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| invento se refiere a un procedimiento para ¡
| el conüro1 del sincronismo relativo de motores o grupos | 
| de motores de corriente continua, en el accionamiento, d e ! 
| má<luinas de trabajo o instalaciones de máquinas papa .la ¡ 

fabricación o elaboración de material en forma de Hiló,
I Cinta 0 en especial de materiales, que consistan '
en derivados de la celulosa o materiales sintéticos'te>- I 
moplásticos.

En la industria textil y en talleres que elabo­
ran materiales sintéticos se emplean frecuentemente*"má­
quinas e instalaciones de máquinas, en las que para'-fases 
sucesivas del proceso hay que accionar varios grupos. $.&■

; dispositivos con diferentes funciones y diferentes rtiíiae- ;
; r0s de revoluciones, girando los motores de accionamiento'
: de diversos dispositivos de un grupo siempre con las ;
mismas revoluciones y pudiendo ser reunidos en grupos de 

; motores. En este caso se designará cada motor de tal gru- 
; po como “motor individual". Pero por otra parte también 
| es usual el hacer acciona? un grupo de dispositivos por 
i un motor dnico, el que, puesto que el grupo individual 
j de dispositivos construye un sector parcial, de acuerdo |
: con el Proceso, de la máquina o instalación de máquinas, 
i h a  de ser designado como “motor parcial". En estos casos,
¡ frecuentemente resulta esencial para la calidad de los 
; Productos, el que las condiciones de funcionamiento de 
i fases sucesivas del proceso permanezcan siempre iguales, i 
Esto significa que tiene que garantizarse rigurosamente 

j el sinoronismo relativo de los dispositivos parciales 
, que en el recorrido del proceso se encuentran en sucesión 
I y que están accionados cada uno independientemente. Ya
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ligeras desviaciones de los números de revoluciones y j 
relaciones de números de revoluciones prescritos, por 
ejemplo en el programa de estiraje y contracción de hilos

•  •  * 4  •

sintéticos, tienen por consecuencia oscilaciones de]¡,tí- ;
5 ; tulo y pueden tener efectos desventajosos en la pos'ter’ior«

: elaboración, por ejemplo por teñido diferenciado.
i Es conocido que en accionamientos por varaos*
I motores se puede ajustar de manera fija una relación*
i cualquiera de números de revoluciones y mantenerla tam-

10 : bien en líneas generales bajo condiciones de funcionamien-
i to constantes, por hacer trabajar los motores parciále.3’*• • *
i con tensiones de alimentación de magnitudes determinadas,
j pero distintas entre sí. Esta disposición está afectada.*• « • •
del inconveniente general conocido de los motores de co- ! 

15 rriente continua, de que el número de revoluciones de los:
: motores depende de demasiados factores de influencia pa- 
ra poder permanecer en el número de revoluciones nominal 

: sin control y posterior regulación. Tales factores de in- 
) fluencia los constituyen, por ejemplo, la carga y el ca- 

20 , lentamiento del motor durante el funcionamiento. Una cons-
■ tancia sustancialmente mejor de las condiciones de números 
; de revoluciones se logra, por ejemplo, por el hecho de 
i que sea captado el valor real del número de revoluciones • 
i de cada motor para un generador tacométrico y se compare 

25 í la tensión continua cedida por éste con una tensión de
; valor nominal, o bien se comparen entre sí los valores ’ 
reá.es de las tensiones del tacóme tro análogas a los diver- 

' sos números de revoluciones de los motores, y de existir 
: desviación se intervenga correctoramente mediante una re- 1 

30 < gulación. Pero de esta manera no se puede lograr una pro-
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i porcionalidad exacta, es decir, con semejanza angular, í >í *
j de los números de revoluciones. ¡
¡ En otra disposición conocida de sincronismo.** j
í . . .  . i [
i para un accionamiento de varios motores de corriente* *opn— ’ |

" 5 j tinua sirve un motor de corriente continua como motor de I
* t • ?

; guiado. Para captar la diferencia angular entre el mótor j jf ♦ m * ’ }
de guiado y los restantes motores de corriente continúa, i

; L k
■ están acoplados los motores mecánicamente, eventualmente \

■■ e través de transmisiones variables sin escalones, con. If
10 i máquinas suministradorasde corriente trifásica, que pon í* • * i, el lado del rotor están conectadas a través de untrañé— >i »• •• i

; íormador, de cuyos devanados secundarios se toma, después ■
: de rectificar, una tensión proporcional a la desviaci^ft.* : i
angular o el número de revoluciones. Esta tensión se pue-;

15 ; de suministrar sin amplificar al circuito de inducido de |
los motores de accionamiento, donde actuará como tensión 
adicional o antagonista. Para poder ajustar condiciones [

, de número de revoluciones cualquiera, es necesario el em- ¡
pleo de transmisiones continuamente variables. A causa 

20 del deslizamiento inevitable en tales transmisiones, re- j
¡sulta imposible el respetar un sincronismo con semejanza 
;angular. Por esta razón no se puede utilizar 3adisposición 
descrita en máquinas, que exijan una permanencia exacta
de las condiciones de número de revoluciones.

' ■ i25 | Después de esto se basa el invento en el proble­
m a  de lograr el sincronismo relativo de motores parciales i
:o grupos de motores que trabajen con distintos números de i I
revoluciones, en rigurosa dependencia entre sí y con la Ji ; I
:máxima precisión, eventualmente también según programas

30 ¡condicionados por la técnica de procesos. Además deben ser!

í-;

i ’
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intercambíales con facilidad como conjunto, los progra- i
mas de números de revoluciones de todos los motores de j
corriente continua que cooperan en una o varias máquinas*

De acuerdo con el invento se propone por^J^Lo, i
que se regule digitalmente el número de revolucioné de
cada motor individual, por el hecho de que el número'de ;
revoluciones real de cada motor sea expresado en imjjul-
sos sucesivos en el tiempo mediante un emisor de impulsos
acoplado con aquél, y de que estos impulsos sean compa-

•

rados con impulsos correspondientes para el número de 're- 
voluciones nominal en un dispositivo contador del re' ĝula- 
dor, y de que en el caso de desviaciones sirva para lp.'re­
gulación del número de revoluciones la diferencia er$5?*e\4 • * •
los impulsos de valor real y nominal después de una trans­
formación correspondiente en una magnitud de regulación 
adecuada, y que los impulsos de valor nominal de todos 
los motores a ajustar entre si sean suministrados como 
magnitudes de guia a los reguladores por un emisor de me­
dida de tiempo, que emite los programéis individuales de 
guiado de todos los motores participantes desue uno o ; 
varios acumuladores de impulsos, como secuencias de impul­
sos separadas entre sí, pero ajustadas entre sí en el 
tiempó. Este procedimiento asegura el mantenimiento exac-; 
to de las condiciones de número de revoluciones de los 
motores entre sí. De este modo se pueden dominar sin más 
todos los procedimientos de tratamiento posibles para 
estructuras en forma de hilos, madejas o cintas, en los 
que durante su recorrido en un mismo producto tengan dis­
tinta magnitud las velocidades del hilo, velocidades de 
alimentación, estiraje o arrollamiento.



Una característica esencial de este procedi- j 
miento es la especial regulación de cada motor parcial j 
o cada motor individual de un grupo de motores. Como, com-o * M «
plemento ventajoso para esto se propone además, qu§,. *

• * *5 cada motor de corriente continua sea alimentado pcrr* un
¡ aparato de suministro de tensión continua propio y iré- :

♦

gulable. Este último puede estar compuesto, por ejemplo, 
de tiristores. * . '

Un afinamiento del procedimiento se logra por ■
10 el hecho de que intervenga en la regulaciónclel número de

• *
*

i revoluciones de los motores la diferencia en el tiémpo
entre la llegada de un impulso de valor nominal y uno * i
de valor real, por formarse una función eléctrica reblan-

»  • • •

guiar de los impulsos que llegan y utilizarse ésta, bien 
15 directamente bien después de formar un valor medio por 

integración, para el mando del aparato de suministro de 
tensión continua. Esta medida proporciona una ganancia 
sustancial respecto a la velocidad de reacción y exacti­
tud del procedimiento de control.

20 j Existen tantos procedimientos de tratamiento
; de hilos, en los que permanecen constantes las condicio-4 

nes de velocidad de marcha durante un proceso de trabajo,
¡ como también otros, en los que varían durante el proceso 

las condiciones de velocidad. Ambos casos ocurren,por 
25 ejemplo, en máquinas torcedoras con estiraje con una ve­

locidad de giro de huso variable en el transcurso de un 
recorrido de bobina. A saber, los valores nominales a 
prefijar para la parte de suministro y estiraje tienen 
que ser siempre iguales, mientras que al mismo tiempo i 
tienen que cambiar a lo largo del recorrido de la bobina30
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los valores nominales a prefijar para el accionamiento |
i del huso. De acuerdo con el invento está previsto por
f ello, adicionalmente, el que la frecuencia de impulsos* I
‘ dentro de un secuencia de impulsos de mando pueda ser*** i ?i • • * I |
j constante o lien variable según un programa prefijad^- i ■ t
: *  i í

i Como alternativa existe también la posibilidad i \
• „ ■ *•.* ! íde que unos programas de mando que procedan como secuen- i f
¡ cia de impulsos del emisor de ritmo, puedan ser llevados I’ t:
completamente o en una parte a través de canales de ¡canil- íf»
ficaoión a un número de motores, o reguladores combinados I
con éstos, correspondiente al número de canales de de*ú> Il • ’ * s

ivación. Finalmente puede estar previsto, además, el qiip.. j
: el emisor de ritmo suministre además del programa de mati- ’ ¡¡
i do de números de revoluciones para los motores también |i , I|una o varias secuencias de impulsos de mando a elementos [I
de conmutación, para la conexión, desconexión o conmuta- I

! |
; ción automáticas de medidas de mando. Este programa de man- j¡
¡do adicional se puede emplear, al igual que un programa
¡individual de control de número de revoluciones, para el
¡control deun motor individual, que accione sólo una ins- I| . f
!talación o también colectivamente una serie de instalacio­
ne s  similares y de igual función, por ejemplo mecanismos 
¡de alimentación. Tales programas, sin embargo, también 
¡pueden controlar en cada caso un grupo de motores simila- \ j
¡res, en los que cada uno acciona independientemente en una
¡misma máquina una de las instalaciones de una serie de ; í; ! |
¡instalaciones de igual función. Pero también puede mandar ¡ }
un programa de control individual un número mayor de moto- I
res similares, pero de los cuales cada uno está dispuesto ;
¡en otra máquina del mismo tipo y acciona en esta máquina I
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una instalación o una serie de determinadas instalacio- ¡
nes de igual función, Para instalaciones con muchas má-

! quinas del mismo tipo se propone el empleo de dos siste- j
I mas de control por impulsos, similares pero separado.^, j« * •
' de los que uno sirve de reserva y al que se conectan'los :
\ accionamientos de un lugar de trabajo individual o úna i
1
i máquina sólo en caso de necesidad. Tal caso se preséiidta
j por ejemplo con una avería, de la que resulte afectadlo,

*! cualquier lugar de trabajo individual o una de una plu-*
) ralidad de máquinas similares. Entonces se conectan*lo*s• ♦
i accionamientos de las máquinas por ejemplo averiadas’-ai'► • * *
i sistema auxiliar de mando por impulsos, o eventualmeij-fcfe’- i
• se paran, se ponen en funcionamiento después de habej’áé*- ;

* * * k •

i eliminado la averia, y después de que la máquina haya 
i alcanzado sus números de revoluciones de funcionamiento 
prescritos, se vuelve a conectar al sistema principal.

¡ Mientras tanto siguen trabajando sin perturbación las 
; restantes máquinas manadas por el sistema principal, 
í Como posterior desarrollo del invento se pro—
¡ pone para la realización de las medidas descritas una 
i instalación de mando en la que para todos los motores o 
; grupos de motores, cuyos números de revoluciones se hallen 
: en una proporción determinada entre sí, está previsto un 
i emisor común de ritmo, que contenga los programas de 
i mando de todos esos motores o grupos de motores en mío 
¡ o varios acumuladores de impulsos en forma de cinta,
| disco, rodillo o matriz, como informaciones independien- 
j tes, pero coordinadas entre sí. Estos acumuladores de 
| impulsos pueden ser, por ejemplo, cintas sin fin o limi- ;
¡ tadas, discos, rodillos o matrices, los cuales, o mejor
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dicho, la secuencia de programa de los cuales, es leída 
mecánica, eléctrica, magnética u ópticamente. [

i

Dentro del intento de aprovechar completamente |
t « M <

las posibilidades técnicas existentes para la realización 
consecuente del procedimiento, ha resultado ser convenien­
te el combinar con cada motor de corriente continua»un j 
aparato de suministro de tensión continua regulable *ip̂ %

4.

dependiente. Con especial ventaja se pueden emplear, por
ejemplo, para este fin conmutadores semiconductores cón-

•

trolables. Pero desde luego también son adecuados antjili-► * ‘ficadores magnéticos con rectificador conectado a co*yfci,-
** • *nuación. • •
«  •

La rígida dependencia de los números de revolu-'i* ♦*
ciones de los motores entre sí se puede garantizar, en 
el caso de emplear varios acumuladores ae impulsos, por 
el hecho de que los órganos de acumulación que giren con 
la misma velocidad o con velocidades que se hallen en una 
proporción determinada entre si, están acoplados por el 
lado del accionamiento con cierre de forma. En el caso 
de emplear acumuladores de impulsos en forma de discos 
ha resultado ser ventajoso el que todas los discos estén ¡ 

situados sobre un único árbol de accionamiento y posean 
un motor de accionamiento común. Desde luego existe tam­
bién la posibilidad de realizar una lectura programada 
del acumulador. En este caso se logra la coordinación j 
en el tiempo de la lectura de los impulsos por un genera-: 
dor patrón de ritmo superpuesto. ;

i

Un punto esencial del procedimiento según el 
invento reside en la recogida de los impulsos de los :
acumuladores de impulsos y su transferencia desde el emisor
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j de ritmo a los reguladores. Por ello puede estar ejecu- j
j tado el equipo de tal manera, que el emisor de ritmo po- i
| sea un órgano de recogida múltiple o un número de órgánosi
| de recogida individuales, que se corresponda por lo^mjenos*
i con el número de las pistas o canales de impulsos de !man-^

* « *
s do sobre el o los acumuladores de impulsos, y que estosk *
I órganos trabajen mecánica, eléctrica, óptica o magnéti6a-!
; mente, Ventajosamente se ejecutará el acumulador de impul­
sos como una única cinta magnética, que pueda recoger ŝ .-

| multáneamente los impulsos de mando para todos los moto*- ¡
.  * *

i res participantes. Por ello se propone además que el p ’* 
i los órganos de recogida puedan estar ejecutados como *cabé- 
i zas magnéticas para la medida del flujo o de la variación 
; del flujo. La lectura de todas las pistas de secuencias 
; de impulsos de una única cinta magnética mediante una ca- 
: beza múltiple o un número correspondiente de cabezas mag­
néticas individuales significa forzosamente un acoplamien- 

i to en el tiempo de los impulsos individuales correspondien- 
! tes a distintas secuencias de impulsos. Una coordinación 
más exacta en el tiempo, por encima de ésta, apenas será 
■ posible mediante otros procedimientos y medios, 
i Al bobinap hilos textiles sobre determinados
: paquetes de arrollamiento se produce frecuentemente el 
; llamado efecto especular. Para impedir esto, se emplean 
j mecanismos de perturbación, por ejemplo, transmisiones !
\ con los que se perturbe en pequeña cantidad la regulari­
dad de la colocación de los hilos. Una de las secuencias 
; de impulsos sobre la cinta magnetofónica o sonora puede j 
controlar el número de revoluciones para el motor de ac- 

; cionamiento para el bobinado de los hilos o para el cambio

I

í
i

í
i

I

I
I
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I de los hilos. Se ha observado ahora que, si se perturba i 
■ ligeramente la lectura de los impulsos de la secuencia ¡
t j
i de impulsos determinante para la colocación o para el j
’f¡ arrollado del hilo, se puede lograr con ello el mismo♦ ■ * •

- 5 ? efecto que con uno de los equipos de perturbación u'sua-
i les. Por ello se propone según el invento, que uno, -ó'

, también varios, de los órganos de recogida pueda estar*.
«

dispuesto deslizablemente respecto a los restantes. El
• * •

mismo efecto se puede lograr también por caminos puraíaen- 
10 ! te eléctricos, por el hecho de que se emplee un modtfia-

! dor de fases mandado con urna frecuencia variable, para .* ;
, el desplazamiento de los impulsos de valor nominal. j

Por lo general se emplearán tantas pistas d*®**, 
almacenamiento de impulsos y órganos de exploración, o 

15 I bien sistemas parciales de una cabeza múltiple, como moto- 
; res haya que mandar. Pero también pueden bastar menos 
; pistas de secuencias de impulsos, por estar prevista sólo 
: una pista de secuencia de impulsos para varios motores.
: Pero para ello es necesario el variar las frecuencias de 

20 i los impulsos en sentido adecuado antes de su entrada en
' los reguladores correspondientes, en correspondencia con ! 
i los números de revoluciones o las condiciones de número 
i de revoluciones de todas los motores controlados por es- 
¡ ta secuencia de impulsos. Con este fin se puede disponer 

25 : la instalación de mando de tal forma,que para cada secuen-
1 cia de impulsos cedida por el emisor de ritmo esté previs- 
¡ to en primer lugar un canal de conducción, que se ramifi­
ca entonces en por lo menos dos canales de conducción , 
y porque cada canal ramificado está conectado a un regu- 

30 i lador de número de revoluciones y en por lo menos uno de :

I
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I
jlos canales ramificados está conectado un divisor o muí—
i tiPli°sdor de la secuencia de impulsos. De esta manera
j se puede transformar una secuencia de impulsos con una
j frecuencia de impulsos determinada en varias secuencias*
jde impulsos con frecuencias de impulsos distintas entre’- * * *i sí.

i

i

f

Es conocido el que los motores de corriente con—
:tinua convencionales exigen un gran gasto de mantenimien­
to. Para disminuir ésta, puede estar previsto que los’moto­
res de corriente continua posean una conmutación eleatróni-
; CQ. • , • *

m t  * *■

, * • « *
Mediante las diversas medidas propuestas se »h&* I

creado un mando de accionamiento de varios motores, eii *ql i 
:que la alimentación del regulador en los circuitos de Ve’gu- 
lación para los diversos motores tiene lugar desde un solo 
punto con impulsos de número de revoluciones nominal con 
la dependencia en el tiempo mutua más rigurosa imaginable. 
;Con ello, por una parte, se regula exactamente el que se 
respeten los números de revoluciones nominales absolutos 
;de los diversos motores y por otra se logra la permanen- i 
cia de las condiciones de número de revoluciones de los 
motores entre sí. El programa para cualquier procedimiento 
de tratamiento de hilos usual se puede, por lo tanto, repe­
tir en cualquier instante tanto para toda una nave de má- : 
¡quinas como también para sólo una máquina individual, siem­
pre con la misma precisión y seguridad. En especial al em-' 
plear sólo un acumulador a.e impulsos común, puede ser in­
tercambiado muy sencilla y rápidamente todo el programa de 
control.

En el dibujo se han representado esquemáticamente
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i
J algunosejemplos de realización del invento. Muestran
; La figura 1, en el ejemplo de una máquina bo- ¡
í binadora con estiraje, una ejecución del equipo de acqer-4 i - ■ ** *
i do con el invento para el control de los motores que4<gi- i

< * * í! ran con velocidades,distintas, pero coordinadas entre *
s sí; |

•* *

La figura 2, el equipo de control según el‘ip- *
i vento en una máquina similar a la máquina bobinadora^ con
estiraje representada en la figura 1, en la que, sin ém- ¡*

• bargo, en cada lugar de bobinado con estiraje está ¿fotá-* *
i do uno de los equipos de trabajo de su propio motor dé.*’** * *
accionamiento; q »

La figura 3, un equipo de control según el •I'#-,"... *
i vento, que controla los motores de varias máquinas del 
mismo tipo, de las que, sin embargo, aquí solo se han 
representado dos;

La figura 4, una máquina de bobinado con esti- 
i raje como en la figura 1, con equipo de control modifi- 
: caáo, y

La figura 5, un detalle del equipo de control, 
i a escala mayor. i

Según la figura 1, los motores parciales equi- :
; pados como motores de corriente continua 1,2,3 y 4, pre- i 
j feriblemente con conmutación electrónica, están conecta- 
! dos a travás de los aparatos controlables 5,6,7 y 8 de 
i suministro de tensión continua a la red 9 de corriente 
i alterna o trifásica. Estos aparatos de suministro contie- 
: nen, por ejemplo, una combinación de amplificadores magné- 
; ticos y rectificadores o también tiristores, que están 
en condiciones de convertir corriente alterna o trifásica

l

I

i.!

i
í

i

}

}.
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I en una tensión continua y variar al mismo tiempo la mag-i ! . |
! nitud de ésta. Entre el rectificador y el motor de co- 1
Í i
I miente continua también pueden estar conectados equipos i
S mo representados para el alisado de la corriente. Púés'to

5 j que a elección se puede usar tanto corriente alternat*c{>md
j también corriente trifásica, se ha renunciado en log*.. j
\ dibujos aligar a un tipo determinado de corriente lat * ¡

• « |
; red 9 de suministro indicada. Las conexiones eléctricas1 i
| siempre sólo están representadas mediante un conductor.

10 ; Con los motores de corriente 1 a 4 continua están acopia-
; dos mecánicamente, para la medición digital de los ntíme- ‘* • •*
; ros de revolución de los motores, unos emisoras 1 0 , 1 1 * ; i

* * *• *: 12 y 13 de impulsos, máquinas emisoras de corriente al,tar- 
1 na o trifásica. ****

15 De los motores 1 hasta 4 acciona cada uno colec-
; tivamente un grupo de equipos similares. El accionamiento 
de las máquinas emisoras de impulsos,10, 11, 12 y 13 puede 

; tener lugar directamente o a través de transmisiones in- 
; termedias desde el equipo de accionamiento de este accio- 

20 namiento colectivo. De acuerdo con la sucesión según el
i procedimiento, acciona el motor 1 de corriente continua 
i a los mecanismos 14 de alimentación de hilo, el motor 2 
i a la serie de primeros rodillos de estirado 15, el motor 
; 3 a la serie de segundos rodillos de estirado 16 y el mo- 

25 s tor 4 a los cilindro 17 de fricción del dispositivo de
: bobinado. El número de cuatro accionamientos parciales no 
i es obligatorio. En la práctica se pueden presentar tanto 
■ menos como también más de tales accionamientos parciales 
; en una máquina. Igualmente tampoco está fijado el número 

30 ! de lugares de retorcido con estirado o de bobinado con

!
9 . 7 . 6 8 -  14 -



I estirado en una máquina. ¡
i Cada uno de los equipos de regulación 18, 19, I| i
! 20 y 21 está unido, por una parte, a una de las máquinas l• * * m- *: emisoras de impulsos 10, 11,12 y 13, así como por otra

■_ 5 i parte, a través de unos canales 22, 23, 24 y 25, a i W  émi-
I sor de ritmo 26 común. El emisor 26 de ritmo consiste*,'
I por ejemplo, en un aparato de cinta magnética con la*.qin-'

* «
i ta magnética 27 y la cabeza múltiple 28. la cinta magné- ' » * 5
¡ tica 27 empleada en el equipo de control según la figúra :

«

10 : 1, presenta tantas pistas, como motores parciales 1,2*,*3,‘
i 4 tengan que ser controlados, y la cabeza múltiple 2&tj>tf-
; see un número correspondiente de sistemas magnéticos , . * * \ \  ;
? * *
I para poder explorar al mismo tiempo todas las pistas de**

*».. *i secuencias de impulsos. Cada pista lleva un programa con- 
15 ■ sistenten en impulsos suceávos pax*a el control de uno

> de los cuatro motores de corriente continua 1,2,3 y 4. 
las instalaciones de regulación 18, 19, 20 y 21 no se han 
representado en detalle; pero contienen todos los elemen­
tos que son necesariospara comparar los valores reales 

20 de la magnitud de regulación averiguados por las máquinas 
emisoras de impulsos 10, 11, 12, 13 con los valores nomi- 

: nales de la magnitud de guiado producida por el emisor 
; 26 de ritmo e influir sobre ellos adecuadamente mediante 
i la desviación de regulación del miembro ajustador. Con 

25 ■ este fin están conectadas las salidas de los equipos de
¡ regulación 18 hasta 21 con los aparatos 5 hasta 8 regula-:
; bles de suministro de tensión continua, que se encuentran 
i como miembros ajustadoras en las conducciones de llegada 
; a los motores 1,2,3 y 4.

30 Por lo regular se diferenciará entre sí en po-

9 . 7 . 6 8 -  15  -



¡ tencia y número de revoluciones los motores de corriente i
í . ii continua 1 hasta 4» Pero las condiciones de número de re-I
| voluciones de los motores entre sí tiene un valor detey— •, í . **««-*;
i minado, frecuentemente constante a lo largo de todo el

• • • •
•- 5 I proceso de bobinado, pero a veces también variable.’íiá * ¡

i
| diferencia determinada entre los números de revolucionas i 
¡ en cada instante y con ello la proporción de números*d.e( ;
! revoluciones necesaria de acuerdo con el procedimiento,
; . , i '
í se fijan inconmoviblemente por la frecuencia variable ’de

10 I las secuencias de impulsos entre sí y por la coordinábl‘ón
«  «

i local determinada de sus impulsos sobre el acumulador de* ’•* * »w
: impulsos común (cinta magnética 27). ,**(*■>

* 4
Puesto que tanto el procedimiento de regulación 

; (5,1,10,18,5; 6,2,11,19,6;.••) como también el procedi—
15 ¡ miento de control (26,22,23,24,25? 26,22,23,33,34,25; 26,i

36,40,41,37,42, 43) son iguales para todos los motores,
, basta para la explicación del procedimiento según el in- 
i vento con describir los sucesos en uno de los motores de 
| corriente continua. SI motor de corriente continua 1 es 

20 : alimentado con una tensión, que procede del tiristor que ¡
| trabaja como rectificador 5. Esta tensión determina el nú- 
; ̂ ero de revoluciones real del motor 1. El emisor de impul- 
| sos 10 acoplado mecánicamente al motor de corriente con­
tinua 1 tiene el mismo número de revoluciones que el motor 

25 1 y suministra una secuencia correspondiente de impulsos
i reales al aparato de regulación 18 unido a él eléctricamen­
te. los aparatos de regulación 18,19,20 y 21 pueden conte- 
¡ner, por ejemplo, etapas binarias o pasos de registro,que, 
por ejemplo, comparen los impulsos de valor nominal pro—

30 ;cedentes del emisor 26 de ritmo con los impulsos de valor i
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real procedentes del emisor de impulsos. En el ejemplo 
según la figura 1 están dispuestos cuatro programes de i 
control, tino para cada motor a controlar, sobre la cinr* * m- •
ta magnética 27. Las cuatro secuencias de impulsos son♦ • É »
exploradas al mismo tiempo por la cabeza magnética mái-' 
tiple 28 y llegan con ello, en una determinada coordina- j 
cién en el tiempo, como impulsos de valor nominal a lo,sI i

* 4
equipos contadores de sus reguladores correspondientes

t ♦ *
18, 19, 20 y 21. Allíson contados como pasos antagonis-

•

tas de los pasos de impulso de valor real. Ya con uná*Va­
riación de la situación en fase entre los impulsos de4va­
lor nominal y real, y en mayor grado al presentar una,‘*des-* •
viación de la magnitud de una separación completa entre^*t i

** * !«impulsos, varía el regulador lo la señal de salida del 
aparato5regulable de suministro de tensión continua en 
el sentido de una corrección de la desviación.

Pero gracias a la rápida reacción del equipo, 
por lo general pocas veces llega a presentarse una difeiai 
cia que sea mayor que una distancia entre impulsos.

La marcha del hilo debe ser igual en .todas las i 
máquinas representadas en las figuras 1 hasta 4. En má­
quinas enrolladoras con estiraje usualmente es devanado ¡ 
el hilo mediante un mecanismo de alimentación 14 de una 
bobina de reserva no representada, pasa luego por uno o 
dos rodillos 15 y 16, para ser enrollado finalmente sobre : 
el dispositivo 17 de bobinado. En el trayecto desde la 'bo­

b i n a  de reserva al dispositivo de enrollado 17 es estira- ¡ 
do el hilo en una o dos etapas. Con los rodillos 15 y 16 
también pueden estar combinadas sendas poleas de reenvió. • 
Los rodillos pueden tener calefacción, y delante, detrás
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o entre los rodillos de estirado pueden estar previstos i
además placas de calefacciófa, espigas de calefacción, tu-¡

í 7 i| bos de calefacción o equipos similares calentados por »
| electricidad, vapor o líquido,i # ♦ * • :
j E1 equipo de control según el invento se puédi ;
! emplear también en las llamadas máquinas estiradoras ’liíla-
| úoras, que extraen el hilo directamente de la tobera'de,"
hilar. Además también deben tenerse en cuenta para el eip.-
¡ pleo del equipo las máquinas de estirado y retorcido, en

* ‘
¡las que los hilos son retirados de una bobina de reserva!, 4 *
: como en la máquina enrolladora con estiraje, y en lugar,»*
de los equipos de enrollado 17 se usan equipos retorcedjJ-A i 
res. ,•.

í»n la máquina enrolladora con estiraje según 
la figura 2, se representa, entre otras cosas, el control 
de un grupo de motores, los rodillos de estiraje inferió— 
res 16 en cada lugar de enrollado con estiraje tienen un i 
motor de accionamiento propio, un motor 29 denominado in- 
dividual. De la misma manera es alimentado cada motor in- 1 
dividual 29 a través de un rectificador propio 30 con co—  ̂
rriente continua y regulado por su propio equipo de regula­
ción 31* H  número de revoluciones de cada motor indivi­
dual es recogido por un emisor 32 de impulsos separado y 
transmitido como impulsos de valor real al equipo de re­
gulación 31 correspondiente a cada caso. A todos los equi-, 
pos de regulación 31 se sumihistra la misma secuencia de 
impulsos de valor nominal, que es explorado de una pista 
de memoria común sobre la cinta magnética 27 común median- ; 
te la cabeza magnética 28 y es conducida desde el emisor í 
26 de medida de tiempo por la conducción 33 y las ramifi—

-  18 -
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caciones 34. De esta manera giran todos los rodillos 16 
con exactamente el xaismo número de revoluciones y en una 
relación determinada a los números de revoluciones de l̂ .s* 4 I* *
restantes instalaciones de trabajo. Además de los rodillos

• • •
16, o en lugar de los rodillos 16, pueden ser accionad?crs ' j 
por motores individuales, por ejemplo, los equipos de‘ te*n-I * í
• rollado 17» ’*•*
; La figura 3 muestra dos máquinas del mismo ti]30,
que eventualmente están colocadas separadas en el espacio:
i y pueden tener un número cualquiera de lugares de enrb’í’lá-
: do con estiraje. Los accionamientos de igual función dá,

*-• * *
estas máquinas, que de acuerdo con el proceso tengan el' ,
Imismo programa de control, son controlados, análogamente",

* • «*
:a los motores individuales 29 en la figura 2, por una mis- 
:ma secuencia de impulsos de valor nominal. Si, por ejemplo,
;están dispuestas cuatro pistas sobre la cinta magnética 
27, pueden ser controlados todos los motores 1 por la se­
cuencia de impulsos de la pista de almacenamiento superior, 
i todos los motores 2, por la segunda pista, todos los moto­
res 3, por la tercera y todos los motores 4, por la secuen­
cia de impulsos de la pista inferior. El número (fe las má­
quinas controladas por un emisor de medidas de tiempo ode 
;ios motores de igual función controlados por una secuencia 
•de impulsos, no está limitado a dos, sino puede ser sustan- 
icialmente mayor. Mediante esta disposición resulta posible 
i controlar desde un lugar central naves completas con máqui­
nas del mismo tipo.

En los equipos hasta ahora descritos según las 
figuras 1 hasta 3, posee la cinta magnetofónica 27 cuatro ; 
ipistas, sobre la que están almacenadas sendas secuencias j
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| de impulsos de control, que en cada caso siempre sólo
! controlan un motor o un grupo de motores con la misma 
| función.! ; 
I Por el contrario se ha representado en la j
j ra 4 un equipo, en el que la cinta magnetofónica 27 s4ól,o i 
| presenta tres pistas de secuencias de impulsos, es dacir*, | 
i en la que no se aprovecha toda la anchura de la cinta '' 
^magnetofónica 27, y en el que el número de los motores-ó ! 
> grupos de motores de igual función a controlar es mayará ¡ 
i que el número de las secuencias de impulsos de control / % : 
¡aplicadas sohre la cinta magnetofónica. Una de las tretíV.i 
.secuencias de impulsos almacenadas sirve meramente para.*,, 
el control de los procesos de conmutación condicionadoV 
de acuerdo con el procedimiento, como, por ejemplo, la ;
¡conexión y desconexión de la máquina. los elementos de ;
;conmutación necesarios para ello pueden estar reunidos 
en el equipo 35. Los impulsos de las otras dos secuencias 
¡de impulsos de mando pasan por las conducciones 36 y 37 a 
¡los lugares de ramificación 3- y 39. En las conduciones 
de ramificación 4-0, 41 y 42, 43 se hallan divisores 4 4 ,

45 y 46, 47 de la secuencia de impulsos. Guando, por ejem­
plo,los mecanismos de alimentación 14 sólo han de marchar 
¡con la mitad de la velocidad que los rodillos 15, se puede 
conducir correspondientemente al regulador 19 la secuencia 
•de impulsos completa derivando al divisor 45 de secuencias 
de impulsos, mientras que al regulador 18 sólo se lleva 
cadasegundo impulso por intercalarse el divisor 44 de se­
cuencia de impulsos. Pero análogamente, con una ramifica­
ción e interconexión correspondiente de divisores de se­
cuencias de impulsos, también se puede producir con sólo

-2Cu
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j una única secuencia de impulsos almacenada, un número ma-
¡i yor de secuencias de impulsos distintas entre sí para el
Ij control de varios motores parciales con diferentes velo-j 
| cifedes de giro.
i ij La figura 5 muestra finalmente la disposi<?í¿>í> ¡j * • *
: de tres cabezas magnéticas individuales 48, 49 y 50, t¡ue i
; en cada caso exploran una de las pistas de almacenamiento
i ». ■j de la cinta magnética 27 y transmiten los impulsos captó-I a
¡ dos por conexiones correspondientes a los equipos ampüífi-
¡

\ cadores del emisor 26 de medidas de tiempo (figuras 1. \

\ hasta 4), desde donde son transmitidos entonces a los ' h,\
¡ '»<#’ !¡ equipos de regulación correspondientes. La exploración**«,i
¡ de los impulsos mediante la cabeza magnética 50 sufre'J ,, •
¡ cierta perturbación por un lento movimiento oscilante’,1*
; que es transmitido a la cabeza magnética 50 por un accio- 
i namiento 51 de manivela. El movimiento oscilante de la 
i cabeza magnética individual 50 ocurre a favor y en contra 
del sentido de giro de la cinta magnetofónica 27 y ocasio- 

; na un ligero desplazamiento entre sí de los impulsos cap- 
tados. Si, por ejemplo, el número de revoluciones del 
motor 4 de corriente continua (figuras 1 hasta 4) fuese 
controlado por el regulador 21 correspondiente por una 

■ secuencia de impulsos de control perturbada en su sucesión, 
oscilaría éste dentro de estrechos límites. Estas oscila­
ciones de la velocidad de giro tienen entonces la conse­
cuencia de que se evita la llamada formación especular 
sobre los paquetes de arrollamiento producidos mediante 
el equipo de enrollamiento 17.

Naturalmente también pudiera lograrse el mismo 
efecto por el hecho de que se variasen, de la manera de-
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j seada, periódicamente las separaciones entre impulsos
í
i e n  la Pista, que sirva para el controldel cambio, con l o <
i ¡
| <iue fluctúa rítmicamente hacia arriba y hacia abajo la
; frecuencia de los impulsos, y con ello el número de 're-'
voluciones del motor de cambio al correr la cinta, ****** • •

Esta solicitud que corresponde a la presentada :
: en República Federal Alemana el 21 de julio de 1.967, *

*. '¡ na G 93.601, se acoge a los beneficios del arta 51 del vi- 
: gente Estatuto sobre Propiedad Industrial. *' ;

10
m * *
• #

N O T A

!'
i

Los puntos de invención propia y nueva que se 
; presentan para que sean objeto de esta solicitud de Pa- ;
; tente de Invención en España, por VEI1Í1E años son los • 
siguientes:

1.- Procedimiento para el control del sincro­
nismo relativo de motores o grupos de motores de corrien- í
te continua en el accionamiento de máquinas de trabajo i

: e instalaciones de máquinas para la producción o elabora­
ción de material en forma de hilo, cinta o madeja, en 

20 especial de materias que consistan en derivados de la celu-
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losa o materiales sintéticos termoplásticos, caracteriza-;
do porque‘se regula digitalmente el número de revolucione^
de cada motor individual por el hecho de expresarse el i
número de resoluciones real de cada motor mediante uh ’* ’ j
emisor de impulsos acoplado con éste en impulsos sucesi-'’ **» • ¡
vos en el tiempo y compararse estos impulsos con impuros j
correspondientes para elnümero de revoluciones nominal en I
;un equipo contador del regulador y servir, en el oaso de :
| €

¡desviaciones, la diferencia entre los impulsos de valor ‘5
jreal y de valor nominal, después de una transformación,, ¡
¡correspondiente en una magnitud adecuada de regulación:,,’ ;|  ̂- ¥■*' 
¡para la regulación del número de revoluciones, y porque*
¡los impulsos de valor nominal para todos los motores a.t 
iacompasar entre si son conducidos como magnitudes de * 
¡guia a los reguladores desde un emisor de ritmo, que trans­
fiere los diversos programas de guiado de todos los moto­
res participantes desde uno o varios acumuladores de im­
pulsos, como secuencias de impulsos separadas entre sí, 
pero ajustadas entre sí en el tiempo.

2. - Procedimiento según la reivindicación 1, 
caracterizado porque cada motor de corriente continua es 
alimentado por un aparato regulable propio de suministro 
de tensión constante.

3. -Procedimiento según las reivindicaciones 1 y 
2, caracterizado porque la diferencia en el tiempo entre 
la llegada de un impulso de valor nominal y uno de valor 
real entra en la regulación del número de revoluciones de 
los motores, por ser formada una función rectangular eléc-; 
trica de los impulsos entrantes y ser utilizada ésta bien 
inmediatamente, bien después de formarse por integración



;i e j

un valor medio, para el mando del aparato de suministro 
j de tensión continua. i
i ¡j 4.- Procedimiento según las reivindicaciones'! i

t ! ;
I Iiasta 3, caracterizado porque la frecuencia de impulsas i
i t ■ 1 }

‘ 5 j dentro de una secuencia de impulsos de control es coñs- ;
j tante. ' |
; * ' i,
¡ 5.- Procedimiento según las reivindicaciones '[ i
i 1 hasta 32> caracterizado porque la frecuencia de impulr- ; 
i sos dantro de una secuencia de impulsos de control es f ;I j ,  ■■ J  *10 ! variable según un programa prefijado.
’ 6.- Procedimiento según las reivindicaciones

. j  *  -f »

• 1 hasta 3 y 4 ó 5, caracterizado porque como secuencias” V 
I de impulsos se conducen unos programas de control procV-**
\ dentes del emisor de ritmo completamente o en parte, a 

15 través de canales de derivación, a un número de motores,o 
; reguladores combinóos con éstos, correspondiente al núme­
ro de canales de ramificación

7.- Procedimiento según las reivindicaciones 1 
; hasta 5» caracterizado porque el emisor de ritmo cede,

20 : además, de los programas de control de número de revolu-
: ciones para los motores, aún una o varias secuencias de 
: impulsos de mando a elementos de conmutación para la co- 
nexión, desconexión o conmutación automática de medidas 
:de control.

25 8.- Procedimiento según las reivindicaciones
1 hasta 7» caracterizado por el empleo de un segundo sis­
tema de contri de impulsos del mismo tipo, separado,que 
sirve de reserva y al que sólo en caso de necesidad se 
conectan los accionamientos de un único puesto de trabajo 

30 o máquina.
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9.- Instalación de control para la realización;
del procedimiento según la reivindicación 1, caracterizai-
da porque para todos los motores o grupos de motores, *, j
cuyos números de revoluciones se hallen en determinada, j

> • *

relación entre sí, está previsto un emisor de ritmo Sórnúri, 
que contiene los programas de control de todos estos ao- ; 
tores o grupos de motores sobre uno o varios acumulad6rás 
o memorias de impulsos, en forma ue cinta, disco, rodi­

llo o matriz, como informaciones separadas, pero ajusta­
das entre sí.

> 1 -\t:
10.- Instalación de control según las reivindiv

a* 4 i ;
caciones 1 y 9, caracterizada porque con cada motor d a V  
corriente continua está combinado un abarato regulablé V*.

L *  T.

de suministro de tensión continua propio.
11•—Instalación de control según las reivindi­

caciones 1,9, y 10, con varios acumuladores ae impulsos, 
caracterizada porque los órganos del acumulador que mar­
chan a la misma velocidad, o a velocidades que se hallan 
en determinada relación entre sí, están acoplados mecáni­
ca o eléctricamente con cierre de forma en el lado del 
accionamiento.

12. - Instalación de control según las reivindi­
caciones 1, 9 y 10, caracterizada porque el emisor de rit­
mo posee un órgano de exploración múltiple, o un número
de órganos de exploración individuales, que ae corresponda 
por lo menos con el número de las pistas o canales de se­
cuencias de impulsos de control sobre el o los acumuladores 
de impulsos, y porque estos órganos trabajan mecánica, 
eléctrica, óptica o magnéticamente.

13. — Instalación de control según la reivindi—



,1 6 JU

¡ cación 12, caracterizada porque el o los órganos de expío-
í ;
> ración están ejecutados como cabezas .agnáticas para la
• medición del flujo o de la variación del flujo.
! 14.- Instalación de control segán las reivd«cli-

5 : caciones 9 hasta 13, caracterizada porque uno, o taqtbián
• ♦ •

! varios, de los órganos de exploración están dispuestas
* * *

; desplazables respecto a los demás.
* ,  •15. - Instalación de control segán las reivindi­

caciones 9 hasta 13, caracterizada porque está previsto
10 un modulador de fase controlado con frecuencia varidlé...

para el desplazamiento de los impulsos de valor nominal.
•  *  *

16. - Instalación de control para la realizq.ci,ón
•  •  *

;del procedimiento segán la reivindicación 5, caracterizá-
. . . . .

da porque para cada secuencia de impulsos cedida por'.el.*
15 emisor de ritmo está previsto en principio un canal de con­

ducción, que luego se ramifica al menos en dos canales 
de conducción, y porque cada canal ramificado está conec­
tado a un regulador de námero de revoluciones, y porque en 
por lo menos uno de los canales ramificados está conectado 

20 un divisor o multiplicador de las secuencias de impulsos.
17. - Instalación de control segán las reivindi­

caciones 9 hasta 16, caracterizada porque los motores de 
corriente continua poseen una conmutación electrónica.

18. - PROCEDIMIENTO PARA EL CONTROL DEL SINCRONIS 
25 MO RELATIVO DE MOTORES 0 GRUPOS DE MOTORES DE CORRIENTE

CONTINUA.
Tal y como se ha descrito en la Memoria que an­

tecede, y con los fines que se han especificado.
Esta Memoria consta de veintiséis hojas escritas 

30 a máquina por una sola cara.
Madri 1 6 JUL. 1985

# 5Z < ,
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