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El invento se refiere a un procedimiento para %
el conirol del sinecronismo relativo de motores o grupos 2
de motores de corriente continua, en el accionamiento de
médquinas de trabajo o instalaciones de mdquinas para la E
fabricacidn o elaboracidn de material en forma de nilo, j
cinta o madeja, en especial de nateriales, que consmstané
en derivados de la celulosa o materiales sintéticos'te}-j
mopldsticos. .

En la industrias textil ¥y en talleres que e.‘l..a_bo—:é
ren materiales sintéticos se emplean frecuentemente?@é;
quinas e instalaciones de méguinas, en las que para'faées

sucesivas del proceso hay que accionar varios grupos, de

dispositivos con diferentes funciones y diferentes nﬁpe—E
ros de revoluciones, girando los motores de accionamiento
de los diversos dispositivos de un 8rupo siempre con laS;
mismas revoluciones Y pudiendo ser reunidos en grupos de .

motores. En este caso se designard cada motor de tal gru—

po como "motor individual". Pero por otra parte también
es usual el hacer acciom un grupo de dispositivos por
un motor dnico, el que, puesto que el grupe individual
de dispositivos constimye un sector parcial, de acuerdo

con el proceso, de la mdquinae o instalacidn de méquinas,

? ha de ser designado como "motor parcial". En estos casos,
* frecuentemente resulte esencial bara la calided de los
§ productos, el que las condiciones de funcionamiento de

| fases sucesivas del broceso permanezcan siempre iguales.,

 Esto significa que tiene que gerantizarse rigurosamente

H

el sincronismo relativo de los dispositivos parciales

. que en el recorrido del proceso se encuentran en sucesién:

¥ que estdn accionados cads uno independientemente, Ya
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. relaciones de numeros de revoluciones prescritos, por

ligeras desviaciones de los nimeros de revoluciones y

ejemplo en el programa de estiraje y contraccidn de hilo§

sintéticos, tienen por consecuencia oscilaciones dQL‘pi-;

tulo y pueden tener efectos desventajosos en la poétéfiof

elaboracibn, por ejemplo por tefiido diferenciado. .
Es conocido que en accionamientos por varivs:
motores se puede sgjustar de manera fija una relaciéq;_

cualquiera de nimeros de revoluciones y mantenerla tam-

bién en lineas generzles bajo condiciones de funcionamien-

»

to constantes, por hacer trabajar los motores parcidies

. e

con tensiones de alimentacién de magnitudes determing@db{

i pero distintas entre si. Esta disposicidn estd afectEdd.

- del inconveniente general conocido de los motores de co-
- rriente continua, de que el nimero de revoluciones de los§
" motores depende de demasiedos factores de influencia pa-
f re. poder permanecer en el niumero de revoluciones nominal
é sin control y posterior regulacidén. Tales factores de in-

f fluencia los constituyen, por ejemplo, la carges y el ca-

; lentamiento del motor durante el funcionamiento. Una consg-

' tancia sustancialmente mejor de las condiciones de numeros

de revoluciones se logra, por ejemplo, por el hecho de

que sea captado el valor real del numero de revoluciones

' de cada motor para un generador tacométrico y se compare

"la tensidén continua cedida por éste con una tensién de

valor nominal, o bien se comparen entre 8f los valores

rades de las tensiones del tacémetro andlogas & los diver-

. 80s numeros de revoluciones de los motores, y de existir

. desyiacién se intervenga correctoramente mediante una re-

gulacibn. Pero de esta manera no se puede lograr une pro—z
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porcionalidad exacta, es decir, con semejanza angular, g
de los nimeros de revoluciones. _ i
En otra disposicién conocida de sincronisme.’.

para un accionamiento de varios motores de corrienﬁpqopn-?

: tinua sirve un motor de corriente continua como motor de

zguiado. Para captar la diferencia angular entre el notor f

“de guiado y los restantes motores de corriente continﬁé,

' estdn acoplados los motores mecanicamente, eventualmente

a través de transmisiones variables sin escalones, con.

n..c‘

méqulnas suministradorasde corriente trifdsice, que pon

;el lado del rotor estdn conectadas a través de untrans—

fiormador, de cuyos devanados secundarios se toma, despuéS'

[ X

(ue rectificar, una tensidén proporcional a la desviacidgh.'

~anguler o el numero de revoluciones. Esta tensidn se pue=-

- de suministrar sin amplificar al circuito de inducido de

~los motores de accionamiento, donde actuard como tensidén

‘adicional o antagonista. Para poder ajustar condiciones

;de ndmerode revoluciones cualquiera, es necesario el em-

‘pleo de transmisiones continuamente variables. 4 causa

‘del deslizamiento inevitable en tales trensmisiones, re-

1

. sulta imposible el regpetar un sincronismo con semejanza

‘angular. Por esta razén no se puede utilizar ladisposicién

‘descrita en maquinas, que exijan una permanencia exacta

‘de las condiciones de nimero de revoluciones.

i

i

Despuée de esto se basa el invento en el proble-

‘ma de lograr el sincronismo relativo de motores parciales

%o grupos de motores que trabajen con distintos nimeros de |

‘revoluciones, en rigurosa dependencia entre si y con la

5méxima precisidén, eventualmente también segin programas

condlclonados por la tecnica de procesos. Ademds deben ser

e s e o

A S i
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intercamblales con facilidad como conjunto, los progra- ‘
mes de nimeros de revoluciones de todos los motores de é
corriente continua que cooperan en una 0 varias mégg}pasi
De acuerdo con el inventc se propone por“el%o,i
que se regule digitalmente el numero de revolucionéq.de |
cada motor individual, por el hecho de que el nidmero de
revoluciones real de cada motor sea expresado en iﬁbul;
sos sucesivos en el tiempo mediente un emisor de impqlsos
acoplado con aquél, y de que estos impulsos sean comﬁar '
rados con impulsos correspondientes para el mimero @Efﬁe_
voluciones nominal en un dispositivo contador del réégia#
dor, ¥y de que en elcaso de desviaciones sirva para lé{féf
gulacién del mimero de revoluciones la diferencia emtie. .
los impulsos de valor real y nominal después de una trané—
formzcidn correspondiente en une maegnitud de regulacién
adecusda, y que los impulsos de valor nominal de todos
los motores a ajustar entre si sean suminisgirados como
magnitudes de gula a los reguladores por un emisor de me-—
dida de tiempo, que emite los programas individuales de
guiado de todos los motores participantes desue uno o |
varios acumuladores de impulsos, como secuencias de impul?
sos separadas entre sl, pero ajustadas entre si en el
tiemp6., Este procedimiento asegura el mantenimiento exac-
to de las condiciones de nimero de revoluciones de los :
motores entre sf. De este modo se pueden dominar sin mds
todos los procedimientos de tratiumiento posibles para
estructuras en forme de hilos, madejas o cintas, en los
que durante su recorrido en un mismo productio tengan dis-
tinta magnitud las velocidaudes del hilo, velocidades de

alimentacidn, estiraje o arrollamiento.
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Una caracterfstica esencial de este procedi-
miento es la especial regulacién de cada motor parcial ;
0 cada motor individual de un grupo de motores. Como.coﬁ-
plemento ventajoso para esto se propone ademds, que” {
cada motor de corriente continua sea alimentado por un |
aparato de suministro de tensién continue propio y re=-
gulable. Este Ultimo puede estar compuesto, por ejbmpio;‘
de tiristores. L

Un afinamiento del procedimiento se 1ogra.por;
el hecho de que intervenga en la resulaciéndsl ndmero de
revoluciones de los motores la diferencia en el tlémpo
entre la llegada de un impulso de valor nominal y uﬁé..v
de valor real, por formarse una funcién eléctrica nébfaﬁ-
gular de los impulsos gue llegen y utilizarse ésta,.bien
directamente bien después de formar un valor medio por
integracién, para el mando del aparato de suministro de
tensidén continua. Esta medida proporciona una ganancia
sustancial respecto & la velocidad de reaccidén y exacti-
tud del procedimiento de control.

Existen tantos procedimientos de tratamiento 7
de hilos, en los que permanecen constantes las condicio=
nes de velocidad de marcha durante un proceso de trabajo,
como también otros, en los que varian durante el proceso
las condiciones de velocidud. Ambos casos ocurren,por
ejemplo, en mdguinas 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 &l mismo tiempo

tienen que cambiar a lo largo del recorrido de la bobina

[ T

S pe—
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i

~de que unos programas de mando que procedan como secuen—

los valores nominales & prefijer para el accionamiento
del huso. De acuerdo con el invento estd previsto por

ello, adicionalmente, el que la frecuencia de impuIéGg'
dentro de un secuencia de impulsos de mando pueda séﬁ.:
constante o bien variable segin un programa prefijadd.

Como alternativa existe también la posibilidan

- cia de impulsos del emisor de ritmo, puedan ser llevados

- completamente o en una parte a travds de canales de pami- .

H

;ficaoién a un nidmero de motores, o reguladores combinados

Teat

~con éstos, correspondiente al numero de cansles de der1~

vacldn. Finalmente puede estar previsto, ademds, el qus

el emisor de ritmo sumihistre ademds del programa de man—‘

ido de numeros de revoluciones para los motores tembidn

funa 0 varias secuencias de impulsos de mando a elementos

‘de conmutacién, para la conexién, desconexién o conmuta—

icién autondticas de medidas de mando. Este programa de man-

fdo edicional se puede emplear, al igual que un programa

jindividual de control de ntiuero de revoluciones, para el

écontrol deun motor individual, que accione sdélo una ins-

'talacidn o también colectivemente una serie de instalacio~-

‘nes similares y de igual funcidn, por ejemplo mecanismos

.de alimentacidn. Tales programas, sin embargo, tombidn

§pueden controlar en cada cago un grupo de motores simila-§

)

res, en los que cada uno acciona independientemente en una

'misma mdquina una de las instalaciones de una serie de

s

‘instalaclones de igual funcidén. Pero también puede mandari

‘un programa de control individual un ndmero mayor de moto-

‘res similarcs, pero de los cuales cada uno estd dispuesto

‘en otra mdquina del mismo tipo y acciona en esta mdquina

S

T ARV
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| impulsos pueden ser, por ejemplo, cintas sin fin o limi-

; tadas, discos, rodillos o matrices, los cuales, o mejor

una instalacién o una scrie de determinadas instalscio-

nes de igual funcibn, Para instalaciones con muchas mé-

quinas del mismo tipo se propone el empleo de dos siste- |
L S

masg de control por impulsos, similares pero separados,

de los que uno sirve de reserva y al que se conectan‘lej

.

accicnamientos de un lugar de trabajo individuzl o una

mdquina sblo en caso de necesidad. Tal cuso se presehta
por ejemplo con una averia, de la que resulte afectado,

cualguier lugar de trabajo individual o una de una plh—
relidad de mdquinas similares. Intonces se conectan‘ibg
accionamientos de las mdquinas por ejemplo averladas»am
sistema auxiliar de mando por impulsos, o eventualmeﬁ%gi
se paran, se ponen en funcionamiento despuéds de habe{§§:

eliminado la averia, y después de que la mdquina haya

alcanzado sus nimeros de revoluciones de funcionamiento

' prescritos, se vuelve a conectar el sistema principal.
" liientras tanto siguen trabajando sin perturbacidn las

Z restuntes mdquinas manddas por el sistema principal.

Como posterior desarrollo del invento se pro-—

2 pone para la realizacidén de las medidas descritas una

§ instalacidn de mando en la que para t0dos los motores o

;. grupos de motores, cuyos numeros de revoluciones se hallen
f en una proporcidn determinada entre si, estd previsto un

. emisor comun de ritmo, que oontenga los programas de

. mando de todos esos motores o grupos de motores en uno

. 0 varios acunuladores de impulsos en forma de cinta,

¢ disco, rodillo o matriz, como informaciones independien-

§ tes, pero coordinadas entre si. Bstos acumuladores de

s e o
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. nuacidn. S

. ciones de los motores entre si se puede garantizar, en

% dor patrén de ritmo superpuesto.

dicho, la secuencia de progrema de los cuales, es leida

mecdnica, eléctrica, magnética u épticamente.

H
H
{

Dentro del intento de aprovechar completameqteé

las posibilidades técnicas existentes para la realizacién

sty

| consecuente del procedimiento, ha resultado ser con’venien-

te el eombinar con cada motor de corriente continua - un :
* i

aparato de suministro de tensién continua regulable *in-

? dependiente. Con especial ventaja se pueden emplear, por

et

. ejemplo, pars este fin conmutadores semiconductores con-

trolables. Pero desde luego también son adecuados amplfk 1

. ficadores magnéticos con rectificador conectado a contis

s e
s Y

La rigida dependencia de los nimeros de revo-».l-u‘_—j

R

§ el caso de emplear varios acumuladores ue impulsos, por

- el hecho de que los Organos de acunulacién que giren con
; la misma velocidad o con velocidades que se hallen en una
: proporcién determinada entre si, estén acoplados por el

é lado del accionamiento con cierre de forma. En el caso

? de emplecr azcumuladores de impulsos en forma de discos

é ha resultado ser ventajoso el que todas los discos estén

situados sobre un Unico 4rbol de accionamiento y posean

| un motor de accionsmiento comin. Desde luego existe tam-
' bién la posibilidad de realizar una lectura programuds
Z del zcumulador. En este caso se logra la coordinacioén

? en el tiempo de la lectura de los impulsos por un genera—?

i
i

i

Un punto esencial del procedimiento segin el

% invento reside en la recogida de los impulsos de los

i acumuladores de impulsos y su transierencia desde el emigor

[
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i

-1 de ritmo a los regulaedores. Por ello puede estar ejecu- |
v i
}

| tado el equipo de tal manersas, que el emisor de ritmo po-?

sea un 6rganoc de recogida miltiple o un némero de 6pgenos:

de recogida individuales, que se corresponda por log mpnos

.

. con el nin:ro de las pistas o caneles de impulsos de man-

PO g

. do sobre el o los acumuladores de impulsos, y que eqtoa

% érganos trabajen mecénica, eldctrica, éptica o magné‘t;i'b'a—£
§ mente, Ventajosamente se ejecutard el acumulador de iﬁpul—
' sos como une UYnica cinta magnética, que pueda recoger Si-
émulténeamente los impulsos de mando para todos los moto~ :

. res participantes. Por ello se propone ademds que el q

Y \

{ los organos de recogida puedan estar ejecutados como tabe-

l..l

§zas wagnéticas pare la medida del flujo o de la variacidh*
%del flujo. La lectura de todas les pistas de secuencias
%de impulsos de una unica cinta magnética mediante una ca-
 beza miltiple o un nimero correspondiente de cabezas mag- .
‘néticas individuales significa forzosamente un acoplemien—
éto en el tiempo de los impulsos individuales correspondien-
. tes a distintas secuencias de impulsos. Una coordinacidén
?més exacta en el tiempo, por encima de ésta, apenas serd

fposible mediante otros procedimientos y medios.

Al bobinep hilos textiles sobre determinados

fpaquetes de arrollamiento se produce frecuentemente el
éllamado efecto especular. Para impedir esto, se emplean
gmecanismos de perturbacidén, por ejemplo, transmisiones
écon los que se perturbe en pequefia cantidad la regulari-
édad de la colocacibén de los hilos. Una de las secuencieas
?de impulsos sobre la cinte magnetofdénica o sonora puede
icontrolar el nimero de revoluciones para el motor de ac-

Ecionamiento para el bobinado de los hilos o para el cambio

- 10 -

L "
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H
i
i
s

i

de los hilos. Se ha observado azhora que, si se perturba
ligeramente la lectura de los impulsos de la secuencia %
de impulsos determinante para la colocacidén o para el |

LR

arrollado del hilo, se puede lograr con ello el mismo
efecto que con uno de los equipos de perturbacidn dé&;l %
les. Por ello se propone segin el invento, que uno,.é‘ {
también varios, de los drgenos de recogida pueda estar .

dispuesto deslizablemente respecto a los restantes. El
mismo efecto se puede lograr también por caminos puréﬂgn-
te eldctricos, por el hecho de que se emplee un modulaﬁ
dor de fases mandado con una frecuencia variable, pa%é;‘

v s

el desplazamiento de los impulsos de valor nominal. ' .%

s .

Por lo general se empleardn tantas pistas & ::7
almacenamiento de impulsos y érganos de exploracién, ©
bien sistemas parciales de una cabeza miltiple, como moto-
res haya que mandar. Pero también pueden bastar menos
pistas de secuencias de impulsos, por estar prevista sélo
una pista de secuencia de impulsos para varios motores.
Pero para ello es necesarico el variar las frecuencias de
los impulsos en sentido adecuado antes de su entrada en
los reguladores correspondientes, en correspondencisa con |
los numeros de revoluciones o las condiciones de numero '
de revoluciones de todas los motores controlsdos por es-—
ta secuéncia de impulsos. Con este fin se puede disponerf
le instalacidn de mando de tal forma,que para cada secuen—
cia de impulsos cedida por el emisor de ritmo esté previs-
to en primer luger un canal de conduccidn, cue se ramifi-
ca entonces en por lo menos dos canales de conduccién ,

y porque cada canal ramificado estd conectado a un regu—v

lador de numero de revolucliones y en por 1o menos uno de

- 1] -
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los canales ramificados estd conectado un divisor o mul-
tiplicador de la secuencia de impulsos. De esta manera

se puede transformar una secuencis de impulsos con una

frecuencia de impulsos determinada en varias secuenc¢lfs

a8 L,

de impulsos con frecuencias de impulsos distintas entre
a1, Ll

Es conocido el que lcs motores de corrients ccn—
.
tlnua convencionales exigen un gran gasto de mantenlmlen—'
to. rara disminuir ésta, puede estcor previsto que losg’ moto-

res de corriente continua posean una conmutacidén eleotwdni-—

-
y

ca. T .i
Mediante lms diversas medidas propuestas se~ﬁé‘§
creado un mando de acclonamlento de varios motores, en.e7:
gque la alimentacidén del regulador en los circuitos de reéﬁ-
lacién pare los diversos motores tiene lugar desde un solo
ipunto con impulsos de numero de revoluciones nominal con
ila dependencia en el tiempo mutua mds rigurosa imaginable.
Con ello, por una parte, se regula exactamente el que se
5respeten los nimeros de revoluciones nominales absolutos
de los diversos motores y por otra se logra la permanen-—
cia de las condiciones de nimero de revoluciones de los
motores entre si. L1 prosrama para cualouier prooedimientof
he tratamiento de hilos usual se puede, por lo tanto, repeé
%ir en cualguier instante tanto pars toda uns nave de md-
qulnas como tambidn para s6lo una maquina individual, sien-
pre con la misma precisidn y sezuridad. En especial al em~
plear sélo un acumulador de impulsos comin, puede ser in- ‘
tercambiado muy sencilla y répidamente todo el progreme de
control, |
: En el dibujo se han represent=do esquendticamente

-12 -
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algunose jemplos de realizacidn del invento. lMuestran

La figura 1, en el ejemplo de una maguina bo-

!

binadora con estiraje, una ejecucidn del equipo de acueré

do con el invento para el control de los motores que gl—§

ran con velocidades,distintas, pero coordinadas entre ‘
sl ' .:
La figura 2, el equipo de control segin eI‘i;r;-g

vento en una mdcuina similar a la mdguine bobinadora con

estiraje representada en la figura 1, en la que, sin ém—i
bargo, en cada lugar de bobinzdo con estiraje ests do%a-‘

do uno de los csquipos de trabajo de su propio motor &e.

et

s

accilonamiento; A

LY

La figura 3, un equipo de control segin el «ip+

s 2t

é vento, que controla los motores de varias mdquinas del

i mismo tipo, de las gue, sin embargo, agui solo se han

| representado doss

La figura 4, una mdguina de bobinado con esti-

: raje como en la figura 1, con equipo de control modifi-

cado, ¥y
La figura 5, un detalle del equipo de control,

. a escala mayor.

| Segin la figura 1, los motores parciales equi—i
: pados como motores de corriente continua 1,2,3 y 4, pre-

f feriblemente con conmutacién electrénica, estdn conecta-

% dos a través de los aparatos controlables 5,6,7 y 8 de

! suministro de tensidén continua a la red 9 de corriente

. alterna o trifdsica. Estos aparatos de suministro cpntie—?
f nen, por ejemplo, una combinacidn de amplificadores magné;
; ticos y rectificadores o también tiristores, que estdn j

" en condiciones de convertir corriente alterna o trifédsica

-13 -
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i

en una tensidn continua y variar al mismo tiempo la mag-|

nitud de ésta. Entre el rectificador y el motor de co—

i

rriente continua también pueden estar conectados equipos'
R

no representados para el alisado de la corriente. Pﬁéb%o%

P Y H
que a eleccidn se puede usar tanto corriente alterne *cpmo

también corriente trifédsica, se ha renunciado en log:.

!

dibujos aligar a un tipo determinado de corriente la, *

*
‘.

red 9 de suministro indicada. Las conexiones eléctricas

siempre s6lo estén representzadas mediante un conductor.

Con los motores de corriente 1 a 4 continua estdn ac-aplfa-—z

dos mecdnicamente, para la meaicidén digital de los ntlue- |

*eat

ros de revolucién de los motores, unos emisorcs 10,11;:*, |
. +

12 y 13 de impulsos, méquinas emisoras de corriente qiker;

' na o trifdsica.

De los motores 1 hasta 4 acciona cada uno colec—

. .
RN 2

tivamente un grupo de equipos similares. El accionamiento

- de las mdquinas emisoras de impulsos,10, 11, 12 y 13 puede

tener lugar directimente o a travéds de transmisiones in-

termedias desde el equipo de accionamiento de este accio-
i nemiento colectivo. De :
2 procedimiento, acciona
% a los mecanismos 14 de
f a la serie de primeros

3 a la serie de segundos rodillos de estirado 16 y el mo-

' menos como tambidn més

acuerdo con la sucesibn segln el
el motor 1 de corriente continus
alimentacién de hilo, ei motor 2

rodillos de esgtirado 15, el motor

' tor 4 a los cilindro 17 de friccién del dispositivo de
- bobinado. El nimero de
%es obligatorio. En la prdctica se pueden presentar tanto

cuatro accionamientos parciales no.

de tales accionamientos parciales

;en una mdquina. Igualuente tampoco estd fijado el nimero

?de lugares de retorcido con estirado o de bobinado con

- 14 -
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- emigoras de impulsos 10, 11,12 y 13, asi como por otra

estirado en una mdquina.
Cada uno de los equipos de regulacién 18, 19,

20 y 21 estd unido, por una parte, & unz de las méquinas

EIEE A2

et

§ parte, a través de unos canales 22, 23, 24 y 25, a Gn' emi-
E sor de ritmo 26 comin. El emisor 26 de rituo consistey’

2 por ejemplo, en un aparuto de cinta magnética con 1arq%ﬁ—;
g ta magnética 27 y la cabeza miltiple 28. La cinta magné; :
; tica 27 empleada en el ecuipo de control segin la fié&fa ;
f 1, presentia tantas pistas, como moitores parciales 1,2;3}

é 4 tengan que ser controlados, y la cabeza miitiple 28}iphz

LI

' see un nimero correspondiente de sistemas magnéticos,’ .5

LY

? para poder explorar al mismo tiempo todus las pistas des

.o at

% secuencias de impulsos. Cada pista lleva un programs con=--
} sistenten en impulsos sucelvos para el control de uno '
- de los cuatro motores de corriente continua 1,2,3 y 4.
;Las instalaciones de regulacidén 18, 19, 20 ¥y 21 no se han
- representado en detalle; pero contienen todos los elemen-
ftos que son necesariospara comparar los valores rezles
de la magnitud de regulacién averiguados por las méquinas
%emisoras de impulsos 10, 11, 12, 13 con los valores nomi-
gnales de la magnitud de guiado producida por el emisor
526 de ritmo e influir sobre ellos adecuadamente mediante
%la desviacién de regulacién del miembro ajustador. Con
%eSte fin estdn conectadas las salidas de los equipos de
fregulacién 18 hasta 21 con log aparatos 5 hasta 8 regula-.
jbles de suministro de tensidén continua, que se encuentran

: como miembros ajustadoras en las conducciones de llegada

. a los motores 1,2,3 ¥y 4.

Por lo regular se diferenciard entre si en po-

- 15 -
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tencia y nimero de revoluciones los motores de corriente |
i

continua 1 hesta 4. Pero las condiciones de ndmero de re-

| voluciones de los motores entre si tiene un valor detepr-:

L2 B S 4

minsdo, frecuentemente constante a lo largo de todo'q}.
procesc de bobinado, pero a veces también variable. e
g diferencia determinada entre los nimeros de revoluciohbs%
; en cada instante y con ello la proporcidn de nﬁmeros‘dq:
f revoluciones necesaria de acuerdo con el proeedimientog
5 se fijan inconmoviblemente por la frecuenciz variable de i
% las secuencias de impulsos entre si y por la coordinébﬁ%n
; local determinada de sus impulsos sobre el acumuladof,ﬁﬁ’ﬁ

L

impulsos comin (cinta magndtica 27). RN

LY

, Puesto que tanto el procedimiento de regulafi&@
' (5,1,10,18,5; 6,2,11,19,635...) como también el procediz’
_miento de control (26,22,23,24,25; 26,22,23,33,34,25; 26,
36,40,41,37,42, 43) son iguales para todos los motores,
;basta para la explicacidn del procedimiento segin el in-

- vento con deseribir los sucesos en uno de los motores de
%corriente continua. El motor de corriente continua 1 es
ialimentado con una tensidn, que procede del tiristor que
%trabaja como rectificador 5. Esta tensién determina el nd;
émero de revoluciones real del motor 1, El emisor de impul-
:sos 10 acoplado mecdnicamente al motor de corriente con-
ftinua 1l tiene el mismo nidmero de revoluciones gue el motor
1 y suministra una secuencis correspondiente de impulsos
;reales al aparato de regulacién 18 unido a &1 electricamen—
Ste. Los aparatos de regulacién 18,19,20 y 21 pueden conte-
gner, por ejemplo, etapas binerigs o pasos de registro,que,
fpor ejemplo, comparen los impulsos de valor nominal pro=-

gcedentes del emisor 26 de ritmo con los impulsos de valor5

§'
9o7o§8 bt 16 hand
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? equipos contaedores de sus reguladores correspondientes

real procedentes del emisor de impulsos. En el ejemplo
segin la figura 1 estdn dispuestos cuatro program:s de

control, uno para cada motor a controlar, sobrec la cins-

4 3 mm e

ta magnética 27. Lug cuatro secuencias de impulsos son

so by

exploradas al mismo tiempo por la cabeza magnética méd -

tiple 28 y llegan con ello, en una determinada coordiﬁa-‘

2 cién en el tiempo, como impulsos de valor nominal a qui'

r e ?

f 18, 19, 20 y 21. Alli{son contados como pasos antagonis-

- tas de los pesos de impulso de valor real. Ya con una* Y-

|

| riacién de la situacién en fase entre los impulsos de,Vg-

- lor nominal y real, y en mayor grado al presentar ung’ des—

i viacién de la megnitud de una separacién completa entre-:

fimpulsos, varis el regulador 18 la sefial de salida del

.t

;aparatOSregulable de suminislro de tensidn continua en

iel sentido de una correccidn de la desviacidn.

Pero gracias a la rdpida reaccidn del equipo,

~por lo general pocas veces llega a presentarse una difeng\

icia gue sea mayor gue una distancia entre impulsos.

La marcha del hilo debe sger igual en todas lasg

Eméquinas representadas en las figuras 1 hgsta 4. En mé-
Equinas enrolladoras con estiraje usualmente es devanzdo
el hilo mediante un mecanismo de alimentacién 14 de una
ébobina de reserva no representada, pase luego por uno o ;
%dos rodillos 15 y 16, para ser enrollado finalmente sobre{
el dispositivo 17 de bobinado. in el trayecto desde 1a bo=
' bina de reserva al dispositivo de enrollsdo 17 es estira- !
%do el hilo en una o dos etapas. Con los rodillos 15 y 16 ’
tombidn pueden estar combinadcs sendas poleas de reenvio.f

gLos rodillos pueden tener calefaccién, y delante, detrds

- 17 -




10

15

20

25

30

9.7.68

0 entre los rodillos de estirado pueden estar previstos é
ademds placas de calefaccibh, espigas de calefaccién, tu—

bos de calefaccidn o equipos similares calentados por .

T

electricidad, vapor o 1Iguido. vets

El equipo de control seguin el invento se pnéde

emplear tambidn en las llamadas méquinas estiradoras hlla—

L]

gdoras, que extraen el hilo direcctamente de la tobers deﬁ

hilar, Ademds también deben tenerse en cuenta bara el em—

plao del equipo las méquinas de estirado ¥y retoreido, en

1as que los hilos son retirados de una bobina de reserva,'

‘como en la mdguina enrolladora con estiraje, y en 1ubam !1

de los equipos de enrollado 17 se usan equiposg retorcedg—U

LRI
[ ;

I‘eS. . LI

[ A

En la mdquina enrolladora con estiraje segiin
1a figura 2, se representa, entre otras cosas, el control
de un grupo de motores. Los rodillos de estiraje inferio- -

res 16 en ccda lugar de enrollado con estiraje tienen un

imotor de accionamiento propio, un motor 29 denominado in-
dividual. De la misma menera es alimentado cada motor in-

ﬁividual 29 a través de un recitificador propio 30 con co- |

rriente continua y regulado por su Propio equipo de regula—
cidn 31. El nimero de revoiuciones de cada motor indivi-

dual es recogido por un ewmisor 32 de impulsos separado y

transmltldo como impulsos de valor resl sl equipo de re- ’
O”l:l.il.a.czl.én 31 correspondiente a cada caso. A todos 1los equl-g
pos de regulacidén 31 se sumihistra la misma secuencia de
impulsos de valor nominal, que es explorado de una pista A
ae memoria comin sobre la cinta magndtica 27 comdn medlan-é
te la cabeza magnética 28 y es conducida desde el emisor é

26 de medida de tiempo por la conducc1dn 33 ¥ las ramifi-

- 18 -
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216, o en lugar de los rodillos 16, puedenser ac01ona&0s
zpor motores individuales, por ejemplo, los equipos de‘bh—f

grollado 17. te,r

. estas mdquinas, que de acuerdo con el proceso tengan el-’,

Emlsmo programa de control, son controlados, anélogumente

énas del mismo tipo.

ifiguras 1 hasta 3, posee la cinta magnetofdnica 27 cuatro

‘pistas, sobre la que estdn almacenadas sendas secuencias

caciones 34. De esta manera giran todos los rodillos 16
con exactamente el mismo nimero de revoluciones y en una
relacién determinada a los nimeros de revoluciones de las‘

LN

t restantes ingtalaciones de trabajo. Ademds de los rodlllos

’

La figura 3 muestra dos méguinas del mismo tipo;

‘que cventualmente estdn colocadas separadas en el cspac1o
ﬁy pueden tener un nimero cualquiera de lugares de enrdlia—

édo con estiraje. Los accionamientos de igual funcidn de .}

ae b |

\onl

%a los motores individuales 29 en la figura 2, por una mis-
%ma secuencia de impulsos de valor nominal. Si, por ejemplo,
‘estdn dispuestas cuatro pistas sobre la cinta magnética

27, pueden @r controlados todos los motores 1 por la se-

;cuencia de impulsos de la pista de almacenamiento superior,
%todos los motores 2, por la segunda pista, todos los moto-~
%res 3, por la tercera y todos los motores 4, por la secuen;
Ecia de impulsos de la pista inferior. El mimerode las né-
iquinas controladas por un emisor de medidas de tiempoode

;105 motores de igual funcién controlados por una secuenoié
;de impulsos, no estd limitado a dos, sino puede ser sustan-
?cialmente mayor. Mediante esta disposicién resulta posiblé

ﬁcontrolar desde un lugar central naves completas con méqui-

En los equipos hasta ahora descritos segin las

- 19 -
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de impulsos de control, que en cada caso siempre sdélo

controlan un motor o un grupo de motores con ls misma

funcién. S
Por el contrario se ha representado en lag flgu—g

. ra 4 un equipo, en el que la cinta magnetofénica 27 gélo

vpresenta tres pistas de secuencias de impulsos, es dac1n,é
gen la que no se aprovecha toda 1g anchura de la cinta . e
magnetofoﬁlca 27y ¥ en el que el nidhnero de los motores o %
grupos de motores de igual funcién a controlar es mayanuo:
que el nimero de las secuencias de impulsos de control .~ :

‘,'

zapllcadas sobre la cinta magnetofdnica. Una de lag tres"?
;secuen01as de impulsos almacenadas sirve meramente para."f
el control de los procesos de conmutacidn condlclonados‘"‘

de acuerdo con el procedimiento, como, por ejemplo, la

conex1dn ¥ desconexidn de la mdquina. Los elementos de ;

iconmutac1dn 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

1os lugares de ramificacién 3. Y 39. En las conduciones
de remificacidén 40, 41 y 42, 43 se hellen divisores 44,
45 Yy 46, 47 de la secuencia de impulsos. Cuando, por ejem—
plo,los mecanismos de alimentacidn 14 sélo han de marchar

con la mitad de la velocidad que los rodillos 15, se puede

conduc1r correspondientemente al regulador 19 la gecuencia’

de impulsos completa derivando al divisor 45 de secuencias

de impulsos, mientras que al regulador 18 sélo se lleva

cadasegundo impulso por intercalarse el divisor 44 de se-
@uencia de impulsos. Pero andlogamente, con una ramifica-
cibén e interconexidn correspondiente de divisores de se-~

cuencias de impulsos, también se puede producir con sdlo

g e g v i s o
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una Unica secuencia de impulsos almecenada, un nimero ma-
yor de secuencias de impulsos distintas entre si para el
control de varios motores parcizles con diferentes velo- |
cibdes de giro. cou’
La figura 5 muestra finalmente la disposi¢idh
.
de tres cabezas magnéticas individugles 48, 49 y 50,:gpe§
¢n cada caso exploran una de las pistas de almacenamiénto

e 7

de la cinta magnética 27 y transmiten los impulsos capfa-

dos por conexiones correspondientes a los cquipos amplifi-

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

hasta 4), desde donde son transmitidos entonces a los '°*,
s e

equipos de regulacidn correspondientes. La exploracidm -+«
& 1’2

de los impulsos mediante la cabeza magnética 50 sufre. !
M +* ¢
cierta perturbacién por un lento movimiento oscilantej*="

que es transmitido a la cabeza magnética 50 por un accio-

. namiento 51 de manivela. El movimiento oscilante de la

cabeza ragndtica individual 5C ocurre a favor y en contra

del sentido de giro de la cinta magnetofdénica 27 y ocasio-

i na un ligero desplazamiento entre si de log impulsos cap-

tedos. Si, por ejemplo, el nimero 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 sucesidn,
oscilaria éste dentro de estrechos limites. Estas oscila=~
ciones de la velocidad de giro tienen entonces la conse-
cuencia de que se evita la llamade formacidn especular

gobre 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 manersg de=

- 21 -
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§
§
{

seada, periddicamente las separsciones entre impulsos
en la pista, que sirva para el controldel cambjo, con lo
que fluctde ritmicamente hacia arriba ¥ hacia abajo la E

frecuencia de los impulsos, y con ello el nidmero de pa-

voluciones del motor de cambio al correr la cinta. =+ *:

* e

Esta solicitud cue corresponde a la presentadaf
en Republica Federal Alemana el 21 de julio de 1.967,,

.

ne G 93.601, se acoge a los beneficios delart? 51 del vi

gente Estatuto sobre Propiedad Industrisl. ‘

N O T A SR

Los puntos de invencién propia ¥y nueva que se

- presentan para qQue sean objeto de esta solicitud de Pa-

tente de Invencién en Espafia, por VEINTE afios son los
giguientes:

l.- Procedimiento para el control del sincroe

niswo relativo de motores o grupos de motores de corrien-—
- te continua en el accionamiento de méquinas de trabajo

- & instalaciones de mdquinas para la produccidén o elaborsa-

cidn de material en forma de hilo, cinta o madeja, en

- especial de materias que consisten en derivados de la celu-

- 20w

e

S g e




10

15

20

25

30

9.7.68

losa o materiales sintéticos termoplésticos, caracterize~!
do porcue‘se regula digitalmente el nudmero de revolucione%
de cada motor individual por el hecho de expresarse el
nimero de revoluciones real de cada motor mediante uh”’u
el

emisor de impulsos acoplado con éste en impulsos sucest-

vos en el tiempo y compararse estos impulsos con impulsQSg

correspondientes para elnlmero de revoluciones nominaljﬁq
un equipo contador del regulador y servir, en el mso dq)
desviaciones, la diferencia entre los impulsos de vaor .
real y de valor nominal, después de unsa transformacidn,uﬂé

correspondiente en una magnitud adecuads de regulacldn,-'n

et

‘para la regulacidn del nlwerc de revoluciones, y porque-

1os impulsos de valor nowinal pars todos 1los motores a.‘,.?

.
©
ary

*acompasar entre si son conducidos como masnitudes de
fgula a los reguladores desde un emisor de ritmo, cue trans?
ffiere los diversos programes de guiado de todos los moto-
res participantes desde uno o varios acumuladores de im-
pulsos, como secuencias de impulsos separadss entre si,
pero ajustadas entre si en el tiempo,

: 2.~ Procedimiento seguin la reivindicecién 1,
icaracterizado porque cada motor de corriente continua eg
elimentaudo por un aparato regulable propio de suministro

de tensién constante.

k 3.-Procedimiento segin las reivindicaciones 1 y
2, caracterizado porque la diferencia en el tiempo entre

la llegada de un impulso de valor nominal y wno de valor
real entre en la regulecidn del niémero de rovoluciones de {
los motores, por ser formada una funcién rectangular eléc-f
trica de los impulsos entrantcs ¥y ser utilizada ésta bien

inncdiatamente, bien despuds de formarse por integracién

- 23 -
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un valor medio, para el mando del aparato de suministro

i

de tensidén continua. .

4.~ Procedimiento segin las reivindicaciopeg'l:

nesta 3, caracterizado poryue la frecuencia de impulses |
s 07

dentro de una secuencia de impulsos de control es cohs-
FRFEN
) H

tante. ;

“

5.~ Procedimiento segun lasg reivindicccione® !

1l hasta 32, caracterizado porque la frecuencia de impul~ -

P

sos dentro de una secuencia de impulsos de control es

variable segin un programa prefijado. s
e

6.~ Procedinmiento segin las reivindicaciones: -
ety

1 hasta 3y 4 6§ 5, caracterizado porque como secuencias’ -

[ ]

§ de impulsos se conducen unos programas de control pro§qu

. dentes del emisor de ritmo completemente o en parte, a

15

 través de canales de derivacidn, a un nidmero de motores,o

' reguladores combindos con éstos, correspondiente gl nume-

"ro de cansles de ramificacidén

Te- Procedimiento segun las reivindicaciones 1

' hasta 5, caracterizado porque el emisor de ritmo cede,

20

jademés, de los programas de control de nimero de revolu-—

' ciones para los motores, an una o variss secuencias de

‘impulsos de mando a elementos de conuutacidén para la co-

‘nexidén, desconexidén o conmutacidén automdtica de medidas

~de control.

25

8.~ Procedimiento segin las reivindicaciones

;1 hasta 7, caracterizado por el empleo de un segundo sig—

‘tema de contrd de impulsos del mismo tipe, separado,qué

sirve de reserva y al que s6lo en caso de necesidad se

‘conectan los accionamientos de un Unico puesto de trabajo

30

9.7.68

o mdquina,
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9.- Instalacidn de control para la realizacidn§
del procedimiento segin la reivindicacién 1, caracteriza+

da porque para todos los motores o grupos de motoresgxg

cuyos numeros de revoluciones se hallen en determinads, |
» *

>

relacidn entre si, estd previsto un emisor de ritmo 8omin,
N o 4

gue contiene los programas de control de +todos estos wo—:
R :

tores 0 grupos de motores sobre uno o varios acunuladodres

0 memorias de impulsos, en forma «e c¢inta, disco, rogi-

£l
llo o matriz, como informaciones separadas, pero ajusta=- .
)(.jér
.)»

das entre si. \
10.- Instalacidn de control segdén las reivihdie

vy
caciones 1 y 9, caracterizada porque con cadza motor da\'y
corriente continua estd combinado un a_zrato regulabl{jf}
de suninistro de tensidn continua propio.
1l.-Instalacidén de control segin las reivindi-
caciones 1,9, y 10, con varios acumuladores de impulsos,

caracterizada porque los drganos del acumulador que mar-

chan g la misma velocidad, o0 & velocidades que se hallan

en determinada relacidn entre si, estdn acoplados mecéni-

ca o eléctricamente con cierre de forma en el lado del

- accionamiento,

12.~ Instalacién de control segin las reivindi-
;caciones 1, 9 y 10, caracterizada ﬁbrque el emisor de rit-
.m0 posee un érgano de exploracidn miltiple, o un miuero
~de 6rganos de exploracidén individuales, que se corresponda
por lo menos con el nimero de las pistasro canales de se-
cuencias de impulsos de control sobre el o 1los scuwiuladores
‘de impulsos, y porgue estos Srganos trabajan mecdnica,

eléctrica, dptica o magnéticamente.
13.- Instalacidén de control segin la reivindi-

- 25 -
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cacibén 12, caracterizada porque el o los dérganos de explo-

racién estdn ejecutados como cabezas .agnéticas paras la

. medicidn del flujo o de la variacién del flujo.

| 14.- Instalacidén de control seglin las reiwdadi-
5 g caciones 9 hasta 13, caructerizada porque uno, o hbapgbién ;

évarios, de los 6rganos de exploracién estdn dispuesf&é.

%desplazables respecto a los demds, N
15.- Instalacidén de control segﬁﬁ las reivinBi-
Eca01ones 9 hasta 13, caracterizads porque estd previs%o
10  un modulador de fase controlado con frecuencia vairieié .
jpara el desplazamiento de los impulsos de valor nomipgl:
’ 16.- Instalacién de control para la realizaplén

~del procedimiento segin la reivindicacidn 5, caracte%izé—
da porque para cada secuencia de impulsos cedids por;éif
15 ‘emisor de ritmo esta previsto en principio un canal de con-
:duccién, yue luego se ramifica al menos en dos canales
de conduccidn, y porque cada canal ramificado estd conec-—
tado a un regulador de numero de revoluciones, ¥y porque en
por lo menos uno de los canales ramificados estd conectado
20 éun divisor o multiplicador de las secuencias de impulsos.
17.- Insial-cibn de control segin las reivindi-
caciones 9 hasta 16, caracterizada porque los motores de
corriente continua poseen una commutacién electrdnicsa. _
18,.~ PROCEDINIENTO PARA EL CONTROL DEL SINCRONI§k
25 MO RELATIVO DE MOTORES O GRUPOS DE [HOTORES DE CORRIENTE
CUNTINUA.
Tal y como se ha descrito en la iemoria que an-
tecede, y con los fines que se han especificado,

Esta Memoria consta de veintiseis hojas escritas

30 a mdquina por una sola cara.

Madrigd, 16 JUL. 1368 |
1]
el

9-7-68 ‘ - 26 -
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