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) I

L2 pressnte invencidn se refiere a. servomecanismos
de. posicibn (posicionales) en genersl, ¥y més en particu-
lar a un servosistema. que g8 aproximea: & un funcionamiento

éptimo en el tiempo hacisndo gque la: carga. conducida, du-

rante la deceleracidn, siga. muy de cerca una. trayectoria. |

de deceleracidn 6ptima. en el tiempo por correccidn en un

nimero de puntos de posicibn y velocldad prefljadcs para.

cualquier desviacidn respecto de la. traysctoria: dptima. en

7
Lt

el tiempo, y haciendo ademds que la. carga. conducida se
aproxime a la trayectoria: de deceleracidn éptima en el
tiempo a lo largo del mds alto posible de un ndmero de
niveles de velocidad.

Un servomecanismo puede mover dos btivos de carga:
uno, cuyo tamaiio sea siempre el mismo, o0 bien uno cuyo
tamafio varie de una- acclén motriz a otra. Para. posicionar
cargas uniformes se vienen empleando verios modos o recur
s0s. In el modo llamado de tiempos 6ptimos, 'a golpes' o
de "bang-bang" se aplica:1a:plena.potenci&,directazo de
avance en la mitad de la distancis: & Iz nueva: posicidn,
y*la:plena.poténcia;inversa;(én gl sentido de frenado @
nercha atrds) en la segunda mitad, desde el punto medio
gl de velocidad cero. Tedricamente, Haciendo caso omisa
de las pérdidas por rozamiento y suponiende que el sis—
tema no se sature en velocidad, la carga llegard, por
tanto, a la. nueva posicidn de meners: Sptims en el tiempo.
Naturzlmente, hay rozamiento y, por Lo fanta, debe hacer-
se por Lo general unz correceibn teminal de glguna: cla~
se. L& correccidn terminsl, necessriamente, se hacs @
poca. velocidad y, por consiguiente, eg relativeamente. la—

boriosa, en cuanto a consumo de tiempo.




LG

L5

20

30.

racibén y llevarse el sistema = velocidad cero en la nueval|

ré un error por defecto y se necssitari una correccidn tex

Lhora bien, como es obvio, el enfoque indicads e
insatisfactorio en aguellos casos en que varia: la carem, |-
varia el rozamientor o bien el sistems se satura. en vela—
cidad.. En presencia: de cuzlgniera: de estos tres casog,
es: preciso e'iegi:r: algin punte o instanfte en que pueda. in-
troducirse el modo de decelerazcidn, y llevarse el siste- ~
ma a la velocidad cero en o cerca de Ia. posiclén deseadea.

Iate punto susle ser el més desfavorable o del "peor de

los casosg™, AL hablaxr del peor de los casos se quiers dar)-

&L en‘cende; ¢l punto en el que pusde aplicarse la decde~—
pogicidn cou Iz cargs: mayor posible. Lhora bien, este asn~—
foque tiene varlos iﬁconvenieni:as:, Por ejemplo, con cal—
gas menores, el gistema se "quedard corto', esto es, situs
minal. Como anfes se ha indicado, esta correccidn terminall
ge efzetia a la velocidad préxina a cera, con apreciable
consumo de tlempo. Pal problema: de "quedarse corto®™ (posi
clonamiento por defecto), con la nec;e'saria. correceibn ter
ninal, se origins tambidn cuando auwmentean. los rozamientos.
Ba mée, quizk el maximo detrimento para con sl funcionm~
miento dptimo en el tiempo se presenta cuando la posicidn
inicial ¥y la: nueva: posicién estén separadas por una magni
tud tal gue el sistema no pusde alcanzar su velocidad
usval de trabajo. Supbngase, por ej’empio,, que el SETVOLO~
tor es un motor aii'icrono' de induccidn & dos Hilos, (motor
PESO & PASO) a:}glioé:ndiosa aiempre lz deceleracibn éuando
la cargs: Il_éga;, a. ung posicidn situada: a cuarenta. pasos de
1= nueva: posicidn. 7

Supbngase tanbién qus la an*cigtiaz posicilén estéd a 41 pasos

da Ia nueve: p"osic:ién'.. In aste céso, el mofor ge acelsraris
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durante s6lo un pasc, antes de aplicarse Iz plen& dece~
leracidn. Como es obvio, la carga 1legariz entonces a

la. velocidad cera 39 pascs antes de Lz nusva: posicidn.

Por tanto, se necesitaria unz correccidén terminal relati-~

vaments lewnta: y fastidiosa.

Por todo ello, es objeto de la presente invencidén |

un nuevo sistema de control bptimo en el tiempo, en el
que sa emples un punto de decelerscidn fijo capaz de mo-
ver cargas uniformes o variables gin quedarse corfo.

Ctro objeto de Ia presente invencidn es un nuevo

servogistema en el cual el gseguimisnto de uns trayecto- -

ria de deceleracién Optims en el tiempo se efectis: apli-
cando correcciones al sistema en un mimero de velocidades
¥ puntos de posicidn de la trayectoria de deceleracidir
dptima en el tiempo. ' ’

Otro objeto de la invencibn reszide en un nuevo ser
vosigtena. en el cual se emplea un punto de decelesracién
fijo, sistema que segulrd une. de entre un nltmero de tra~
zas de velocidad prefijadss corftando la trayectoria. de
deceleracidn Optima en el tiempo em &l caso de que no ss
haya alcanzado la: veloclidad de trabzjo del sistema. para
cuando la carga llegue gl punto de deceleracidm.

Los Indicadost y otros objetos, rasgos caracteris—
ticos y ventajas de la invencibn se irdn desprendiendo de
la. descripeidn més detallada que sigue de una forma pre—
ferida de realizgcidén del invento, iIustrada en log di—
bujos adjuntoa, en los cusles:

-~ la. figura I es un esquemz funcional de conjunto:
del nuevo sistema de servomande dptimo en el tiempo, que

més adelante se describe;
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-~ Je= figura £ és un esguema detgllado de los medios
de control dg sentido y de posiclonamiento por exceso de
la. fig. 1

- la Plguras: 3 es un esquema detallado de los medios
de control de prediccién de la deceleracilbn, de la fig.

R4

~ 1= figura. 4 es un esquena detallado de Ios medios

da control de prioridad y paso & paso de Ia fig. 1y

— la figura 5 es un esquema detallado del veri:t‘ica:— l ..

dor del regimen o frecuencia de escalonamiento de Ia tig: I

Ly h

—~ la. figurs: 6 es una. gréfica ilustrativa del fun—
clonamiento del sistema al seguir la trayectoria de dece-
leracidn zctivable en el tiempo, y que tambhién ilustra el
método de aproximacidn a la trayectoria. de dsceleracibn
dptima en el t¥empo a velocidad menor que la veloclidad
de funcionamiento del sistema; y

- la figura 7 es un esguena del verificador de se—
cuencia de escalonamiento.

En breves términos, se habllita un sistema para gg
nerar sefales de control para apliczeidn a un motor que
mueve uns cargs llevimdolea. a una posieidn objetiva. o de
referencia. (Whlanco'), sistema. que incluye medios para
genarar seﬁaiesr pro.borcion&les a. la velocidad del motox-
v medios para generasr sefiales proporcionales a la disfan
cia: & que Iz carga 95 halla de I posieidn objetiva..

Hay un medio I6gico cepaz de recibir las sefiales de velo-
cidad y las seflales de error. EIL medio légico puede hacexr
se funcionar, cuando el motor estd accionando a velocidad

inferior & su méximz vel ocidad, al acercarse la carga &

- -
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une distancia prefijada de la posicidn objebiva, haciando

que el motor alterne entre modos de trabajo en aceleracidn:

v deceleracidn, parz asi hzcer que la carga corte la tra-
yectoria de deceleracibn éptime en el fiempo a un deter-
mingdo nivel de. velocidad correctivo. EL nivel de veloci-
dad determinado que se sigs depende de laz distancia. ai
¥blanco' o posiclén objetiva y de la velocidad del motor.
) Eh la. tig. I se repressnta un esquema funcional ds
conjunto del nuevo sistemas, objeto de la presente inven—
cibén. En la fig. 1 se ilustra un ordenador de datos 1 co~
nectado por una linea 2 a un contador binario dextrdgire
3 de nueve bitios, gue a su vez estid caonectado por una
lines 4 a un medio l6glco de comparar 5. EL medio Légico
de comparar 5 estd conectado por una: linea 6 & un coanta—
dor binario levbgiro 7 de nueve bitios, conesctado a su
vez por uns Llinea % al ordsnador 1.

&1 contador binaric 3 de nusve bitios recibe bam-
bién, por las lineas Z0 y 21, unas entradas procedentes
del verificador 12 de secuencia de escalonamiento, y por
las Iineas 40 y 43 unas enbradss que vienen del ordenador
l. Como se ilustra en la fig. 1, la Iinea 40 es la e re—
posicion que viene del ordenzdor, mientras las lineas 20
¥y 2L canalizen, por cada paso que el motor se musve en
sentido dextl“égiro (a werechnas], un impulso procedente
del verificador de secusncla 12. Los impulsos ds movi-—
miento dextrdsziro que aparecen en la Iinea 20 se llevan
tambidn por la linea 22 & unos medioa 11 de control de
sentido y exceso (posicionamiento por error en exceso).
Los medios LL de control de sentldo y exceso reciben tam—

bién los impulsos de movimiento levégiro (= izquierdas)

-6 -
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procedentes del verificador 12 de secuencia: de escai&ﬁa-»
miento., por las lineas 23 y 25, y recibe indicaclones. de
wglto y “hajo® por las lineas 37 y 36, xte,siﬁe.ctivamen’sa.,
ﬁroce&en't;s: &ef. medio Ibgico de comparar 4. Los impulsos
de movimiento dextrdgiro procedentes del verificador 1Z de
sacuencie de escalonamiento se llevan también por una 1iren
24, al contador binario 7 de nuave bitioz. De igual modo, 7

la, Ifnea. 40 por Is cual viene del ordenader 1 una sefial

de reposiclén estd conectada a la Ifinea. 42 de modo que pug

da. reponerse el contador binario 7 de nueve bitios. .

n

T salida del medio logico da comparar 5, ademas das

gser llevads = Los medios de cantrol 11 de sentida ¥ exca—
g0, se lleve tawmbién por Ias lineas 3L, 32, 33 ¥y 34 & los
medios de cantroLl IO de prediceién de la. deceleracidn.
Como més adelsnts se describird con mayor detalle, las sa
fiales de la légica de comparar que aparecen en las Iinazs
3L a 34 incltxsiva dan indic:-ac*ionesr de error para uso de
Tos medios de control 10 de prediccién de la deceleraclin
En Im Iines: 3L aparece una seiial cuzndo el error g8 me-—
nor de dog pasos o escalonas (cusmndo la distoancia al
#hlanco™ es menor de dos pasos); la seflal aparece en la
iinea. 3%, cuando el errox gs ms:h:o.r de. ocho pasosy en Ia
Iinea. 33, cuando el error s menor de 24 pasosy ¥y en la
linea. 52. cuando sl error es menor de 40 pasos. Ademds,
Tos medios. de control 10 de prediceibén de 1z deceleracién
reciben por Ias Iineas 26 a 29 inclusive unas entradas
procadjemieé del verificador 9 del régimen de escalona—
miento o paso &« pase, el cual recibe pOT la Iinez 30 unos
impulsos da 100 microsegundos. procedentes del verificador

12 de secuencis de escalonamiento. Loz madios de control
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10 de prediccidén de la. deceleracibn reciben tambidn, por
la linea 47, una.sefial de sxceso procedente de 108 me--
dios de control 11 de sentido y exceso. La: salida: de los
medios de control 10 de prediceidn de:la:deceleracién
aparece en las lineas 44 y 45, que sirven de entrada. a.
los medios de control 16 de prioridad y de paso a paso.
Como se indica.en la. fig. 1, la.Ilinea: 44 da la. entrada.
Ul, mientras Ia.Iinea. 45 de: la: entrads: U6. Los medios de
control 11 de sentido y exceso dan las entradas U2 y U3,,7
por las lineas 50 y 51 respectivamenie, en tanto que el
medio légico de comparar 5 da. la. entrada. U5, por la. 1inea
35,

Como se indica. tambiébn la: fig. 1, el verificador
9 del indice o régimen ds escalopamiento esté. consctado
por las lineas 29 y 46 a. una: barrera. de coincidenclsa: 14
de dos términos, que recibe su otra. entrada. del ordenador
1, por la:. Iinea: 41.. La seilial qus aparesce en la. linea. 41
procedente del ordenédor 1, como Iuego se. veré.héS‘ola—
ramente, esg la. sefial de mando de grean velocidad. La sali-
da: de la: barrera. de coincidencia. I4 se lleva por la linea
52, que es la: entrada. U4, a: los medios de control 16 de
prioridad y de paso a paso..

ELl verificador de secuencla de escalonamien<o reci-
be por unas lineas 60 a.63 inclusive las entradas proce-
dentes del motor de escalonamiento o paso a paso 13, en
buele cerrado, queindican en qué posicidn, de cuabro po=-
siciones repetidas o redundantes, esté situado el rotor..
Ademéds, desde el motor de paso a. paso en bucle csrrado,

se da. una. seflal de espaclo oscurc al verificador de se—

cuencila. de escalonamiento, por la. Ifnea. 59, a medida. que.

-8 -
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el rotor se mueve'de.un paso a. otro. Del motor paso a.
paso 13 en buole,cerrado, gue incluyeAmedios para. dar
retroaccibn de posiclén y medios de generar impulsos de.
gspacilo oscuro, se¢ da. una. descripeidn més completa. en. la.
patente egpafiola. n@. 327.676 concedids. el 12 de diciembre
de 1966. y cedida. al mismo cesionario de Ila. presente goli-~

citud..

Al

En la. patente arriba. citada. se utiliza un disco dig

criminador, montado en el eje del motor. Para un motor [
paso a: paso de 200 posiciones se disponen sn borno al A:'

disco 50 ghexrturas que corrssponden cada. una. a.un grupo

de cuatro pasos en secuencisz. Cuabro mangntiales de luz
comunican, a. travéds de las absrturas del disco, con cua-
tro fotocdlulas asocladas. Lasg cuatro combinacionss de.
fotocdlula: y manantial luminoso estdn separadas o repar-
tidas de maners. que cuando el motor esté en una. posicidn
dade: s6lo una. de lag fotocdlulas. recibirs. luz. Ademds,,
al pasar el rotor de una.posicidbn a otra, ninguna. de las.
fotocélulas recibe. luzy esto es, Hay un espacio ascuro
entre posiciones. Como se describe con detalls en dicha:
patente, se prevén 50 incrementos de cuatro posiclones
que dan por resultado la. sucegidn o secuencila. mormal del
motor paso o paso, de 200 posiclones. Ademds, ¢l sistenma.
de motor pasc & paso en bucle cerrado puede regularse de
mode gue funcilone en el modo lavogiro, en el modo dextrd
giro, en el modo de gran velocidad y en el modo de pargs

da..

Como se¢ ilustra en la ifig. L1, el control 16 de prio '

ridad y pasc a.pasgo da: por las lineas 54 a7 inclusive

ungs. gefizles de control gue hacen que el sistema de moton

-9 -
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5 activard. la. 1inea. de igualdad 35, dando asl une. entra-

SRS
H

paso . paso en bucle cerrado vaya: selectivamente ajﬁno
de los modos dextrbégiro, levégira, de gran velocidad o
de parada, respectivamente. Una sefial del control de
prioridad y paso & paso aplicada.a la. linea. 58 no hace
sino cerrar el bucle, y si no aparece ssflal alguna.en es-
ta:linea.pue&g;entrarse en el modo usual de escalonamien— =
%0 0 paso a paso en bucle abierto..

A los fines de descripcién de funcionamisnto, su-
pbngese que Ve a. electuarse un movimiento de 100 pasos
en sentido dextrdgire. Como el contenido de los contado=| -
res 3 y T, tal como mis adelante se describird. con deba~-

lle, es irmeciaImente el misgmo, el medio lbégico de comparal

da. de tipo U5 a los medios de control 16 de prioridad y
paso & pasco. A continuacidn, como més adelante se descri-
bird con mayor detalle en relacibén con la fig. 4, estos.
medios de combrol 16 de prioridad y escalonsmiento con-—
vertirdn dicha sntrada. en una. orden de paradas, que se
aplica por la. linea. 57 al motor paso a. paso I3 en bucle
cerrado..

Tor consigulente, el ordenador, al iniciar una.nus
va. ordsn o instruccibn, debe reponsr primero el contador
binario 7 de nueve bitios, por las lineas 40 y 42, y re~-
poner el contador bimario 3 de nueve bitios por las 1i-
neas 41 y 43. Después ds reponer 1os contadores, el or-
denador introdﬁée en el contador 7 y por la.linea 8 el
nfmero 100. Despuds de cargado asi el confador 7, éste
da por l=z 1{nea 6 una indicaclén de su contenido, el me
dio lbézico de comparar 5.. 81 medlo 1égico 5 de comparar

recibe tambidr, por la. linea 4, procedente del contador

- 10 -~
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- trdgiro. & medids: que ol motor de escalonsmiento 13 en

m‘}; 3

3, u.ni irrldicaciénr del contenido de éste; y comd'e’éto’sﬁ*-
contenidos son desiguales, el medio lbgico de compaxrar 5
activard la Iinea 37 cj.ue; va. & 1os medios de conmtrol 1XL

de sentido y exceso. Los medios de confrol 1L de sentido
y exc.eso,_n como mds adelsenmte se describird. con mayor deta
1le én relacidn con Ila fige 2, activan la Iineaz 50, que

es la. entradas. U2 & los medios de control 16 de prioridad

v escalonamiento. Los mediog de control 16 de prioridad.-

v escalonamiento activan entonces la Iinea de entradz de -

movimiento dextrdgire 54 al motor paso a. pasa 13 de buclel

cerrado. Asi, el motor paso a pasc 13 de bucle cerrado em

pezard & hacer girar su eje de salida 64 en sentido dex—

bucle cerrado S mueve pago & paso, como antes se ha di-
cho, se aplicanm por las lineas 60-63, sl verificador de
gecuencia de eécalonan.ien’to 12, unos impulsos Indicativos
de aquella de las cuxbro posiclones en due sucssivamente
se encusntra: el rotor. Por Ia Iinea 59 se llevan unos
impulsos: de espacio oscurc al verificador 1Z de secuenclidg
de escalonamiento. BL verificador de secuencia de esca—
lonamiento acepta: estas entradass procedentas del motor
paso & paso de bucle cerrado y, si el motor ge egté mo~
viendo en sentido dextrdgiro, da. impulsos de movimiento
dextrégire, por las Ilineas 20 y 2I, al conﬁé.dor binarlo
3. Por las Iineas 20 y 21 se suminisbra un impulso L
contador binario 3 al llegar ol motor paso =« paso & ca—
da. unz de sus posiciones singularss y tmicas que, en un
motor de escalonamiento o paso a paso de 200 posiclones,
estén sepa—raﬁa;s: & 1,82 (12 48'). &=L, el contador 3

cuenta: en sentido ascendente de tal modo que, cuando el

_-—T1T] =
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medios de control 16 de prioridad y pase a paso sctivan

go la linea de gran velocidad 41 que esté. conectada a la

notor de escalonamiasnto 13 de bucle cerrado hays dado
100 pasos, el contenido del canmtador 3 serd igual =zl con
tenido del confador 7; y en ese momento la 1ogica de com—
paracidn 5 dard. unz salida de ignaldad, por Iz Iinea 35,
= 1los mediog de control 16 de priori&a.cf ¥ Daso & paso,
q_iie actbivardn entonces la entrada &é parads &l sistema
de escalonamiento 13 en bucle cerrado.

La descripeién de funcionamiento que geaba: de darse|
era la de una cperacidn en Iz que el motor pasaba e pocazt .
velocidad de su posicién inicial e uns nueva .posicibm, 7
geparada. [00 pasos en sentido dextrdgire. Ahora bien, une
de los objetos del sistem= es el de proveer medios con
los gue pueden obbenerse grandes niveles o Indices de
acelerscién y decelermcidn, desde uneg: posicidn inielal a
unaz posicién objetiva o de *blanco™ com un minimo de in-
tervencibén del ordenzdorz. ngSidér;SG de nuevo el caso en
gque el ordenador "carga® o introduce un cémputo de lOO_

unidades o pasos en el comtador 7 de nueve bitios, y los

1o entrads de movimiento dextrigiro al motor paso a paso

13 de bucle cerrado. Supdngase que el ordenador activa lug

barrera de coincidencia. I14. Los impulsos procedentes

del verificador 12 de secuenciéa de escalonamisnto, como
antes se ha dichAo =l describir el funcionamiento &. poca.
velocidad, se hacen pasazr por Ias Iineas 20 y 2L al contg
dor binario 3 de nueve bitios, haciéndole contar en sen—
tido ascendsnte hacia 100. Ahora bien, ademds, el verifi-
cador de mecuencia de esca;lénamien’so 12, por cadx uno de

los impulsos que se llevan por las lineas 20 y ZIL &l con
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A

tador 3, dz por la lines 30 un impulse de 100 microsegun-

dog al verificador 9 del indice de escalonamiento. FL ve-
rificador 9 del Indice do escalonamiento vigila la. fre-—
cuencia de los impulsos que aparecen en la linea 30, v
da. por las lineas 26 & 29 unas salidas de acuerdo con la |-...*

velocidad del motor. Asi, cuando el motor de escalonamien ...

40 sg esté moviendo a su velocidad mixima se hallard ex- | . -

clitada o gotivads Ia totalidad de las liness 26 = 29, enl.

tanto que a velocidad cero no se acitivard ninguna de las.’

lineas. BI funcionsmiento del verificador 9 de régimen R RE
o frecuencia de escalonamiento se describird mis ad.’slam-Q
te de modo detallado, en relacibn con la fig. 5.

Tiag salidzs del verificador 9 del régimen de szca—
lonamiente se llevan a los mediog de control L0 de pre—
diceién de la deceleracidn, en los cuales ss actda sobre
gl medic légico comparador 5, aplicadzs por lag lineas:
3L a 34 inclusive. Lag salidas de mando o ingtrucciones
procadentes de log medios de control de prediceidén de de-
celeracién gs aplican por las lineas 44 y 45 al reguladox
16 de control de prici’idad; ¥y paso a paso, haciendo que el
motor siga una trayectoria de &éceleracién ideal previge
mente egtablacidz. BL seguimiento dea esta trayectoria de
deceleracibn previamente establecida se hace gin inter-
vencién de la miquina calculzdora. ibs adelante se dard
unz descripeidn detallsda de los medios de control 10 de
prediccidn de la decelerscibn y del ragulador 16 de con~
trol da priorided y paso a pasa, en relacidn con lag
figs. 3 v 4, vespectivamenta.

Da salids de los medios de control 10 de prediceidn

- 13 -
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de. la. deceleracidn se aplica por las Iineas 44 y 45, ¥

conatituye la orden de parada (U6) vy la orden de entra-
da. paso a paso (UL), respectivémeh‘ca, para los medios
da control L6 de prioridad y de paso & paso.

Durante la descripcidn precedente se ha supuesto
que el motor, al activarse la llnea 41, entraria en el
modo de gran velocidad. Sin embargo, ssto no es comple—

tamente exzcto. En la fig. I se verk que la linez de sa-—

lide: 29 procedente del verificador del régimsn de esca-— |

lonemiento 0 paso a paso esid conechado no £6lo a los me- -

dios de control 10 de prediccidn de deceleracibn, sgino
también, por la linea 46, a la barrers de coincidenciaz
14, constituyendo asi la otra entrada de Iz harrera de
coincidencia. Cuando ambas liness 41 y 46 estén en acti-
vo, la barrera de coincidencia 14 dard una sefial por la
linea 52 a la entrada U4 de los medios de control de
priovidad y escalonamiente. U4 es la linea de entrada de
gran velocidad. Por lo tanto, no basta con que estd ac-—
tivade la linea 41, sino que ademis al motor debe estar
moviéndose a una velocldad S mayor que la minima (5 >»
Spin. ). EL significado de esto ss apreciari major-tras
unz. lectura de la hemoria de Ia patenta menclonada. En
breves términos, como alli se indicx, en el modo de fun-
cionamfento de gran velocidad, en lugar de excltarse
unos devanados de modo tal que sl rotor dé un paso mo-
viéndose al Iugar inmediato sucesivo, se excitan deve-
nados gituados a dos pasos de la posicidn del rotor en
un momento dado. S1 esto se hace sn parada, se aplice un
par igual en ambos ssntidos. y el motor resulta inesta-

ble. Una ligera periurbacién en uno u otro sentido narfa
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‘el motor debe llevarse & una velocidad minima,(smin 1y

'por exceso) ds los medios de control 11 desentido y ex—

.......

que gl rotor sa moviera en tal ssntido. Por consigulente,

en el modo de asctivacidén de un solo paso, antes de cem-
biar al modo de funclomamiento de gran velocldad. EL1 va~
lor minimo Sﬁin- dependerd del motor; ahora.bien, en la:
nmayorfa. de los motores paso a. paso obtenibles en el mer—
cado, Smin. es. aproximadamente ds 200 pasos por segundo.

Si bien en la. descripeidén de funcionamiento sola- -

mente se ha. descrito la operacidn del sistema. en la. cual:

na de efectuarse el movimisnto en el sentldo dextrbgiro,-

- )

el movimiento en sentido opuesto se cbiliens de igual ma-
nera, salvo en que el otro contador s el que recibira.
inicialmente la. carga. Asl, para. efectuar un movimiento
en sentido levédgiro, el ordenador introduciria. el nivel
de. cémputo adecuado en el contador 3, y el medio lbgico
de: comparar 5 daria entonces una. indicacidn "bajal por
Ila. 1ines. 36 a. los medios: de control 11 de seﬂtido‘y ex=~
ceso,. que por la.linea 51 darian una indicacitn a. los
medios de control de prioridad y escalonamiento, haclen-
o que éstos dieran por la. linea.55 una. salida. de movi-
miento levégiro al motor paso a.paso 13 de bucle cerra—
do. También, desde el verificador 12 de secuencia de esS—
caloﬁamienﬁo, se haria pasar una serie de impulsos de.
movimiento levbgiro por las lineas 23 y 24, haclendo que
se gctivara. el conbador bilnario 7 de nueve bitios y die~
ra. uns. comparacidn.

En las descripcionss pracedentes no se mencioné
la: funcidn de Ta: parte de "exceso' (movimiento con error

- =

ceso. Supbngase que los medios. de control 10 de. predic—

- 15 -
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cilbn y dscelsracidn, a causa. de variacionss de rozamien-
0 o variaciones de carga,.no han podido parar con pre~
clsién el servomecanismo en su sitio (en el "blanco%).
De estar moviéndose el sistema en sentido deitrégiré-y
“pasarseﬂg 0 producirse un sxceso, el contador de movi-

miento dextrdgiro 3 combtendria unm nivel de cémputo sups—

rior al introducido de origen en el contador 7 de movi- 1
misnto Levégiro. EI medio lbgico de comparar 5 activa egi
tonces la. Iinea de baja 36 que va.a: los medios: de controly
11l de santido y excsso, y desactiva. la. linea. de altu 37

que estaba. actlivada durante el tiembo en que el mecanis-
mo. ge estbaba movisndo haciz el "blamco” o posicidn desea
da. Durante un %exceso!, los me&ios defcontrol 11l de sen
tido‘y exceso continuarin recib%endb por las lineas 20 y
22 un impulso de movimiento dextrégiro por cada. paso de

exceso. Estos impulsos de exceso, en unidn de la. geiial

de baja. aplicada. por la. Iinea. 36 hardn que los medios de-
contrel 11 de sentido y excesso refengan o mantengan acti-
vada. la. Linea 47, dando lugar a. que lox medios de control
10 de prediccidén de la: deceleracibn apliquen una sefial de
paradz, por la. linsa 45, a los medios de control 16 de

prioridad y paso a.paso. AL bajar la. velocidad del motor
por debajo de S, -, Ios medios de control 10 de decele-
raclén y prediccidn hardn que el motor entre en un modo

de trabajo de escalonamiento o paso a paso, invirtidéndo-
lo para hacer que corrija. el error. Asi, el motor accio-
naréd en un sentido tal que ss corregiré.ei error, y el

contador qus contenga. el nimero menor de impulsos. se in-
crementard. paso e paso nasta. que el motor llegue a. su o
sicidén objetiva o de "blanco", momento en el cual ge. ac-

- ES
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~gicos apropiados. Como antes se ha. descrito con hrevedad,

medio léglco comparador 5, haciendo que el motor paso a.
paso 13 reciba:por la. Linea. 57 una. orden de parada, pro=—
cedente de. los medios de control 16 de prioridad y esca-
Tonamiento..

Pars. una: descripeidn mds detalladss de los medios de
contr.oi‘. 11 de sentido y exceso de la.flg. 1, se hace re-—

ferencia. en To que sigue a la. fig. 2. En la fig.. 2, como

se indica, las lineas 22.y 25 estén conectadas al verifi—»]i..“

cador do secuencia. de pasos, en tanto que las lineas de :
alta y de baja, 37 y 36 respectivamente, van conectadas
al medio légico de comparar 5. Agul también, como se in-
dica. en la figura. 2, ss da. por la 1inea 47 la. indicacibn
de Yexceso', mientras lu. seflal de control de sentido dex-

-

trééi’ro se ﬂc'i’a: por la. linea. 50, y la. sefial de control de
sentido levégi:éo se Ga. por la. lfnea. 51. Solo estard ac—
tivada: una. de las dos lineas 50 o 5l.. Ambas 1lineas no
pueden estar activadas ol mismo tTlempo.

En Im: figs. 2, la: linea: 22 procedente del verifica-
dor de secusncia: de pasos o de escalonamiento de por las
1ineas 70 y 71 unos impulsos que van a. las barreras de
coincidencie: 65 y 67, respectivamente. También se dan
impulsos. del verificador de secuencia. de pasos por la.
1inea: 25 cuando el motor se esté moviendo en sentido le—
végiro, y estos impulsos. se llevan por las lineas 80 y
81 = Ias. bBarreras de coincidencis: 66 y 68, re‘spec’cixfame_zg_
te.. Las ILineas 3'7_’ y 36 reciben del medio légico de com--

parar 5 unas antradas o niveles de frangqueo ds paso 16~

gélo puede estar activada. en un momento dado una. de las.

dos Iineas, esto es, la: de alta. o la. de baja. EL nivel

.
4=

- 17 -



L6gico indicativo de salida. de alta. dal medio 1bgico de
comparar se aplica por las linesas 37 y 72 a la: barrera:
de coincidencia. 65, como otro término de la misma, y se
. aplica. por las Iineas 37, 73 y 74 a- Io: barrera. de coinci-
5. dencia 63, constituyendo asi el otro tédrmino de entradsa.
a. ella. Ademds, el nivel de alta: se aplica. por las lineas

37, 13 y 75 al inversor 76. Este nivel ldgico que entra

en el inversor 76 ez invertido y aplicado por la. linea. ’d"{,l,
al nivel adecuado, al lado activo del circuito ds rela-— {
10 jacidén biestvable 69, haciendo que se active la. 1inea. de F
salida. 50, que es la. de movimiento dextrdgiro, en el caso
de que la Iinea: 37 de nivel de entrada. alto, procedenta
del medio 1ldégico de comparay, esté activada. Cuando la:
1inea. 36 esté 2l nivel légico de franqueo de paso. adecuas~
15 do, indicando que se va a. efectu.'ar un movimiento levdgiro,
se aplica.un nivel légico por las Iineas 82 y 84 a.la: ha~
rrera. de coincidencia: 66, y también por las lineas 82 y
83 a. la barrera: de coincidencia: 67. Ademds, este nivel
légico se aplica: por la: lins=z 85 al inv.ersor Tl, que. in-
20 vierte el nivel ldégico y lo aplica: por la linea: 86 al
circuito biestable 6S. Como resultard obvio pars toda:
persona. versada: en la. mﬁafueria', los inversores T7 y 76
sbélo se usan para. convertir los niveles légicos. en otros
que puedan ser usados por el circuito biestable €9 parsa:
Z5 aetivar y reponer. Aqui también el nivel aplicado por la
Ifnes. 86. se use parz activar el circuito biastable 69,
en ¢l casco de que vaysa: & hacerse un movimiento de senti-
do levbgiro. Esto hard que se active Ig Iinea S5IL.

Por Io que anteceds puede verse que ol gistbema da

30 la fig. 2 d= por las lineas 50 y 51 unas sefiales. de conbrdl

18~1-68 -
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de sentido qua, como se ilustra en la fig. 1, se aplican
a log medios de contrel de prioridad vy ésc:.al.onamien‘c’o,e
que. las conviertien dande al motor de egscalonamiento o
paso. & pase de bucle cerrado unss sefigles de control whl-
lizables por ésha. Asimismo, el siastema de la flg. Z pro-
porcions: una. verificaecibn de compatibilidad entre log

impulsos procedenties del verificador de secuencla de pae

sos, Iindicativos del sentido real y efectivo del movimieny

L *

to del motor, con las ssafiales procedentes dsl medio I6gi-| - |

co de comparar, indlcativas del sentido de movimiento dej:a -

seado. &sl, considerando el caso en que esté activadz I
Iines de altm 37 procadente del medio légico de comparar,
coma puede verse, esiardn a nivel alto une d‘e las entrge—
das de Ie: barrera. da coincldencla 85 y una de las entrg—
das de la: Barrera: de coincidenciz 6H. Si, como es lo
propic, los 'imfmlsos» del verificador de sacuencia de pa—
sog sa gplican a Ia Iinea 22, la. Rarrera de coincldencia
65 dard un nivel de activacidn por la linea 68, al cir—
cuito biestable 78. De ilgual modo, si sstéd en activoe 1=z
Iines: cIe; beja ¥ ge reciban impulsos por la linem 25, 1=z
harrerz da coincidencia 66 dard un nivel de activacidn
al circuito biestable 7. Ahora bien, si estando en ac—
tivo Iz Iinem 37 se aplican por la linea 25 los impulsos
procedentes del verificador de secuencila de pasos, lIa
parrerz 68 daré un nivel de reposicidn por lu Iinea 91
al circuilto biestable 78, haclendo que se active la Ii-
nez de exceso 4"{- De Iz misma manera, si estédn activadas
tanto ls: Iinsa: de b&j& 36 que viene del medio légico com
parador como Iz Iinem de movimiento dexirdgire 22 qua

vigna el verificazdor de secuencis: de pases, Ia Darrera

. -19 ~
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de coincidencia. 67 dar& & Iz Idnazx 90 un nivel de reposi-—

cibn, dando lugar de ese modo & qus el biestable 78 acti-
ve la linez de exceso 4£7.

Con referencis ainora & la fig. 3, que illustiras con
detzlle los medios de proporcionar prediccién y conbtrol
de la. deceleracidn, se representa en la misma una: serie
de bgrreras de coincidencia 94 « 97 inclusive que dan unag

entradas,; por las ILineas I0C a 103 inclusive, respecti—~

vamente, al circuito disyuntivo IO06. Ademis, otrzs barre-
ras de coincidencle: 98 y 99 dam por las respectivas lineaé)
I0f£ y 105 unms entradas gl circulto disyuntive 107. Iag
entradzs a Lz barrera. de coincidencia QLE se hacen por
unas lineas 47 y 110 que viensn del circuito hilestable de
exceso contenido en los medios de control de sentido v
exceso, y por las lineas 46 y 92’ que proceden del verifi—
cador del régimen de escalonamiento cuando la velocidad

S &s mayor gues Slnln . En esta. y ofras descripciones ul—
teriores, el simbolo § se usa para indicar la velocidad o
frecuencia de escalonmmiento instanténes, en tanto que |
Sl'ni se refiere a ung velocidad especifica y prefijads,
en pasos por sggundo. Como se ilustrz en 1= fig. 3, Ias
entradas @& la: barrera de coincidencis: 95 se hacen por la
ILinea. 26 que procede del verificador de régimem de sscazlo
xiamiento, y por lz Iinez 32 que viene del medio lLégico de
comparar. Las entradzes z Ila barrvera: de coincldencia 96

se. hacen por Iz lineas Z7 que viene del verificador del
régimen o frecuencia de esczlonamiento, y por Ia linem

33 procedente del medio lbégilco de comparar. Findlmente,
las entradas & la barrera de coincidencia 97 proviensn

del verificador de régimen o frecuencia de escalonamiento,

-0 =
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del verificmdor del régimen de escalonamiento por las

por las Iineas 47 y 111.

cidad médxing, segin la curve 220, al ser puesto en dece-

por las liness 46 y 109, y del medfo légica de comparas |
cidr por Iw Linea 34.

Las entradss a: Lz barvers de colncidencis 98 vienen

Iineas: 48 y 93 y del medio Légico de comparar por la 1i-
nez. 3IL. Ias entradas o Ia. barrera de coincidencia. 99
vienen del verificador del réginen da escalonamiento por

las lineas 48 y I08 y del circuito biestable de exceso

Pars facilitar Ia. descripeidn del :Euncionamién‘uo
de log medicas de control y prediceidn de la clec.ele*ra:cién,-
se hace referencim a la fig. 6, que ss una curva de tra—
yvectoria: de velocidad. HL estudio de la representmcidn
gréfica de Ia fig. 6 permitiré comprender mejor el gig—
tenz de Ia fig. 3, que ha: sido fisicanente reslizado pars)
effectuar o Iograr la draza de posiciones de velocidad in-
ﬁic.a.d.’s; en. Ig fig. 6. La: partes de Ia curva 220 indica. la
velocidad médxime: que puede alcanzer un sistems dada. I
curva que vea. desde el punto 221 y sigue por Z24, 245, :
gL, 225, 226, 227 y 228 hasta bajar a 224, Indica Ta
curve: de deceleracién mis escarpada que puede seguir el
gigtema. Es objeta del plan de prediccién de la decele=
racibn determinar em qué punto ez necesario aplicar el
control de dedelerzelén sl motore En la fig. 6, la curva
antes citads tiene como aproximzcidn una grética en escast
lere que consta de Iineas verticales correspondientes a
errores de 40, 24, 8 y 2 escalones, y de niveles de velo

ad. h'g SSL'LE. Si el gige

cidad corrsspondientes @ § .
min.

tena. gse esté& geercando a. los 40 pasos de error con velo-
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‘muy préxima = la dptima en el tiempo. Asi, como. puede.

Jeracibn en el punto 221 segulird Ix curva 222, 223, ete.
bajando al objetivo cero en el punito Z29. 3i, en cambio,
el sistemm se estd mcercando & Xog 40 pasos de error se-—
gin la curvas 230, pasard. a decelerscidn en el punto 231
¥ segulré. lg curvae 232 hasta Ilegar &l nivel de velocidad
horizontal superior en 233, punto en el cual el sistema
seguird con velocidad mds o menog constante hasta el pun
to 223. Ahora, &l acercarse a la curva ideal, el sistema
continuaréd. decelerando como antes sg ha dicho, hasta ba—,ja.::‘ -
al punto 2Z9. De maneras semejanmte, si el scercamiento =
la curva de deceleracibn se hace segin la curva Z34, no
ge iniciard Iz deceleracidn hasta llegar =1 punto Z35.
BT motor recorrs entonces a velocidad consitante una tra-
yectoria que sigue la Iinea horizontal hasta el punta
225, momento en el cual se sagui’r!a también la curva. ori—
ginal de decelerracidn hasta bajar al punto 229. EL obje—
tivo del acercamiento en escalera eg el da Iimitar el

equipo fisico y obtener, sin embargo, unm deceleracidn

verse, teniéndose uma correccidn secundariz segin el tra
mo horizontal de escalonamiento, se llega répidamente a
la curva de deceleracibn ideel u original. Si se utiliza
sélo un punto & prediccidn, por ejemplo, parai i error
de 40 pasos, habria de efectuarse Ia correcciln total a
un hajo nivel de velocildad, Io que exigiria un mayor
tlempo parz la Vco,rre'c,cién'..

Bn esenciaz, pussg, el método de la fig. 6 psrmits
hacer que gl sistems siga la curva éptima 221-229 ann
cuando la. llegada o el acercamiento & esta curva se huga

por dehajo, seglin se indica mediente las gréficas 230 y

R



234, o bien desde la linea: de velocidad méxina. 220. Uno
de. los. rasgos caracteristicos importantes asoclados. g @8 -
te: método, como se desprends evidentemente para las per= | _=7a

. sonas versadas. en la. mabsriz, es gue las correcclones en

cuanto & velocidad. se hacen con rapidez relativamente gran . -

Lo

de.. Como més arriba. se ha: indicado, esto tlene una. notablg .
importancia. ry da. lugar a.una. ganancle de tiempo, e con- _‘
traste com le: situacibuw en la. que lag corrscclones se: efe¢ ..
than a. poca. velocldad y, por consilguiente, exligen ”ciemyos; L~

~ A

10 nés largos.. |

PY B

T

Ia. fig:. 3 ilustra. una: realizaciotn fisica. operativa.
del nétodo ilustradoe en. la fig. 6. EBn el slgtena. en cues-—
tibén es la: oxdan ds parada. la que tiene prioridad. En
1o realizacidén fisica del método de la.tig. 6, al iniciax
15 ga la. ordsn o instruccibén de parada. el sistema. entrard. en
el modo ds trabajo de parar (modo de parada), volviando
pl modo de trabajo de grawm velocidad al levantarse o anue
Tarse el mode de parada. Supéngase, a los fines de la.
ilustracidn, que el motor se aatéb. acercando al Wblanco®
20 o posicidn objetiva, y que el error es mayor de"40. En.‘
esta situacidn, no se excitard. ninguna. de lasg barreras.
de coincidencia: 94 a. Y9 ni, por consiguiente, se activard
ninguna. de Iagr Lineas ds salida. 440 45. 51 sl motor estd
andando a la. velocidad méxima: Sméx; cuando ss llega.al
P) punto 221, Ia.barrera ds coincidencia. Y5 activa. le; 1inea:
101, puesto gus sstéd activada. la. ifinea. 26. que. viene del
verii‘.‘icador del régimen de escalonamiento, y la.velocidad
a8 mayor que SLS up.” ks, oI circuito disyuntivo IOE das
una. sefial de. ﬁar::.if[a; por la. Iinea. 45. Beta. sefial hace que

30 ¢l motor siga: la. curva: 202 bajando hasta. el punto 223...

19~1-68. - -3 -
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tive: el circuito disyuntivo 107 por- Ia. Iinsa: 104,

En el punto 223, la barrera. de coincidencis: 95 ya: no fa—
culbard al circulto disyuntivo 106, pussto que la. veloci-

dad es menor que_Ss y ¥y pOor consiguiente, se. desactl—

up.
Varé~la,linea;26;.en cambio, Ia: barrera: de coincldencla
96. facultard ahora. al circuito disyuntivo 102. dando una
orden de parads por la linea. 45, puesto que Ia. Iinea 33
que viene del medio légico comparador estd. activada: y

también lo esta: la. 1inea: 27 que viense del verificador del |
régimen de escalonamiento, ya.que la: velocidad es mayorr

que 3 . Asi, el motor ssguird. Ia curva. 224 hasta: el

med.
punto 225, instante en el cual la. barrera. de coinciden-

cia 96 cesa. de facultar al circuito disyuntivo 106, pa-—
sando a. ser le.barrera de coincidencia: 97 la.que condi-
ciona sl circuito disyuntivo 106 activando la. linea. de
parada 45, ya.que en este punto Ianvelocidad;esrmayor que

s lo que hace que esté activade. Ia: Iines 109, y el

min.*
error es meunor que 8, Io que hace que esté activada. la.
linea 34 que viene del medio légico comparador. De nuevo,
desde el punto 225, el motor se decelera. a. lo lafgo'de
la: curva 226 hasta. el punto 227.. AL alcanzarse el punto
227, la: barrera. de coilncidencia. 97 deja. de facultar al
circuito disyuntive 106, ya.que la.velocidad es inferior
alsmin .. A egte punto, el error ss menor que <.y, DOX
consiguiente, el medlo légico comparador activa la.linea.
31 que se aplica a la. barrera.de coincidencia: 98, y Ila-
Iinea. 48 que viene del verificador del régimen o Lrecuen
cie de escalonamiento se.acfiva;y'aplica.un nivel légico

por la lfnea. 93 a: la. barrera. de coincidencia 98, que ac—

EL circuito disyuntivo 107, activa. la. linea. 44, que
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w

as la: Iinea. de paso a. paso. El motor entra. entonces en

funcionamiento paso &. paso. Asi, en el caso usual, en que
no se produzea. error por excsso, los impulscs procedentes

del verificador de régimen de escalonmmiento hardn que el

motor dé. los dos pasos finales en el modo de paso a. paso,
aseguréndose un funcilonamiento casi 6ptimo en el tiempo
gin oscilacidn en tormo al punto objetivo, o "blanco'.

--

Como ge ilustra: en la. £fig. 3, en sl caso de que S5 0co-

sione unm error por sexceso (el motor se “pase") y ss active

-

la. Iinea: 47, como la. velocidad es menor que émin.
tiva: la. Linea: 48 que hacs que la. barrera.de coincidencia.
99 lleve al motor al modo ds funciomamiento paso a. paso..
Bsto, como también se ha. descrito anteriormente, hari. que
el motor venga. & parar paso a paso sun el lugar de situa-

cibén de 1z posicibn objetiva. o "blanco', en el caso de

-

habersexpasaéo {error por excesé).
La.descriﬁcién que antecede hu. sido la. del funciona.
misento del sistema.de Iabfig; 3 al efectuarse la. aproxi-
macibén al punto objetivo de manera.ideal; esto es, traba-
jahdo el motor a. gran velocidad (velocidad superior), ¥y
detectarse un error de 40 pasos. Supbngass ahora, en Cale-
bio, que el métor se,acerca-segﬁn'la;curv&.ESO, gs decir,
que el motbor, débido & la. proximidad de la:- posicién objetl
va. 0 & causs: de la. carga, no ha. tenido oportunidad de al—
canzar le: velocidad superior. En este caso, como antes
se ha. dicho, el motar estard. en el modo de funcionamiento
de. gran velocidad. Al alcanzarss el punto 231, lo qus
ocurre cuando el error es menor de 40, se condiciona la.
barrera Ge colncidencii 95 por sctivacién de la. linea 32

¥ por-activacidn de la linea 26, ocurrida al sobrepasar

y @ ac—{ -
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hasta 1Llsgar al punto 223. Egto se logra de Ia. siguients

S“sup. la. velocidad del motor. La: barrsra de coincidencia.
G5, actuando por medio del circuito disyuntivo 7106, herd
que se active la Iinea de parada 4£5. Parz que el motor

siga le: trayectorisa ideal, Ia Iinea de parada 45 debe se
gulr activada, como se indica en Ia fig. 6, hasta alcan-

zarse el punto 233, y debe segulr luego horizontzlmente

manerz: Se aplica la accidn de parada, y el motor sigus
la. trayectoria 232, llsgando &l punta Z33. Alcanzzdo el

punto 233, l=x barrera ds coincidencia: 95 deja: de condicio.
!

ner al cirecuito disyuntivo 106, puesito que la vslocidad

del motor ya no &S mayor que st

._‘

« AT ocurrir esto, se
produce un intento de pasar =l modo de trabsgjo de gram ve
locidad, y ¢l motor, em ua paso, se acelerard llegando a

I
13 velocidad SSng 0 sobrepasindola. Cuando esto ocurra,

la barrers de coincidenciam 95 hari de nuevo que eI motor
vuelva a decelerarse y siga la traza horizontal, mediante
aplicacibén de Ia zccidn de parads.. Este seguimiento os—
cilatorio tendré Iugar hasta al canzarse el punto ZZ3,
después de Io cuel, como artes sa ha dhcho, €l sistem=

se guird las curvas Z23-Z29. Cuando el motor se acerca. s€g
gin la curva. 234, se efectla el mismo tipo de sezuimisnto
controlado.

En Iz precedente descripceidn abreviada de la se—
cuenciz de excsso, en la cual el motor va al modo de tra
hajo de esoa.[oﬁamian’bo: 0 paso & paso para dar Ja vuelta
y regresar al punto objeftivo o "hlanco'™, no se hizo mencimn
aleguna. ds Io qus ocurre en el p;o.r' da ios casog, cuando )
motor Yse pasa™ en muy alto grado y, duramte ssta. accidn

por exceso, el motor estéd trabajundo & una velocidad me—
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yor que Sm:.n AT occurrir esto, como ge indica en la fig.
3, 1a harrera de coincidencia 94, facultard la linea. de pa
rada 45 por medlo del circuito disyuntive 106. Un estudio
del gistema: de Iz fig. 3 pondré de manifissto gque, durante
el recorride de exceso, la linea 47 estd activada, lo gua
haca gue se condicione uno de loa bérminos de la barrera:
de coincidencia 94, por la linea. 1I0, miembtras eI otro
término de la Barrera de coincidencia 94 es condicionado |
o facultado por el verificador de régimen de escalonmamien |’
to, por las lineas 46 y 92. Asi, Ia VYarrera 94 haré que |
se aplique una accidn de parada hasta que, como antes se
ha dicho, Ia veloclidad del motor desciendzm por bajo de
S.i‘nin.“.q Con esto se asegura un control O6ptimo en ol tiem—
pay no 86lo en Ia situmcidén en que el motor sea movido
con precisidn hastz el punto objetive o "blanco', sinc
tanhidn se asegura un .conﬁrol Gptimo en el tiemgo durante
la. correcclén en el caso da un recorrido Por @xXCesO.

& continuacién se hace referenciz a la fig. £, que
es. un esquema: detallado de los medios de control de - prig
ridad y paso a paso indicados en genmeral con el nimero 1€
en la fig:. 1. Ia funcidn de estos medios de control de
priovidad y p‘aéo- a. paso es la ds asegurar el logro de las
prioridades esfuablécic’[éxs para el funclonamiento del siste
mg. Como antes ge ha indicado, la orden de entrada de
parsr adquiere prioridad sobre todas las demds Obrdenes
de entbradz, de maners. que es posible reaslizar f£lsicamente
diversos planes de funcionamiento como, por ejemplo, el
da control de prediceidn de la deceleracidn. in segundo
orden de prioridad estd la instruccién- da trabajo o gran

velocidad, con praferencia sobrelas drdenss de sentido,,
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esto es, las de movimiento dexbtrégiro y levégiro.

Tas linezs de salida gue vienen de los mnedios de
control 16 de prioridad y paso & paso se aplican gl notor
de escalonamiento, como antes se ha dicho, por las linesas
54 &.-58 lnclusive. Come se describe en: la patente ante-
riormente citada, n¥ 327676, las entradas gl motor deben
ser (nicas o singularss. Como &lli se dice ademés, el
motor ss pome sn marcha inicisimente, en &l sentido en
que vaya & moverse, por aplicacidn inicial de una orden
de sentido, sea de caricter dextrégiro o levbégiro; y lue—
g0, tras haberse alcanzado una determinada velocidad, ss
cambia #l modo de trabajo de gran velocidad.

in la fig. 4 se ilustra un inversor 115 que recibe
por la linea 45, desds los redios de control de decele—
racifn y prediceidn, una sefial de entrada (ds parada). La
galide del inversor 115 se aplica por unas lineas 1427;, NA
145, @ un circuito disyuntivo 129 que esté conectado a la
linea de salida: 57 de parads. La Iinea 53 (da gran velocl
dzd) que viene del ordenador est4 conectads a la. Darre-
Tg, de coincidenciz 124, la. cual, = su ves, racibe entra-
dz por las lineas 144, 146 y 147, del inversor 115, Ie
gzlida de la Dbarrera dz coluncidencia 1z4 se gplics por
wnas lineas 162 y 163 zl inversor 126, del que se toma
su salida por la. linea 56. La salida de Ia barrera de
coincidenciz. 124 se lleva. también por unas lineas 150 y
151, v se aplica como término de entrada a la barrera de
coincidencia 123, llevéndose también por las lineas 150
y'152", y aplicdndose como término de entrada, a. la. barre
ra. de coincidencia 122. La. barrera. de coincidencia 123

recibe también entrada desde el inversor 115 , por las

- T8
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lineas. 144, 146, 148 v 149, y recibe. su tercer téymino

ds entrada. (sentida dextrdziro) por la linea. 50 que vie-
ne: de los medios de control de sentido y excesc. La. sali-
aa: de la: barrera. de colncidencia 123 se aplica por Aalli
nea. 164 al inversor 127, cuya salida. se aplice a lo.lar-

go de la. linea: 54, La barrera. de colncidencia 122 recibe

una. entrada. del imversor 115, y también recibe entrada.

de los medios de coantrol de sentido y exceso por la. linea

51 (sentido Levégiro). La salida. de la barrera. de cbihci—
dencia. 122 se aplica. por medio de la linsa 165 al inver-
sor 128, del gue sz ‘toma su salida. por la,linea.55.fj;

Los nivelss. 16glcos aplicados. a. las linaas,355*44;
45 y 50-53 son pasitivos cuande las Iinsas se,consiaéran
activadas. Ligs barrerag de colncidencia 122-124 ge acti-
van pox medio de niveles légicos positivos aplicados. a.
su entrada, ¥y dan por su salida!niveles lbégicos negati-~
vog. BI invergor 115, como ¢s obvio, invierts el nivel
légico positivo gplicado por la. linea 45, cambiandolo a.
nivel légico negativo. EL cilrcuito disyuntivo 125 acep-—
3. por su entrada. un nivel lbgico negativo, e invierte
estos niveles Ldgicos negativos dando por la. linea. de sa-
lida. 57 un nivel 16gico positivo.

En funcionamiento, supbngase que lailinea:45 estd.
activada, lo que, como antes se ha. dicho, constituye una.
orden de parar. Este nivel ldégico positivo estd. en el in
versor 115, y se aplica.al circuito disyuntivo 125 y apa
rece como orden de salida. de parar en la. llnsa. 57. Esta.
sefial negativa. ge aplica de igual modo & las barrsras de
coineidencia I20-124, impidiendo asf{ que se satisfagan sus

términog de entrada. De ese modo, las lineas 163-165 que
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neas 56, 54 y 55, resspectivamente. L

un nivel 1légico positivo, que sg invertird. en los inver-

sores y aparecera: como nivel Légico negativo en las 1i-

Supéngase yue se recibe una oxden de trabajar a.
gran velocidad.. Bn este caso, la. Iinea. 53 tendrd: aplica~
do un nivel Ilégico posiiivo, que se aplica.a.la;barfera“
de coincidencia 124. Si la. linea 45 esté,a;un.nivei:}{zm
gativo, y éste gerd.el caso da no estarse aplicandohdﬁa,
orden de parar, el inversor 115 invertird: este nivel Lo-
gico negativo a. un nivel I6gico positivo y lo aplicari. a.
la barrera. de colncidencia. 124, que temdré.enfoncesﬁﬁénn
dicionados y satisfechos ambos términos de entrada,:hér
ciendo que se apligue un nivel lbgico negativo al inver—
sor. 126, el cual da.a su vez.uniniveljégico positivo a
la linea. dg salida. 56. AL propic tiempo, como antes se
ha. dicho, dsbe estar activada.una.de las lineas de senti
do 50 o 51 y, como también se ha: menclionado antes, la.
oxden de trabago a gran velocidad debe tener prioridad
sobre éstas. En esta:situaci@g, supbngase que se activa.
la linsa. de senbido levégiro 5I. La. barrera. de colnciden
cia 122 reciblré. entonces por esta: 1inea: 51 un nivel 16—
gico pesitivo, y reclbird. del Inversor 115 un nivel Llogi-
co positivo, suponiendo gue 1o se estéd recibiendo orden
de parar. Se satisfardn, pues, sus. dos términos de entra
da, En cambio, la barrera.ds coincidencia. 124 da. tawbién
un nivel légico negativo, por*las,lineas.IEO y 152, a. la
barrera. de coincidencia. 122, y asl no eg posible satis~
facer sus términos de entrada, y su sallda. estard a. un

nivel légico positivo que, invertido em el inversor 128,
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' 176 a. la. Iinea. de salida: 28. De igual modo, la: salida.

aparecserd. como nivel légico negativo en la. Ilnea. 55. Lo

mismo sucede. e el caso de que ge active la. linea. de éqg
tido dextrdgiro 50, y en ese caso la. barrera ds coincidsn
cla. 124 inhibipé a. la. barvera. de coincidencia. 1£3..0- -

EI blogue o circulto restante de la.fig. 4 es-el.

control paso a. paso o de: escalonamiento. Funclona: dando

un conbrol &ptimo en el tiempo para. Los dos %1timos pasos.

LI S

de cualquier movimiento. Cuando se usa: el control pago a.
paso, éste hace uso de un funcionamiento esyeciai\dé:%o-
bina. Gnica, del motor paso a paso ordinario de. dos'fééés,
Este método de trabajo se describe en detalls en;unéfﬁé-—
licitud de patente de BE.UU. +itulade "Sistema de motor
paso a.paso hibrido en bucle cerrado",-&e T.R..Fre&fikéen
pregentada simulténeamente con la présents solicitud y
cedida: al mismo cesionario de ésta.

En Ia;fié; 5 se da.un esquena. del verificador 9 de
régimeﬁ de escalonamiento de la fig. 1. Los impulsos de
100 microssgundos se aplican por msdio de las linsas 30
v 177 & un retardader 170. Estos impulsos son aplicados
igualmente, por las lineas 178 y 179, al rstardador (7D3)
171, v por unas Ifineas 178 y 180 al returdador 172 (TD5).
La salida. del retardador 170 (TD1) se aplica. poxr Ia:linéa
181 a. otro retardador 173 (TDZ); duya.salida‘esté‘aplica—

da: por unas: lineas 184 y 185 y a. través de un inversor

del retardador 173 se a@lica‘ﬁor'1a:linea;184ja»la:linea
29, De la misma maners, la: salida. del retardador L7L se
aplice. por una linea 182 al retardador 174 (1UD4), cuya.
salids. esté aplicada. a. la. linea. 27, Finalmenﬁé,rlahsali-

da. del refardador 17Z se hallavaplicéda,por una. linea.

- 31 =
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183 al retardador 175 (TD6), cuya salida. estd. aplicada.
a. la. linea 26,

Como se-ilustra, en los retardadores 170-172, el
periodo de retardo es respsctivamente igual a. L‘L‘l,‘A’.’éa
y AT3, En un motor paso a. paso usual de 200 posicj._-o'_n'es,
ATL seria igual a. b milisegundos (5 ms); ATz seria. _L'ms,
ca, el periodo del retardador 173 es igusl a. ATIL + 200
microgegundos; ol del retardador 174 es igual a: ACEZj i

2C0 microsegundos; y el del retardador 175 es. igual a.

LT3 + 200 microssgundos.

En funcionamiento, la serie de impulsos positivos
de 100 microssgundos se aplica por las lineas 30 y 17'7
al retardador I70. ILa. salida. del retaxrdador 170, que apa.
rece en la linsa. 181, es positiva: hastg qus se le aplica.
a. éste sl borde de ataque del primer impulso de 100 mi~
crosegundos. Al ocurrir esto, la. salida sn la linea. 181
se hace negativa. Al pasar el borde de salida- o posterion
del impulso de IOO-microsegundos, el retardador 170 em-
pleza. a. contar tiempo, v nantendrd su linea. de salida. &
un nivel 18gico negativo durante un periodo igual a. All.
Al cabo ds este tiempo, su salidas por la: linea: 181 volve-
ré. a hacerse positiva. Como se advertird, a medida que se
van aproximendo los impulsos de 100 microsegundos, se lle
ga:. & un instante en que, debido a su eatrecha: proximidad,
le salide en la: lineaz 181 nb se haga: positiva: ni se re-
ponga el retardador 173. For Io' tanto, 100 microsegundos
después de Los Ultimos: impulsos positivos procedentes del
ratardador 170, el retardador 173 rﬁaﬁcaré; el final da su

pariodo de retardo, y la salide: que aparezcs en su linea
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tardadores 17L y 172 funcionan de igusl maners: en rela—

cildn con sus corresspondientes periocdos de retardo, A2

n

v A3 respectivamente. I

En la:fig. 7 se ilustra esquemdticemente el vorifi-
cador de secuencia de pasos o de escalonamiento. Las 1i-
neas 60 & 63 ihclusive se activan a un nivel Légico posi

tive a medida. que el motor recorrs los pasos I & 4 inelu-
give, como Se indica. Cuando el motor estd entrae paqsubuex:,
como antes se ha dicho, se halla activada la linea:’ :)9,
que es Tx Iinga: da espacio oscurc. La seiizl que a;pa‘fr"ecna
en Il linea: RY se aplica. gl circuito retardador 2.54 da-
100 microsegundos. El cireuite retardador 254 :Eunci&ﬁéé‘
dal signiente moda. Si la entrada cambia, de un nivel I6-
gieco positivo a un nivel Légico negativo, Iz salida por
1z Iines: 309 cépbiaré. de nivel Iégico negztive a nivel
Iégico positive 100 microsegundog mds tarda. fhora biem,
gi la. entrada presente en Iz Ilinez 59 sube de un nivel
Légico negativo a: unm nivel 1bglico positive, la salida
presente en la linea 309 varia inmediatamente, pasando
del nivel Idégico positive a un nivel Légico negabivo. L
salida procedente de la linea de retarda 252 sg aplica.
por Ia linea 3JII y constituye uno de los términcs de Ias
barreras de coincidencia 256 a. 259 inciusive. BL otro té_.g
mino de lzg barreras de coincidencia 256-259 esti compues
B0 por las seflalss que proceden del discriminasdor da pa~
sog, aplicadas por las lineaa 60 a 63 inclusive, respec-—
tivamente. La galida procedente de la barrera de coinci~
dancia 256 va conectada por la Iinea Z63 a unos circultos

disyuntives 268 y 269; la linea de salida 264 que viene
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de la barrera ds coincidencia Z57 va conectada a los cird
cultos disyuwtivoes: 267 y 269; Iz linea de salida: 265 de

lz. berrera de coincidenciaz Z58 estd& conectads a los cir-
cuitos disyuntivos 267 y 2705 y la linez de salidsel-266 de

la. barrera. de coincidencia. 259 egt& conectada a log-cin-

-
“u o

cuitos disyuntivos 266 y Z70. ot

a

Los circuitos disyuntivosg Z67 a 270 inclusive son
Je tipo negativo; es decir, toda entrada negativo daré
una. salida positiva, en tanio que todag lag entradas de—
ben ser positivas parz dar una sazlide negativa. Ta sali-
da. del circuito disyuntive 267 se lleva por la linea 275
en retrosccidn, constituyendo una entrads del circLlli;ﬁc;
digyuntive 268, en tanto que la salida del aircui’uo-fﬁs,—
yuntive 268 se lleva por la linea 27G como entrada al cix]
cuito disyuntive 267. La sa;.]’.id‘rx" del circuilto disyuntivo
269 se lleva por 1= 1inea ZIT coma entrada. gl clrcuito
disyuntive 270 mientras la salida del circuite disyunti-
vo 270 se Ileva por la linea 278 y constituye una entras~
s del circulto disyuntive 269. Asf, Ios circuitos dis—
yuntives 267 a 270 inclusive, por medic de sus conaxio-
neg de retroaccidn, constituyen unos circulios. de reten—
cidn que mantiensn Iz sefial de escalonamiento que apare—
cg en las Ifneas 60 a 63 inclusive como combinacidén hina~
ria especifica de Iag barreras disyuntivas Z67 a 270. Por
ejemplo, unx entrada de paso o escalén de tipo I que apli
que un nivel légico positivo a Ia Iinea 63 activark la
galida. de Tos circuitos disyuntivos: 270 y 268 a. niveles
légicos positivos, y en virtud de las conexiones de re-
troaceibn hard que aparezca un nivel ldégico negativo en

1z Ifnea: de salida 273 del circuito disyuntive 269 y en
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- de salida da los circuitos Z67 y 269 dindoles niveles 16

cinformacibén de paso 1 estéd gplicads vor la lines 315 a

laTIine&,da galida 271 del circuitc disyuntivo 267. Un
paso de btipo Z acbtiva los nivelss de salida da los cir-
cuitos disyuntives 270 y 267, dindoles niveles ldgicos

positivos. Un paso o escalbén de ¥ipe I sctiva las Iinces

gicos positivosy y un pase de tipo 4 activa las lineas
de salida de los circuitos disyuntivos 268 y 269 con ni-—

veles lbgicos positivos. i

AT girar el rotor dando un nuevo paso, la. infdrma-

~~~~~

cidn del nueve pasc aparecerd en lag lineas 260-263. Co-

mo antes se ha dicho, sélo una de estas lineas estdrd-ac

tivada en un ingtante dado cualgquiera. La infomacidn dell
nuevo paso aparecerd simultinsamente con el cambiofdé:l&
gefial de espacio oscure en la linea 59 desde un nivel 16-
gica positive a un nivel 16glco negativo. Durante 1la se-
fial de espmeiofoscuro quedardn bloquead&s,ias harreras de
coincidencia. 256 a 259 inclusive, puesto gue la salids
de retardo da unm mivel Idgico negative en la linea 311.
AT anularsa o desactivarse la sefial de egpacio oscurao,
la Informacibn de nuevo paso gparece en las lineas 60 a
63, pero Ia salida del retardzdor 252 no cambia. hasta
100 nicrosegundos después. Por Lo tanto, durante 100 mi-
erogsegundos al orincipio de cada nuevo paso detectado,
log circunitos de retencibm 267-270 contendrén todavia la
informacibn del paso antiguo, ya que no pueden actuali-~
zarge. haste que e satigfagan las condiciones de las baw-
rreras da coincidencia 263~266. Ahore bien, durante esta
periodo de 100 microssgundos, la informacidn de nuevo pa

g0 estd presente en las Iineas 60-63. Como se indicz, la
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las entradas de las barreras de coincidencia 283 y 279;
la. intormacidbn de peso que sparece en la linea 62 sstd
aplicada por la linea 314 & la entrads de las harreras
de coincidencia 284 y 280; la informacidn de paso :‘c'lu.é‘:
aparace en la linez 61 estd aplicada por la linea 312 a
ta entrada de las barreras de coincidencia 285 y 281 y
la informacidén de paso 4 que apareca en la lines 60 ‘egtéz.
aplicada por la linea 312 & las barreras de coincidé_ﬁéi&
286 y 282. E

Los demds términos de entrada o las barrerus‘}fg‘f
coincidencia 279-Z86 vienen de los circuiitos diswlﬁz_:ijvbs
de retencién 267 a 27C. Como se indica en la. figura, la
linex de salida 27L que viens del circuito disyuntivéit:
267 constituye término de entrac!la pars las barreras da
coincidencia 281, 282, 283 y 284; la linea de szlida 272
del circuito disyuntivo 268 constituye término de entra~
dz para. Ias barreras de coincidencia 279, 280, 285 y 2063
la 1ines: de salida 273 del circuito disyuntive Z69 cong—
tituye término de entrada para las harreras de colnciden-—
cig 279, 282, 284 y 285; en tanto que la linea de salida
274& del circuito disyuntivo 270 constituye términe de en-
tradx para las barreras de coincidencia 280, 281 y 286.
L= configurécién légica: de las barreras de coincidencia
-2.79-286 es tal que si se ordens un paso en sentido dex-
trégiro o.levbgiro y el rotor se mueve real y efsciiva-
mente en el senvido desseado, una de las barreras de coin-
cidencia dard una salida. de nivel 1légico positivo. Por
gjemplo, supdngase que el movimiento se hace de un paso
4 a.un paso 3, en sentido Levégiro. En ests caso estaria.

activada la. linea 61, puesio que el rotor estd. en el nue-
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vo. paso, esto es, en el paso 3. FPor lo tanto, se-uplica
un nivel ldégico positive por la. Iinea: 313 a. la: barrvers:
de coincidencia 285, pars agl satisfacer el primero de
sus tres téiminos de entrada. AL mismo tiempo, losi-¢ir-

cuitos: disyuntivos 267-270 retienen la. informacidn de

paso antiguo, indicativa. de que el paso antiguo eru.-us
$ipo. 4. Asi, los circuitos disyuntivos 268 y 269 teﬁﬂrén
un nivel lbgico positivo en sus 1ineas,ds.salidaq2ﬁé:§
273 respectivamente. Un anivel lbégico positivo en 1a:ii-

nea. 272 haré que se satisfaga. el segundo término de en-

PO

trada. de la barrera. de coincidencia. 284, en tanto due-el

wt "

nivel légico positivo de la linea 273 dardn lugar d&.due
sa'satisfaéa:el tercero y Gltimo término de entradé:éxia;
barrera. da coincidencia. 285. De igual mansra, una. de las
barreras de coincidencis estard. a un nivel légico positi-
vo por cadsz uno de los pasos vAlidos, sea en sentido le-
vogiro o dextrégiro. Asl, la. barrera.de coincidencia 279
tendré.un.nijei 1égico positivo en su linea. de salida. du
rante el movimiento dextrbgiro desde. un paso de tipo. 4 a
un pasao &z tipo 1; la: barrera. de colncidencia 282 dard
un nivel Ibégico. positive en su linea. de salida. 290 para.
un movimisnto dextrbégiro de un paso de ftipo 3 a. un paso
da tipo. 43 la. barrvera. de coincidencia 281 tendrd en su
linsa. de salida. 289 un nivel ldbgico positivo para. un mo-
vimiento en sentido dextrbdziro desde un paso de fipo 2
a.un paso de tipo 33 en tanto gue la barrera. de coincl-—
dencia. 280 dard. por su linea. de salida 288 un nivel 16~
gico positivo para un movimisnto dextrdziro desde un pa-
go de tipo I =z un paso de tipo 2. La barrsra. de colnci-

dencia. 284 tendrd un nivel ldégico positivo en su linea.
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de salida. 292 para un movimiento levbgiro desds. un paso
de. tipo 3 a.un paso de tipo 2; la. barrera.de coinclden-
cla 284 tendréd un nivel légico. positivo en su linea: de

salida. 293 para un movimiento levégiro desde un paso de

tipo. 4 a un paso ds tipo 3; la. barrsra. de coincidencisa

-

286 tendrd. un nivel lbgico positivo en su linea: de. sali-

da. 294 para un movimiento levégiro desde un paso de B1po

1 a un paso ds tipo 4; y la. barrera.de colncidencia 283
tendrd un nivel 1ldgico pogitivo en su linea. de salida
291 para un movimisnto levbgiro desde un paso de $iho =

a. un paso de tipo 1.

Las lineas de salida. de las barreras ds. coinciiden-
ciauleﬁégiras,283?286 estén conectadas a. un circuiﬂb:éis—
yuntivoe 296 que da un nivel Iég?co positivo en su linea.
de. salida. 298 para un movimiento Ievégiro véalido. Esta
salida se aplica.a la linsa. 23, del modo indicado. Las
barresras de coincidencia.279—282.de:movimien%o,dextfégi-
T0 Gan sus salidas a un circuito disyuntivo 29% que. ten-
drd un nivel 16gico positivo en su Iinea. de salida. 297,
y en la linea. 20 conectada. &: ésta, para. un pasa valido
en sentido dextrdégiro. Finalmente, la. linsa. 30, que es-
t4. consctada. a. la salidé-de.la.barrera.de.coincidencia,
25% por medio de un inversor 303, da: una serie de impul-
sos de. 100 microsecgundos que se llevaon al verificador de
régimen o frecusncia de: escalonamiento anteriormente des
crito.

En Ya. descripelédn que antecede y en las relvindi-
caclones, se supone, llegado el sisﬁema.a-la.curva;dpti~

ms en el tiempo, que al aplicar al motor la. orden de pa-

rada se seguird. la curva. dptima. en el tlempo. Como resul
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e v

tard. evidente para. toda. persona. versada. en la. materia,

oat0 10 es enberamente cierto. La curva. de deceleracidén
representada. en los dibujos, y a: la que se hace referen—
cia en la. descripeidn y en las reivindicaciones coiro "eulr

-~ P

va: do deceleracidn Optima en el tiempo, ez la curvarCo-

»
P

rrespondiente "8l peor de los casos". Con esto se guiere

decir gue ésta;es:la.curva.que gl sistema.seguiria.al
aplicdrsele la orden de parada. total con la. méxima. car-
ga, adnisible en el sislsema. Como es obvio, con cargééfme—
nores la. deceleracidén se hace mis acentuada. Esta. dscele-
racibén mis acentuada, sin embargo, no hacs que el éié%é-
ma. se "quede corto" o no alcance (por defecto) la pBéi,
eién oﬁjetivazo dex"blanco"; Por el contrario; pazﬂibgﬁa;
nivel de velocidad~éorrectivo, el sistema. vuelve a seguly
el nivel de velocidad hastu cortar de nuevo la. trayscto-
ria. de dscelergelidn Sptima en el fiempo y entra. otra vez
en régimen de parada. hasta. que se llega. al sigulente ni-
vel de velocidad corrscltivo, y asl sucesivamente. Como
se apreciaré, por consigulente, se obtlene la. decelera-
cidn bptime. a plena carga. y casi Optima. para cargas meno-
res, ya.que la corrsccibn en cuanto a. error de posiclona-
miento por defecto se efectia. a. velocidades relativemen—
te altas, en lugar de corraegirse con una. velocldad ter-.
mingl inferior o en funcionamiento paso & paso.

3i bien I= invencidn se ha.ilustrado y descrito en
particular con referencia. a.unas formas preferidas de

gjecucidn de la misma, se sobrentlende para las personas

versadas en law materia. que pueden hacerse en ella. los in-

dicados y obtros cambios de forma.y de detalle sin por

ello apartarse del espiritu ni salirse del Ambito de las
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invencién.

La. presente solicitud que corresponde a: la. formu-—
lada. en Estados Unidos de América, con fecha. 3C de dicilen
bre de 1.966, bajo el nifmero 60636Z, se acoge los bene-
ficios del articulo 51 del vigente Estatuto sobre iP;C:O‘};)ie—

.o oW

dad Indusbtrial.

Los puntos de invencidn propia y nueva. qus se'._;éife-
sentan para. que sean objeto de esgta. solicitud ds Pa?c_’e'lj;te
de Invencién en Espafia, por VELNTE afios, son los siguien

! .
Tes:

L=~ Un sistema de generar seflales de control para.
aplicacién a.un motor gue acciona. una. carga. llevéndola:
& una. posicidn objetiva. o de "blanco", sistema que com-
prende: medios de generar sefiale s prgporcionale's: a. la.
valocidad del motor; medios: de generar seflales Propor—
cionsles a la distancia: qua Ie Falta a la. carga para lle
gar-a La posicidn objetbiva;y y un medic légico-recepiiva
de dichas gellalss da velocidad y de dichas sefizles de
error, capaz de funcionar, al estar dicho motor trabas—
Jando a menos. que eu velocidad superior cuando dicha car
ga. Se aproxima: z unz determiradz digtancla respecho da
Iz posicidn objetive, hacisndo que el motor alterne en-
tre scciones de acelerar y decelerar y ds ese modo haga
que la cargz corte a la. trayectoria de deceleracidn 4p-

timz en el tiempo en un deferminzdo nivel de velocidad

i - 40 -
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va. comprende un regletro de posicidn objetiva en el cual

corrective, nivel rde veloci@ad que depends da 1&&13“0;31-—

cla a la pdsicién. objetiva y de la velocldad del motor.
2= Bl gigfems de Ia. relvindicacidn 1, en. el que

dicho medio Idégico es . adembs capsz de funcionsr dando. una

pluralidad de niveles de velocldad correctives y hal;cjié?nao
que el motor sige: el mivel de velocidad correctivo "mé& al
to pogible sin “pasarse™ (sin error de posicionamieﬁ%;)
por excesa) al ;ori:ar' ﬁicha. trayectoria de c'[eceleraﬁéiéih.

-

- A

Optinmm en el tiempo. :

Je— Bl sigbemz de la. reivindicacidn 1, en el cual
el medio lbégico ez ademids capaz de funcionar, cuanda’el

motor esté trabajando & su velocidad supsrior, aplicando

la accién de parada a una determinsds. distancis. de dicka

posicidén objetiva, siendo dicha determinada distancia. la

mayor posible necesaria paras llevar a. reposo la carga. méxi

na. del sistemsr precisamente en dicho punto objetive o po-
sicidén de "blanco'.

- El sist;ma de la reivindicacidnm 3, en el cual &l
nedio légico es ademds capaz de funclonar dando una plurse
lided de niveles de velocidad correctivos y haclendo que
el motor siga el nivel de velocidad corrective mds altc
posible gin “pasarset al cortar dicha trayectoria de dece~
leracidn. ép‘s:l‘:m& en. el tiempa.

D= Bl sistema de Ila reivindicacidn 4, en el gue di
chos: mediocs de generar selales proporcionales a la distan

cia. & qua se halla la carga reapecto de la& posicidn objeti
sg introduce um nimero proporcional a. la. distancia a que
dicha. cargs: vaya. a moverse, un transductor de retroaccidn

de. posicidén conectado a dicha carga. y un medio comparador

-4 -
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conectado tanto a. dicho regisiro de posicién objetiva. co-
mo a dicho transductor de retroaccibén de posicién,' pudien
do hacerse funclonar dicho medio comparador en el sentido
de. generar gefiales cuando dicha carga esté & un nipers de
distancias prefijudas respecto de dicha posicién obgf‘e‘éiva.
6.- EL sistema de la reivindicacidn 5, en al'c'z_uge’
los medios de generar seilales proporcionales a la velocin
dad del motor son capaced de funclonsr dando una. seilal
indicabiva de si el motor esi& trabajando por ancima.% o
ror debajo de cualguisra de dichos niveles de velocidud

correctivos.

T.— BL sistenz de la reivindicacidén 6, en sl qus al
motvor ss le hace seguir el nivel de velocidad correctivo
mé&s alto posible medismte funci?llanlie.nbo en un modo de
gran velocidad cuando el motar esté trabajando por debzjo
de dicho nivel de velocidad correctivo mas alto posible,
Yy se le hace funclonar en un modo de parads cuando el
motor ssté trabajando a velocidad mayor que Ia de dicho
nivel de velocidad correctivo més zlito posiblea.

8.~ EL sistema de la reivindicacién 7, en el que
dicho registro de posiciébn objetiva: es un registro numé-—
rico (por dlgitos), y el transductor de retroaccibén posi-
cional es un transductor también numérico.

9.~ Un sistema de generar seifles de control para
aplicacidén a.un motor gue acciqna: una. cargg..

Tal y como se ha descrito en la Memoria: que antece-
de, represeniado en los dibujos que se acompailan y para.

los fines: que se han sgpecificado..




Egta: Memoria: consta: de cuarenta. y tres hojas eseri-|

tes: a:ndgquing: por una: sola: cara.

y i !
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