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El presante Modelo da Utilidad se refiere a las ins­
talaciones de control de varios receptores eléctricos suscep­
tibles de ocupar al menos dos estados. Estos receptores eléc­
tricos pueden ser por ejemplo motores, resistencias de calen­
tamiento, bombillas. Estas instalaciones comprenden dispositiv s 
de control individuales conectados a una alimentación, asocia­
dos respectivamente a receptoras o grupos da receptores. Estos 
dispositivos de control individuales comprenden cada uno medios 
de conmutación, destinados a controlar a voluntad el posiciona-
miento dal receptor correspondiente, en uno cualquiera de sus ¡¡
estados, y controlados, por mediación de una linea común de ,

 ̂ 'control,per un dispositivo de control general. Esta ultimo, co-¡
t' ** inectado a la alimentación, comprende medios de conmutación das-¡

tinados a controlar a voluntad el posicionamianto de to&ds.'los
receptores, en uno cualquiera da sus estados. -*

En instalaciones de control, conocidas de este tipo, !
tales coma la descrita en la patente francesa na 2.371.199/ ia 

! estructura dsl dispositivo de control general as relativamente 
i compleja -a que necesita la utilización de una caja de control 
! relativamente voluminosa que contiene en particular un disposi- 
tivo de alimentación de corríante continua, rsles, circuitos 
lógicas, un dispositivo de tsmporizacion, y tres medios de con

i

}
!t

t!

mutación de ios cuales une de ellos es para la función 
Estos tres medios de conmutación existen igualmente en

"STOP". ! 

cada uno
de los dispositivos de control individuales en los que, ademas,; 
lo orden Jada al receptor correspondiente por los medios se ! 
conmutación cel dispositivo individual no es temporizada; este ¡ 
es un inconveniente en si caso en que el receptor ssta cons­
tituido per un meter electrice previsto para accionar por ejem- 
áo una cortina o un postigo giratorio. En efecto , este motor,
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en el caso en que sea accionado por un dispositivo de control 
' individual, corre al riesgo entonces de permanecer bajo una 
¿engión indefinidamente ai ocurre que su dispositivo de parada 
automática está defectuoso. Ademas, an el caso en que se accio­
nen los medios da conmutación del dispositivo da control gene­
ral- en una cierta posición (correspondiente a la subida por 
ajemplo) para toaos los receptores, y en el caso en que se desea 
a continuación accionar los medios de conmutación de uno cual­
quiera de los dispositivos de control individuales, en la posi­
ción contraria (correspondiente al descenso en este ejemplo), !
dicha acción sobra estos medios de conmutación queda sin efecto j

, ]durante todo al desarrollo del periodo de tamporizacion dispa- ¡
t

rado anteriormente por la acción sobre la caja de control del !* +* *
dispositivo de control general. .**.*

Adamas, en el caso en que el dispositivo da control ¡ 
aeneral comprenda captadores exteriores destinados a controlar

!automáticamente los medios de conmutación del dispos itivb,jes- i
 ̂ , . ! tos captadores exteriores tienen una acción que es siempre prio- ¡

ritaria con respecto a una acción sobre los medios de coqmt^a— j!
ción de los dispositivos de control individuales. Este s$.Un ¡

* * iinconveniente cuando la función no debe ser siempre priorrta— i
ría. Así pues, por ejemplo, cuando el captador es una cel-ula; .

. .  .

solar gue da una orden a un dispositivo de control general aso—

ciado a motores de cortinas, no es posible dar una orden contra-

ría, por mediación de uno de los dispositivos de control indi—

viejales , mientras el periodo ce temporizacion, disparada por

la caja de control del dispositi V 0 de control general, no haya

transcurrido totalmente.

complejas

Finalmente, las linees ce conexión son relat 
ya que, ademas de las lineas de alimentación

vamente ! 
del sector30
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de cada receptor, existe, entre el dispositivo de control ge­
neral y los dispositivos de control individuales, una línea de 
control de dos conductores y otra da alimentación de corriente
continua, de otros dos conductores.

La instalación de control, según la invención, tal 
como se define en la reivindicación 1, no comporta los incon­
venientes del arte anterior conocido, de estructura relativa­
mente simple y poco voluminosa; su funcionamiento es más se­
guro permitiendo accionar siempre instantáneamente cada uno 
de los receptores y asegurando para cada función la prioridad 
de ejecución deseada.

El funcionamiento de la instalación de control es
mas segura ya que, incluso en el caso en que el receptor esta

- *- **constituido por un motor electrice previsto para ser tarada
¡ por un dispositivo de parada automática, la parada del mct&r
!
} as asegurada por el dispositivo de con'.'ol individual corres-
! pendiente o por el dispositivo de control general, incltisc*si
¡! e l  ¿e  P a r a d a  a u t o m á t i c a  e s t a  a j e r i a d o .t
i Fi diioujc anexo ilustra, a titulo de ejemplo, .una.
f forma de realización conforme a la presente invención. *..**** + +

La figura 1 representa el esquema eléctrico de/l-ar.
! instalación secun I3 invención. .* . ^
' La figura 2 representa si diagrama de los programas
! conteniccs en memoria no volátil del microcalculador que 
) constituye la unidad lógica de tratamiento.

representa el esquena electrice oe unaLa finura
variante de realización.

*?¡i

! La figura 4 representa el diagrama de los programas
i contenidos en la memoria no volátil del microcalculador pus 
¡ constituye la uniaad lógica, de tratamiento, en esta variante.
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Tal como se representa en la figura 1, la instala­
ción de control, objeto de la invención, comprende dispositi­
vos da control individuales 11 conectados a la red de alimen­
tación 12 de corriente alterna, por dos conductores 13, 14. 
Estos dispositivos 11 se asocian respectivamente a receptores 
eléctricos 15. Cada uno de estos dispositivos de control indi­
viduales 11 comprende una unidad lógica de tratamiento consti­
tuida en este ejemplo por un micracalculadorl(por ejemplo IMS 
1000 de Texas Instruments) conectada a los conductores 13, 14, 
por un circuito de alimentación individual 5, y dos intercaras 
da salida 2, 3 conectadas al receptor 15 que en este ejemplo 
esta constituido por un motor eléctrico; cada intercara 2, 3 
esta preyist ,̂. .para controlar la rotación del motor, an uno de 
los dos sentidos a'e rotación de éste. Cada dispositivo áé'.cón-
tro! individual 11 se conecta a una linea común de contfcí. *16

,  ,  *por mediación de una intarcara de entrada 4. La instalación
! de control comprende aaemas un dispositivo de control general ¡ * * * *I
! i? conectado, por una parte, a la red de alimentación 12 y por
: ott3 a la linea común de control 15 que comprende dos condyc—

¡toras T3'f^3. -i
i El microcalculador 1 comprende dos bornes de alupen—

Í  ̂ C — i. t'ss y Udd, bornes ce entrada K1, ^2, K4, KS y born.es.de

¡salida R0, R1, 36, R?, R3,
' Cana dispositivo da control individual 11 comprenda
¡medios de conmutación constituidos, en este ejemplo, por dos
)
¡interruptores ÍH1 '.Subida), ui (descenso/ que tienen cada uno 
¡una posición ce trabaje y otro de repeso, ce trata en este 
ejemplo do interruptores-empujacores de cosieron ce trabaje mo­
mentánea. Sus primeros bornes se conecta" rescectiva.nente 3 las
salidas nu y di oei microcaicuiador v sus seoundos tornes se
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conectan sn conjunto al borne de entrada K1.
Cada circuito de alimentación individual 5 está des­

tinado a alimentar de corriente continua el mierocalculador 1 
correspondiente. Esta constituido por ejemplo por un diodo de 
rectificación 25 y una resistencia da caída 26, y un dispositi­
vo de regulación y de filtrado que comprende dos condensadores 
27 y 28, una resistencia 29 y un diodo Zener 30. Dicho disposi­
tivo es conocido de por si. En este ejemplo, el conductor 13 
se conecta directamente al borne Vas del microcalcuiador 1, y

!
al conductor 14 se conecta, por mediación dal diodo 25 y de las !

t
resistencias 26 y 29, al borne Vdd. }i

El borne da entrada K3 del microcalcuiador 1 se conec-j
ta al conductor 14 por mediación de una red de resistencias 31, ¡

1* *' '
32 que sirven para hacer caer la tensión en la entrada K8*-a* un }

' !valor compatible con las especificaciones de tensión de entrada i 
del borne K8. Esta conexión permite, en este ejemplo, utilizar

-  *  *  *  I

¡la red de alimentación alterna come base de tiempos pary.pl; .
conteo de le temporizacion del funcionamiento cal motor 1S.

Cada incercara ce entrada 4 comprende, por ajetnpl'c, ¡
un diodo 37 cuvo catcdo se conecta al conductor 18 y cuyb.apodo ,

* * *  ¡

se conecta, por mediación de una resistencia 38, al bomé*.83 en­
trada K2, y, por mediación ce otra resistencia 33, al borne!de ¡! *
¡salida 35. Elementos similares se disponan entre el conductor 
19, v la entrada K4 asi como la salida R3. Cada diodo 37 tiene 
¡como misión tenar solo la alternancia negativa de &a tensión 
)de alimentación 12 conmutada por les interruptores MG y DG. Las ;

i , -  'resistencias 33 y 38 están destinaüas a hacer caer ía tensión 
de alimentación 12 a un valor compatible con las especifica­
ciones de tensión de entrada de les bornes K2 y ¿4.

Caca intercara de salid? 2 comprende, por ejemplo, un
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relé 34 que incluye un contacto de reposo y otro de trabajo, 
gobernando este último la rotación del motor en un cierto sen­
tido. El punto común de los contactos del relé 34 se conecta 
lal conductor 13. La bobina del reía 34 se conecta, por una par­
te, al borne Mss del microcalculador 1, y por otra al colector 
de un transistor 35 cuyo emisor se conecta al borne Vdd, y cuya 
base se conecta al borne de salida R7 por mediación de una re­
sistencia 36.

Cada intercara de salida 3 se conecta de forma simi-
* ¡lar a la de la intercara 2 y controla la rotación del motor en j 

sentido inverso del anterior. La base de su transistor 35 se 

conecta al borne R6.
El primer borne 15a del motor 15 se conecta al con­

tacto de trabajo del reía 34 de la intarcara 2. El segunjd&.bor- 
fie 15b del motor 15 sa conecta al contacta de trabajo del*r&la I
34 de la intercara El tercer borne 15c del motor 15 se co- ' 

necta al conductor 14. *...*1 !
El dispositivo de control general 17 comprenda, en 

este ejemplo, dos interruptores MG (Subida), DC (Descenso),.que ¡
tienen cada uno una posición de trabajo y otra de reposo;. 5*& ¡

!trata en este ejemplo de interruptores-empujadores con po*s*i- i 
cion de trabajo momentánea. Sus primeros bornes se conectan -res-¡ 
pectivgmente s los conductores id y 15 ce la linea común de con-¡ 
trol 16 y sus segundos bornes se conectan en conjunto al conauc-

tor 14,
El

que contiene

microcalculador 1 comprende una memoria no volátil 
un programa de escrutacicn 41, un programa de memo­

rización 42, un 
de las ordenes

¡
jorden aceptada

programa oe ensaye 43, un programa de gestión 
recibidas 44, un programa de tratamiento de la 
45, un programa de tratamiento de la ultima orden)
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aceptada 47 y un programa da temporización 46.
Como se representa en la figura 2, el programa 41 

ce escrutación de la posición, abierta o cerrada, de cada uno 
da los interruptores MI, DI, MG, DG comprende instrucciones 
da las cuales la última precede a la primera instrucción del 
programa 42 de memorización de astas posiciones. La última 
instrucción de este programa 42 precede a la primera instruc­
ción del programa de ensayo 43 que comprueba o verifica el 
hecho de que al menos un interruptor ha sido accionado. La 
ultima instrucción del programa 43 es una instrucción de lia- j 
mada condicional a la dirección de la primera instrucción del 
programa 47 de tratamiento de la ultima arden aceptada, o a la
dirección de la primera instrucción del programa 44 de gestión

 ̂  ̂ + de las ordenes recibidas. La ultima instrucción del programa
47 preceda a la primera instrucción del programa 46 de tem&o-
rizacion. j

El programa 44 ce gestión ce las ordenas recibidas 
comprende varios sub-prcgramas 5C, 51, 52, 53, 54, 55, 56 re—

!presentados igualmente en la figura 2, La primera instrucción !
¡

cel programa 44 es la primera instrucción del sub-progr^m^**50 i
' . ide ensayo de la posición de los interruptores cel dispositivo 

de control general (posición memorizada anteriormente en*el; ¡
orocrama 42). La óitima instrucción del sub-orcgrsma 5C es una jiI*  ̂ <*instrucción de solicitación condicional a la dirección, ce la 
primera instrucción del sub-proc-ra-ma 53 de ensaye o verifica- !
cían de la función "STOP" que proviene cel dispositivo de con— ¡

*** . ** ! trol general, o s la dirección de la primera instrucción del
sub-programa 51 de ensayo de la función "STOP" que proviene
del ciscositivo ce control individual correspondiente. ¡

La ultima instrucción del sub-programa 53 es una

1



instrucción da solicitación condicional a la dirección de la 
primera instrucción del sub-programa 55 de memorización de la 

, 3rd8n dada ppr si dispositivo de control general, o a la di­
rección de la primera instrucción del sub-programa 54 de tra­
tamiento da la función "STOP" que proviene dal dispositivo da 
control general. La última instrucción dal sub-programa 54 
precede a la primera instrucción del programa 41 de sscruta- 
ción.

La ultima instrucción dal sub-programa 51 es una 
instrucción de solicitación condicional a la dirección de lá j 
primera instrucción dal sub-programa 56 de tratamiento de la 
función "STOP" que proviene del dispositivo de control indi­
vidual correspondiente, o a.la dirección de la primera ins­
trucción del sub-programa 52 de memorización de la orden tfáda 
por el dispositivo de contrcl individual correspondiente.'La
ultima instrucción del sub-programa 56 precede a la primera ¡

.  * * *  )

instrucción del programa 41 de escrutacion. *...! !
La ultima instrucción del sub-programa 55 precede

a la primera instrucción del programa 45 del tratamiento..dé- ¡
* . .  ¡la "orden aceptada". *. . * ¡

i
La u l t im a  i n s t r u c c i ó n  del s u b - p r o g r a m a  52 precjBtfd*. !* " . * *

a la primera instrucción del programa 45 del tratamiento.*del i
la "orden aceptada". ,

orden aceptada" tratada por el programa 45 es, ¡ 
c bien la rrden general memorizada en el sub-progrsma 55 o bien'
la orden incividual memorizada en el sub-programa 52, según !í
el caso. La ultima instrucción del programa 45 precede a la ! 
primera instrucción del programa 4c ce temporizscion. Este i
programa 46 esta destinado a posiciongr previamente y después !

! de cremenuar un contador de tenporizacion previsto en el micro-i
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calculador 1 correspondiente. La última instrucción del progra- 
! na 46 precede a la primera instrucción del programa 41 de as- 
crutación.

En la presente invención, una orden de "STOP" indi­
vidual es dada apoyando simultáneamente sobre los interrup­
tores MI y DI y una orden de "STOP" general es dada apoyando 
simultáneamente sobre los interruptores MG y DC.

En posición de reposo, el microcalculador 1 envía 
impulsos secuencialss sobra las salidas de escrutacion R0 - R1, 
por mediación del programa de escrutacion 41. Después de la 
inicialización del microcalculador 1, el borne de salida RS 
esta permanentemente en el estado 1 y los bornes de salida R6 -!
R7 están sn el. estadc^ 0 , Los bornes de alimentación Vss y Vdd

***** .son alimentados permanentemente. El programa de escrutaaian'41, 
al mismo tiempo que envía impulsos, recoge, de un lado sobria el¡
borne de entrada 41 las informaciones relativas a la posición 
de los dos interruptores NI, DI, y de otro sobre les boríie.S'de ! 
entrada K2, K4, por mediación de la intercara de entrada 4, !
las informaciones relativas a les interruptores MC, OG, y. .D*inal*l

! - ' .  . . .  !mente sobre el borne de entrada K8, una información relativa ¡
* * * I

a una base de tiempos constituida por la frecuencia de la'^^d 
da alimentación 12. -* .1

<
¡t

Cuando ei operador acciona, por ejemplo, el interrup-
tor NI de un díspesir.i vo de contr el individual 11, sin a cc iona,

al mismo t i emoo les interruptores DI, NC o DC, el borne de en-

traca Kl se conecta el borne de salida R0 y el ríe es-

erutación 41 lee este cierre del interruptor ¡Y,1 y lee 1a s aper

turas de les interruptores DI , KG, DC, y los nenorits con ayuda

del programa 42 de memorizaci or¡ ce las posiciones ce los inte-

rrupteres. t.l programa 43 verifica el hecho de que al nenes un



y -  10 -

interruptor, aquí MI, ha sido accionado. El programa 44 de ges­
tión de las órdenes recibidas verifica a continuación, por el 
¿-¡b-programa 50,que no se trata de una orden proviniante del
dispositivo de control general 17 y después verifica, por el 
sub-programa 51 que no se trata de un "STOP", puesto que solo 
el interruptor NI ha sido accionado. El sub-programa 52 memo- 
riza la orden de subida dada por al dispositivo da control in­
dividual 11. El programa 45 de tratamiento de la orden aceptada 
lee la orden de subida memorizada anteriormente, y alimenta el 
borne da salida R7 que, por mediación de la intercara de salida 
2, controla la rotación del motor 15 en un sentido que provoca 
la subida de la cortina o similar. A continuación, el programa 
de temporizacion 46 posiciona previamente el contador de tem— 
porizacion del dispositivo de temporizacion individual, ¡a'.u*** 
valor que determina la duración de la temporizacion, qué'aar

t
por ejemplo de tres minutos. El programa de escrutacion 41 lee j
de nuevo la posición de los interruptores NI, DI, ÍMG, DG^'Ü

.* !
Mientras el operador continua accionando el interrup-!

tor NI, y únicamente NI, el encadenamiento de los programas.se !
efectúa ce nue^o, como anteriormente. Cada vez aue el orea^ama !*'- - i' ' * ! *+6 se efectúa, decrementa el contador de temporizacion a.cada ¡

* * ' *cambio de estado que sobreviene en el borne t<8, y el borne de <
* *.* '

¡salida R? continua siendo alimentado hasta que el contador lle­
ga a cero, lo que corresponde al final del periodo de tempori— 
zacion. El motor ya no es entonces alimentado.

Cuando si operador afloja el interruptor NI, los pro­
gramas 4l, 42 se efectúan como anteriormente y rasques el pro­
grama 43 verifica el hecho ce que ningún interruptor ha sido
accronaoo
I a ce o t a í

'corana 4/ ce orarama de le ultima orden
es la orden de subida memorizada anteriormente por el ¡
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sub-programa 52, El contador da temporizacion es decramentado 
cana se ha indicado mas arriba y el motor 15 se pata al final 
je la temporizacion.

Cada vez que el contador de temporizacion llega a 
caro, la información anteriormente memorizada en sub-programa 
52 es borrada.

El funcionamiento del dispositivo de control indivi­
dual 11 as similar cuando es el interruptor DI y solo él, al 
que es accionado. Es el borne da salida R6 el que es entonces 
alimentado y el motor 15 gira en sentido inverso del sentido 
anterior, que corresponde al descenso de la cortina o similar.

Si, durante la rotación del motor 15 en el sentido
de la subida, controlada anteriormente, el operador apoya simul-* +
táneamente sobre los interruptores MI, DI, sin apoyar nL sobre

**el interruptor MG ni sobre al interruptor OG, esta operación i
corresponde a una orden de "STOP", y la rotación Gel motor 15 ¡). - * * j
es interrumpida de inmediato. En efecto, tras el desarrollada i

}
los programas 41 y 42, el programa 43 verifica si hecho de que
si menos un interruptor, aquí MI y 01, ha sido accionado..Ei i
sub-proerama SO verifica a continuación que no se trata üe.*'una j
orden procedente del dispositivo de control general 17 y/después}
el sub-prcgrama 51 verifica que se trata de una orden de/'St<)P" j
puesto que los interruptores MI y DI sen accionados simultanea* '
mente. El sub-programa 56 ae tratamiento de la orden de "3T3P" .
individual pone a cero el contador de temporizacion, y la ali- '

, j
mentación del motor 15 se interrumpe instantáneamente. j

Al ser llevado el contador a cero, la información an- ¡ 
teriormente memorizada en el sub-programa 52 es borrada. ;

Cuando el operador acciona un interruptor del disposi— ¡ 
tivo aa control general, por ejemplo DG que corresponde a una or-^



den de descenso de todas las cortinas o similares, el desarro­
llo de los programas 41, 42, 43, 50 de cada microcalculadar 1, 
se efectúa como anteriormente se ha indicado. C1 sub-programa 
50 verifica que se trata de una orden que procede del dispo­
sitivo de control general 17 y después el sub-programa 53 ve­
rifica que no SB trata de una orden da "STOP" general. El sub- 
programa 55 memoriza la orden de descenso dada por el disposi­
tivo de control general 17. El programa ¿'5 lee la orden de 
descenso así memorizada y alimenta el borne de salida R6 de 
cada dispositivo de control individual. Todos los motores gi­
ran an el sentido del descenso hasta al final del periodo de 
temporizacicn, como se ha descrito anteriormente en el caso 
de una ordín de un dispositivo de control indivi­

dual. ' *.*
Mientras el operador continua accionando si inte­

rruptor DG, y únicamente OC, el encadenamiento de los progra­
mas se efectúa de nuevo como anteriormente en cada micra'cáví— 
culador 1. Cada vez que el programa 46 se efectúa, decrementa
el contador de tsmporizacion correspondiente, y el borne da

i " 'i salida R5 correspondiente continua siendo alimentado has.t&-jpue
 ̂ *el contador llega a cero. Todos los motores se paran asi.ai.

^  '  +  * *final del periodo de temporizacion.

i
Cuando el operacor afloja el interruptor 0C, en cada 

microcalculadcr 1, los programas 41, 42 se efectúan como ante­
riormente. El programa 43 verifica el hecho de que ningún in­
terruptor ha sido accionase y después el programa 47 de trata­
miento de la última crden recibida lee la orden de descenso 
memorizada anteriormente por el sub-programa 55. El contador
de temporizacicn es decrementade como se ha indicado mas arrib- 
hasta el fingí del periedo de tenpcrizacion. Simultáneamente,

y;
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la información anteriormente memorizada en loe sub-programae 
45 correspondientes es borrada.

Si, tras el aflojamiento del interruptor DG, cuando 
toóos los motoras giran todavía, el operador apoya simultánea­
mente sobre los interruptores NI y DI de uno cualquiera da los
dispositivos de control individuales 11, asta orden de "STOP" 
del motor correspondiente es efectuada, por, sucesivamente, los 
programas 41, 42, 42, 50, 51, 56 del microcalculador corres­
pondiente, como se ha descrito anteriormente. Solo el motar 15
correspondiente se para. ¡!

i

Si, tras el aflojamiento del interruptor DG, cuando ¡ 
todos los motores giran tooavia, al operador apoya sobre el j
interruptor MI de uno cualquiera de los dispositivos de con— I

*. *- itrol individuales 11, esta orden ce subida de la cortinal no- j 
rrespandiente es efectuada por les programas sucesivos 41$.*42, ¡
43, 5C, 51, 52, 45 y 46 como se ha descrito anteriormente. El '
' * * * * * * - }¡motor correspondiente 15 eirá entonces en sentido inversp del !
i ' . . *"' !! sentios anterior. Guanee el operador afloja el interruptor MI, 
¡los programas sucesivos 41, 42, 4c, 4;, 46 aseguran la roca— }

f!*; . ^  'ción ael motor hasta el final cel periodo de temponzacion*.*. :
*  *  *  !El funcionamiento ce todos los dispositivos de^ocntroli 

incividuales 11 es similar cuando es el interruptor MG y.soLo ¡ 
el, el que es accionado. Es el borne de salida 37 de cada micro- 
calculacor " el que-es alimentado y toóos los motores 15 giran 
En el sentido inverso del sentido anterior, que corresponde a i 

la subida de las cortinas o similares.
Si, durante la rotación ce todos les motores 15̂  en el

¡
sentido del descenso por ejemplo, ei operador aP^ys s^mul^anea— j

mente sobre los intsrrupLcu uricanen. e, esta opera—

2.on cci*<LC?ŝ :e 3 una orden de "ST5P" General, y ra rotación



de todos los motores 15 es interrumpida de inmediato. En efecto, 
en cada microcalculador 1, tras el desarrollo de loa programas 
il, 42, el programa 43 verifica &1 hecho de que al menos un 
interruptor, aquí dos interruptores ME y DC, ha sido accionado.
El sub-programa 50 verifica que se trata de una orden que pro­
viene del dispositivo de control general 17, y después el sub— 
programa 53 verifica que se trata de una orden de "STOP" puesto 
que los interruptores MG y DG son accionados simultáneamente.
El sub-programa 54 da tratamiento de la orden "5TGP" general ¡

 ̂ ^pone a cero el contador de temporizacion, y la alimentación de ¡
i

cada motor 15 correspondiente se interrumpa instantáneamente. i
"  ̂ , tSimultáneamente, la información anteriormente memorixada en los ¡

sub-procramas 55 correspondientes es borrada.
El proceso anterior es valido en al caso en que áola-

mente algunos motores estuvieran en rotación, en al mismo sen—
ítido o no, En el memento en que el operador apoya simultanea—.... <
mente sobre los interruptores MG y DG, *..*. ¡

n  .  ,  ír-uede ocurrir que un operador accione al menos un
!

interruptor del dispositivo de control general mientras que-- '
* *'* iotro operador accione al menos otro interruptor de uno de.-los j
* * * * idispositivos de control individuales. Hay entonces simultan&i— ¡ 

dad de una orden de este cispositiv^ de control individual,-,-con ¡ 
una orden ¿el dispositivo de control general. Es la orden dada 
por el disccsitivo de contro] general fe que es efectuada.

Asi pues, en un primer ejemplo de utilización, el
primer operador apoya 5 Core el ínter ruptor DG del dispositivo
de control general en el momento en que el secundo apoya sobre
6l interruptor MI ce un dispositivo de cent rol individual. Estas
des ordenes simultan . 3 crovocan en primer lugar el desarrollo
¡oe les mismos programas 41, 42, 43 en todos los microcalculado-
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rss 1,aomo se ha descrito anteriormente. A continuación, el 
sub-progra<na SO verifica que existe una orden procedente del 
cispasitivo de control general. Los sub-programas 53, SS, 43 y
46 se desarrollan a continuación como si solo el interruptor 
DG hubiera sido accionado, como se ha drscrito anteriormente. 
Todos los motoras 15 son así controlados en el sentido del 
descenso mientras al primer operador mantiene su acción sobre 
el interruptor OC. Si el primer operador afloja el interrup­
tor DG, mientras que el segundo mantiene el interruptor MI, 
solo el motor controlado por este interruptor MI gira en el 
sentido del ascenso, ejecutando el microcalculaoor 1 corres­
pondiente sucesivamente los programas 41, 42, 43, 50, 51, 52,
45, 46 cono anteriormente se ha descrita. Cuando el segundo

* * .operador afloja al interruptor MI, el motor correspondiente
* * *continua girando en el sentido de la subida hasta el final'del

I periodo de temporizacion, ejecutando el microcalculadcr 1 co­
rrespondiente sucesivamente les programas 41, 42, 43, 47*,-*46 
como se ha descrito anteriormente. En este caso, el programa
4? trata la ultima orden recibida, de ascenso, memoriza&a'&n—

-..... , . * tariornente en el sub-programa 52, Durante este tiempo, 'topos
ios demás motores continúan girando en ei sentido del d&seenso

* * * *

hasta el final ael periodo de temporiz3Cion, ejecutando *c^á 
microcalculadcr 1 correspondiente sucesivamente los programas 
4*. 42, 4j, 47, 46. En este caso, el programa 47 ge cada micro-

25. ¡calculador 1 correspondiente trata iltima orden recibica,
¡ce descenso, memoriZ3Ca anteriormente en el sut—programa 55, 

ul desarrollo de ios programas seria similar si los
¡
jinterruptores KC y DI fuesen accionados simultáneamente.
¡ -n segundo ejemplo de utilización, el primer epe-—
i.ador apoy 'obre el interruoter Uu en e^ memento en que el se-
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gundo apoya sobre los dos interruptores MI y DI de un disposi­
tivo de control individual para realizar la función "STOP".
Gomo en el primer ejemplo anterior todos los motores 15 son

!
controlados en el sentido del descenso, mientras el primer 
operador mantiene su acción sobre el interruptor OG. Si este 
interruptor OG as aflojado cuando los interruptores 01 y MI 
están todavía accionados, solo el motor controlado por estos 
interruptores DI y MI se para inmediatamente. El microcalcula- 
dor 1 correspondiente ejecuta sucesivamente los programas 41,
42, 43, 5Q, 51, 56, come se ha descrito anteriormente. Durante i 
ese tiempo, todos losc&mas motores continúan girando en el ¡
sentido del descenso hasta el final del periodo dB temporiza- !
cían, ccmo en el primer ejemplo anterior. ¡

En los dos ejemplos de utilización anteriores, 'sif el ¡ ̂ . i
segundo operador afloja respectivamente el interruptor ¡
los interruptores MI y DI,antes de que el primer operador aflo-'

 ̂ ***** ije el interruptor OG, todos los motores 15 continúan giPe.T^o en }t
el mismo sentido correspondiente al descenso, incluso después
de que ai interruptor DG ha/a sido por su parte aflojado.. .Todos !

!
los microcalcuiapTores 1 ejecutan sucesivamente, tras est^.'áflo- ¡

¡jamiento del interruptor OG, los programas 41, 42, 43, 47;.* 46. !
En un tercer eiemplo de realización, el primer.'opeara- ¡l " . . . !

¡der apoya sobre ios dos interruptores CG y MG en el memento eni
¡que el segundo apoya por ejemplo sobre el interruptor MI de un 
dispositivo ce control individual. Mientras les des interrup— 
tares MG y DC son accionados, todos los motores están parados. * 
Tocos los micrccgiculacores 1 ejecutan sucesivamente los progra­
mas 41, 42, 43, 5C, 55, 54 como se ha descrito anteriormente, 
hediendo verificado el sub-orograma 5G de cada uno de ellos que
[existía una orden de "STGP" que proviene del dispositivo ce con-
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trol general. La orden que proviene de la acción sobre el in­
terruptor MI no es por tanto ejecutada. Si los interruptores 
<G y DG son aflojados cuando al interruptor MI está todavía 
accionado, solo el motor controlado por este interruptor MI 
gira en el sentido de la subida, ejecutando el microcalculador 
1 correspondiente sucesivamente los programas 41, 42, 43, 50,
51, 52. Durante ese tiempo, todos los demas motores permanecen 
en posición de parada.

En este tercer ejemplo, si el segundo operador afloja 
el interruptor MI ante. de que el primero afloje los interrup­
tores MC, OC, todos les motores permanecen parados, incluso ! ̂ [ aespues del aflojamiento de los interruptores MC, OG. !

segunda.forma de realización, representada .es- j
' . ' ! quematicamente en la fioura 3, los medios de conmutacion'de.ca- !

da disoositive oe control individual 11' comprenden un intefrup—¡
ter suplementario N/A (í.lanuai/Automatico) por ejemplo con dos ,

posiciones fijas. Este ínter
tado a u n borne de
ente'-"y y s u segurec
isme micro caí culedo

)- M/A tiene su primer bócne
:el microcalculador 1 córres­

eme coneccadc al Pcrne es entra'cfá'K*! -
-* * ''it '1, Ademas, les interruptores mah&aies ¡ 

 ̂ . ... ) 
NG y DG del dispositivo de control general 1? de la primer?, for-;
!ma ce realización (figura 1) son sustituidos por un dispositivo }
L .¡ce control General automático 6 que contiende interruptores con— :
jtrolados automáticamente, cor ejemp! ;n cactador de lumi­
nosidad solar ? y por un captador de viento snenometrico S. 5n
jssts íritsri'^ptors
tan constituidos por los contactos

ce neniados automáticamente 3s- '
(Ascenso) y DER (jescer{-

}SC/ de respectivamente dos relee "Aseaos^" jesesnsu
^Lspcsiti vo de control ceneral 5 :cnorende igualmente una lo$j¡dea
e P^ioricad 69 prevista para establecer una prioridad entre
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varias órdenes dadas por los captadores 7 y 8. La prioridad 
se acopla, en este ejemplo, a la orden dada por el captador 

< je viento 8,
Este captador 8 tiene como misión cerrar el inte­

rruptor MGR (Ascenso), impidiendo a la vez, si ha lugar, el 
cierre del interruptor OCR (Descenso) por el captador de lu­
minosidad 7. La lógica de prioridad 69 tiene igualmente como 
misior. mantener al cierre del interruptor MGR y la apertura 
del interruptor 3GR, mientras el captador de viento 8 da a la 
lógica 69 una indicación de velocidad de viento, superior a un 
umbral determinado, y para la que las cortinas por ejemplo pe­
ligran de ser dañadas.

El^captador de luminosidad 7 tiene como misión, o 
bien cerrar el interruptor MGR (Ascenso), o bien cerrar*el** 
interruptor OCR (Descanso), según que el nivel da luminosidad 
sea inferior o superior = un valor predeterminado, La lógica 
de prioridad 69 tiene igualmente como misión mantener eí..diarre, 
es decir al interruptor RIGR̂  o bien el interruptor DGR, según 
el caso, durante un breva periodo de tiempo, por ejemplo..ma'dio 
segundo, para controlar todos los motores, de un modo no*. pr%o-

Como ss representa esquemáticamente en la figufa.4, 
la memoria no volátil del microcalculador 1 contiene los mis—
m o

cd .

s programas 41 a 4? que en la primera forma de realización
2), con la excepc

or un rroora.na 44'. Este
roararnas 5C a 53 del pro

iguien tes: un sub-prcgra
del programa 44 y ademas los sub—programas 
-programa 57 de verificación de la posición 

del interruptor suplementario u/A (¡¡lanual/Automatico), un sub­
programa 53 de "espera", un sub-programa 59 ce verificación del
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mantenimiento de la orden dada por el dispositivo da control 
{oeneral 6, tras este periodo de espera, y un sub-programa 60 
, ue verificación da 1? existencia de una orden anterior dada 
por el dispositivo de control individual correspondiente, me— 
morizada en el sub-programa 52.

El programa 44' 8sta igualmente representado en la 
figura 4. La última instrucción del sub-programa SO es una 
instrucción de solicitación condicional a la dirección de la 
primera instrucción del sub-programa 51 (como en la primera 
forma de realización), o a la dirección de la primera ins- 
truccion del sub-programa 57 de verificación de la posición 
del interruptor M/A. La ultima instrucción del sub-programa 
57 es una instrucción de solicitación condicional a la direc­
ción de la primera instrucción del sub-programa 53 (existemrÉe 
an la primera forma de realización), o a la dirección de lá* 
primera instrucción del sub-programa 58 de"espera". Esta "espe- 
ra" tiene una duración de un segundo, por ejemplo. La ultima 
instrucción del sub-programa 58 precede a la primera instruc— 
cion del sub-programa 59 de verificación de mantenimiento.d<& 
la orden dada por el dispositivo de control general 6, tñ^slel 
periodo de espera. .'V*.

La ultima instrucción del sub-programa 59 es uná . i 
instrucción de solicitación condicional a la dirección de la 
primera instrucción del sub-programa 53 (existente en la prime­
ra forma de realización), o a la dirección de la primera ins­
trucción del sub-programa 63 de verificación ¿o la existencia 
de una orden anterior dada por el dispositivo de control indi­
vidual 11' correspondiente, memorizada en el sub-programa 52, 
La ultima instrucción del sub-programa 6C es una instrucción 
de solicitación condicional a la dirección de la primera ins-
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trucción del programa 41 de escrutador*, o a la dirección de 
la primera instrucción del programa 45.

Una posición abierta da un interruptor M / A  corres­
ponde a una forma de funcionamiento "automática" del disposi­
tivo de control individual 11* correspondiente* En esta posi*- 
ción, toda orden dada por el dispositivo de control general 
6 es aceptada por al dispositivo de control individual corres- 
pendiente. El funcionamiento da esta ultimo es entonces idén­
tico al anteriormente descrito en la primera forma de realiza­
ción (figuras 1 y 2), en el que no exista interruptor suple­
mentario M/A. El sub-programa 57 verifica en efecto que el 
interruptor suplementario M/A está abierto, por ende en la 
posición "automática". El encadenamiento de los programas se 
efectúa por tanto como se ha descrito anteriormente: 53 da's—

* * * a ̂ *pues 54 o 55, etc. . *
Si el nivel de.luminosidad resulta superior a un va-* * * *

lor predeterminado, el captador de luminosidad 7 controladla 
lógica de prioridad 69 que acciona el interruptor DGR (Descen­
so) curante un periodo de medio segundo. Inversamente, 
vel de luminosidad que se vuelve inferior al valor predeter­
minado provoca el accionamiento del interruptor NCR (As¿3f"so) 
durante medio segundo. Todo ocurre como si un aperador ápPpase 
manualmente durante medio segundo sobre el interruptor 0G, ¡
respectivamente NC, de la primera forma de realización. Dicha , 
orden dada por un interruptor MGR o DGR puede anularse o ser 
contrariada por otro operador que actúe sobra los interruptores 
DI y MI, como en el caso de la primera forma da realización 

(figuras 1 y 2).
Si el captador de viento 3 detecta una velocidad de 

viento superior a un umbral predeterminado, controla la lógica30.



da prioridad 69 que acciona el interruptor MGR (Ascenso). Todbs 
los motores son así accionados en un sentido correspondiente a!

¡ la subida de las cortinas. Mientras al captador 8 detecta una 
velocidad superior al umbral predeterminado, el interruptor 
MGR permanece accionado, y una acción 3obre uno al manea da loe 
interruptores MI o DI no es tenida en cuenta por el dispositi­
vo de control individual 1 1 ' correspondiente, ya que la orden 
dada por el captador de viento 8 es siempre prioritaria puesto 
que este captador tiene como función asegurar la seguridad de
la instalación, por ejemplo de una cortina. El funcionamiento

* ^es idéntico al de la primera forma de realización anteriormen­
te descrita (figuras 1 y 2) cuando el operador mantenía su
acción sobreseí interruptor MG.*- *. *.

,  * * *
Una posición cerrada de un interruptor M/A coTr&spon-

de a una forma de funcionamiento "manual" del dispositivo de
control individual correspondiente."Manual" significa "no au-

< *  *  *

tomatico" en toda la presenta descripción.
El funcionamiento de cada dispositivo da control in- i

dividual es idéntico al anteriormente descrito en la primera
% , . * * *'* forma de realización (figuras 1 y 2 ), en lo concerniente.*3 .las

ordenes susceptibles de ser dadas por los interruptores-MY'y j
DI correspondientes. Los programas 41, 42, 43, 50, 51, 5&,-_^5, ]
46, o los programas 41, 42, 43, 50, 51, 56, o lós programas 41, ;
42, 43, 47., 46 son ejecutados sucesivamente como se ha descrito ¡

i
en la primera forma de realización. ¡

En la misma posición cerrada del interruptor M/A, !
una orden dada por el dispositivo de control general 6 no es '
siempre aceptada. Es aceptada si uno de los interruptores MGR ¡

io OCR es mantenido al menos accionado durante un tiempo supe­
rior al periodo de "espera" determinado por el sub-programa 58. i
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En el caso contrario no es aceptada.

En un ejemplo da funcionamiento, al resultar al nivel 
-íts luminosidad superior al valor predeterminado, el captador 
Pe luminosidad 7 controla la lógica de prioridad 69 que acciona 
el interruptor DGR (Deacenso) durante medio segundo. Esta orden 
dada por al captador de luminosidad 7 no es ejecutada puesto 
que su duración es inferior a la del periodo de "espera" (un 
segundo). En afecto, tras la ejecución de los programas 41, 42, 
y 43 como en la primera forma da realización, el programa 44' 
de gestión de las ordenes recioidas, verifica, por el sub-pro- 
grama 50, que sa trata da una orden que procede del dispositivo  ̂
de control general 6 y después verifica, por el sub-programa 57, 
que el interruptor suplementario M/A esta en la posición "ma­
nual". El sub-programa 5e provoca una "espera" de un segundo, 
y después el sub-programa 59 verifica que la orden dada anterior 
mente por el dispositivo de control general 6, ya no existe, 
puesto que la orden no ha durado mas que medio segundo, f.l- 3sub— j 
programa 60 verifica que no existía orden anterior dada per el j 
dispositivo da control individual correspondiente. A conti^Da- ; 
ción, el oroci%ma—4í^á^escrutaclon se ejecuta de nuevo..* t

)Inversamente, un nivel de luminosidad inferior. á.l 
valor predeterminado provoca el accionamiento del interrDpt&r .
MGR (Ascenso) durante medio segunde. Esta orden no es ejecutada 
puesto que su duración es igualmente inferior a la cel pericoo 
de "espora". Los programas 41, 42, 43, 50, 5/, 5c, o?, cC se

ejecutan sucesivamente.
Una acción sobre un interruptor 1¡I o DI, oue precede 

o que sigue a la orden daca por el interruptor OCR o NGR, es 
tomada en cuenta por el dispositivo de ccn^^ol ^nui^iaual <1 
correspondiente. Asi pues, una acción sebre un uerrup-tor -I
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(Descenso) provoca la ejecución sucesiva de los programas 41,
¿¡2, 43, y después 50, 51, 52, 45 y 46, como se ha descrito an- 
tarioi ^nta en el caso de la primera forma de realización (fi­
guras 1 y 2). Si an ase momento el captador de viento 6 contro­
la la lógica de prioridad 69, ésta acciona el interruptor WGR 
(Ascenso) mientras el captador de viento 8 le da una indicación 
de velocidad de viento superior al umbral predeterminado. La 
orden dada por el interruptor MCR es ejecutada por todos los 
dispositivos de control individuales 11' puesto que su duración 
es superior a la del periodo de "espera" (un segundo).

Al mismo tiempo, las ordenes que provienen de todos 
los interruptores MI o DI no son tenidas en cuenta. En efecto, 
tras la ejecución de los programas 41, 42, y 43, al programa 
44' de gestión.d& las ordenes recibidas verifica, por el.sub— 
programa 50, que á"a trata da una orden que proviene del dispo­
sitivo da contiol general 6 y después verifica, por el sub— 
programa 5.7 que,el interruptor M/A esta en la posicron"map¡u^l".
El sub—programa 58 provoca una "espera" de un segundo y después 
el sub-programa 59 aerifica que la orden dada por el dispp.§*iti- 
vo de control 6 existe todavía puesto que la ord^q es
mantenida mientras que la velocidad del viento es excesiyájtiEl 
sub-programa 55 verifica que no se trata de una orden da,*"5"fCP" j 
General, El sub-programa 55 memcriza la orden ce ascenso dada ¡ 
por el dispositivo de control general 6. El programa 45 lee 
la orden de ascenso asi memorizada y alimenta el borne de salida

!
R7 de cada dispositivo de control individual 11'. ledos les mo­
tores 15 oirán en el sentido del ascenso hasta el finai del

periodo de temporizacion. ¡
Incluso después del final de este periodo de tempori— j

zacion (tres minutos en este ejemplo), una orden dada por30. un
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interruptor DI (Descenso) esta sin efecto, mientras que el 
< interruptor MGR (Ascenso) es mantenido cerrado.

En al instante en que el captador de viento 8 da
¡

una indicación de velocidad del viento, inferior al umbral 
predeterminado, la lógica de prioridad 69 dispara el inte­
rruptor MGR. Las ordenes dadas por todos los interruptores 
DI pueden ser de nuevo tomados en cuenta. En efecto, los pro­
gramas pueden desarrollarse entonces como en el caso en que 
no existe orden dada por el dispositivo de control general 6.

Sin salir del marco de la presente invención, un 
interruptor M/A podría ser utilizado en la primera forma de 
realización (figuras 1 y 2) con un dispositivo de control ge­
neral 17, constituido únicamente por dos interruptores MG y 
DG. En este caso, si estos interruptores MC y DG son interrup­
tores-pulsadores, de posición momentánea, los dispositivos- de 
control individuales 11 no aceptan ordenes breves (menos de un. t t
segundo en este ejemplo) dadas por el dispositivo de co^t^bl j 
general 17, si sus interruptores M/A respectivos están en pa— i 
sición "manual" (cerrada). Si los interruptores KiC y DCLsaii !
interruptores deposiciones fijas, las ordenes que dan son* i
mantenidas por ende aceptadas por todos los dispositivos *de 
control individuales, cualquiera que sea la posición de .'los. 
interruptores suplementarios M/A correspondientes.

Descrita suficientemente la naturaleza del invento, 
asi como la manera de realizarlo en la practica, debe hacerse -

iconstar que las disposiciones anteriormente indicaoas son sus- i 
ceptibles de modificaciones de estalle en cuanto que no alteran 

su principio fundamental.

¡
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REIVINDICACIONES
1.- Instalación de control de varios receptores 

eléctricos susceptibles de ocupar al menos dos estados, que 
comprende dispositivos de control individuales conectados a 
una alimentación, asociados respectivamente a receptores o 
grupos de ellos y que comprenden cada uno medios de conmuta— 
cion destinados a controlar a voluntad el posioionamiento del 
receptor correspondiente, en uno cualquiera de sus estados,y 
controlados por mediación de una linea común de control, por 
un dispositivo de control general conectado a la alimentación, 
que comprende medios de conmutación destinados a controlar a 
voluntad el posioionamiento de todos los receptores, en uno 
cualquiera de?#us estados, caracterizada porque cada disposi­
tivo de control individual comprende una unidad lógica -de tra­
tamiento conectada permanentemente a la alimentación y qúá 
comprende, por una parte, un primer grupo de bornes de entrada 
que incluyen al menos un borne de entrada, a los que se*.conec­
tan los medios de conmutación del dispositivo de control indi­
vidual, y por otra bornes de salida conectados, por mediación 
¡de al menos una intercara de salida, al receptor correspcn^
diente, conectándose los medios de conmutación del dispositivo

' !
de control general a un secundo grupo de bornes ce entrada pre-j

. . . ̂ ivistos sobre caca unidad ce tratamiento, por mediación de una
intercara de entrada prevista en cada dispositivo de control 
individual, estanco prevista cada unidad lógica de tratamiento, j
oor una parte, para aceptar sucesivamente ordenes dadas nc si- j

¡
multáneamente por el dispositivo de control individual corres- ¡

i
pendiente c por el dispositivo de control general, y por otra i 
pgrg aceptar únicamente la orden dada por el dispositivo de 
control general, mientras esta orden es dada simultáneamente20.
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con una orden dai dispositivo de control individual correspon­
diente.

2.- Instalación según la reivindicación 1, caracte­
rizada porque cada unidad lógica de tratamiento está consti­
tuida por un microcalculador que contiene en su memoria no vola-' 
til un programa de escrutación, un programa de memorización y 
un programa de gestión de las órdenes dadas por los dispositi­
vos de control, que funciona secuencialmente, estando previsto 
el programa de escrutación para recoger, en el primer grupo 
de bornes de entrada, las informaciones relativas a la posición 
de los medios de conmutación del dispositivo de control indi­
vidual correspondiente, y en el segundo grupo de bornes de en­
trada, l^s informaciones relativas a la posición de los medios 
de conmutación del dispositivo de control general, estando pre­
visto al programa de memorización para memorizar estas posicio-

 ̂ * * ñnes de los medios de conmutación, estando previsto asimismo el .
* '* !programa de gestión de las ordenes dadas para aerificar el ¡

hecho de que la orden provenga o no dsl dispositivo de control ; 
genera!, y en caso afirmativo, para ejecutarla inmediatamente !

.3: . . „ _ . !
sin verificar sí había también una orden procedente de un ais- ¡

¡
positivo de control individual, y en caso negativo para eje­
cutar a orden dada por el dispositivo de control individua^ 
correspondiente.

3.— Instalación según una de las reivindicaciones
anteriores, caracterizada porque cuando el dispositivo de con­
trol general comprende una lógica de prioridad, prevista para ¡

i
establecer una prioridad entre varias ordenes dadas por varias ¡ 
captadores, la lógica de prioridad, en función del caracte^ ^
prioritario o no, dado a los captadores, esta prevista para !

 ̂ i
accionar automáticamente los medios de conmutación cel oispo- =.3 0.



5.

10.

15.

20.

25.
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sitivo de control general, durante un espacio de tiempo res­
pectivamente superior o inferior a un valor predeterminado.

4. - Instalación según una de las reivindicaciones 
anteriores, caracterizada porque los medios de control del dis­
positivo de control individual comprenden al menos un medio de 
conmutación suplementario previsto para hacer rechazar, en una 
cierta posición, por la unidad lógica de tratamiento corres­
pondiente, una orden dada por el dispositivo de control gene­
ral, si la duración de esta orden es inferior a un valor pre­
determinado.

5. - Instalación según una de las reivindicaciones 
anteriores, caracterizadas porque cuando los receptores están
constituidos por motores eléctricos que controlan en particu-*
lar cortinas, postigos giratorios o similares, motores que in­
cluyen un dispositivo ce parada automática y medios de tsmpo- 
rízacion previstos para detenerlos en caso de mal funcionamiento; 
cel dispositivo de paraca automatice, cada dispositivo de con- 
tro! individual comcrence necios de temporizacion mdividua-.es ti iprevistos para ser solicitados cada vez que la rogación 'e* ¡
motor correspondiente es gobernada por el dispositivo da control} 
individual o per el dispositivo de control genera-,

6. - Instalación de ccntrol de varios recepuocee. elec- ,
tríeos susceotirles de ocupar al menos dos es-acos, y como ^
queda sustanciainente descrito en lo presente memoria e ilus­

trado en los dibujos adjuntos.
Esta memoria consta ce 2? hojas escritas a maquina

por una sola cara.
.Ilaorid, ^
303FY.
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