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. _ La presente invencién se refiere sl cam-
po de los teldgréfonos magnéticos y, mds concretamente, 2

unidades -de cinta magnética en las que se emplean una o .

cen informacidn convertidble a miquina mientras se mueven

en relacién transductora con respecto a una banda o cinta

nagnética estaclonarla. Siendo esta 1nformac10n orlenvada

|en forma de domlnlos magn5t1cos hasta formar plstas de in-

formaclén que se extlenden en general en sentldo transveb
sal al largo 0 d1mens16n 1ong1tud1nal de la cinta. En par—
tlcular, 1a 1nvenclon trata del control servomecanlco de
los motores de 1a unldad de cinta, de modo que una p ta

de 1nforma016n es puesta en la relacién de transducc*on

ocon las cabezas rotatorias.

Tas unidades de cinta magnética- de cabezas

tambor o mandril cilindrico en general incluye una rusda
de cabezas rotatorlas, que incluye una o més csbezas de
"leer/lnscr;blr" La cinta magnétlca se splica al mandrll
en un determinado punto, hace un envolvimiento en hélice -
en torno a por 1o menos una porcidén del mandril, ¥y sale
luego: del mandril por un punto séparado tanto axil como

circunferencialmente a cierta distancis del punto de en-

| treda. E1 4ngulo del envolvimiento o arrollamiento heli-

coidal de cinta puede varisr con arreglo al criterio de
eleccidn del proyecto, pero suele estar comprendido entre
1802 y 3502, La rueda de casbezas girz haciendo pasar en

barrido sus cabezas magnéticas con recorrido latersl a lo

ancho de la cinta. EL dngulo cen el cual la cabeza entra

y sale de la cinta puede variar, segfn la eleccidn del

.Hoju nam. ..-2.. . V B - 500.86_' Y

mis cabezas rotatorias que registran o grsban y/o reprodu-

rotatorias son ya muy conocidas. En una de sus formas, un

-
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con uno u otro de los tipos- de dlspooltlvo srriba menciqe
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proyecto, desde éoco menos de 902 hasta un angulo pequeiio,
tal como el de 152,

QOtra forma de realmzacmén del dlSpOSlthO
es aquella en 1a que la rueda de cabezas va asoc1ada a una
estructura de guza de la cmnta, que dobla la cinta en sen- |
tldo 1ateral déndole una forma arqueada qQuie se adapta a’
la forma clrcunferenc1al de. 1a rueds de cabezas. En este
disp031t1vo, la clnta se desplaza en uns linea recta en
general por delante de la rueda de cabezas, y es doblada -
en sentldo 1ateral por las guias asocladas, al entrar en i
el érea de 1a rueda de cabezas. ST

El presente 1nvento encuentra utllldad

nados, y ha resultado ser particularmente Gtil con el dis-
positivo de arrollamiento en hélice. - ' |

- ‘ | E1l formato del medio magnético es esencial
para el adecuado funcionsmiento de los dispositivos arri-
ba cltados. Fundamentalmente, el medio magnétlco tiene
unas‘plstas de identificacibn, unas pistas de servomando
y unss pistss de datos. Las pistas de servomando son sen- -
siblemente paralelas al borde horiéqntal,del medio mag-
nético; de-modo'que al efectusr la cabeza megnética un
movimiento lateral o transvergal de barrido a lo ancho de
la cinta se tropieza'prihero, sea con las servopistas,
sea con ;as pistas de identificacibén. De igusl modo, las
pistas de datoé estsn inclinadas respecto a las.serv0pi3~
tas formando un 3ngulo esencialmente equivalente al angu-
lo con el cual la cabeza entra y sale de la cinta. Con es-
ta orisntacibn, a medida que la cabeza efectia el barrido

lateral a lo ancho de la cinta,.se va efectuando la "transT
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Huceidn" {esto es, la lectura o la inscripcidn) de los da-
tos desde una pista de datos seleccionada.

Ia transduccidn de datos con el dispositivo arri
pa indicad5 llevs asociados dos problemas principales.

.Uho de los problemas principales con ‘que se tro-

hieza es el de establecer y mantener una precisa allnea-

160 posmclonal.entre el trayecto de la rueda de cabest ’

que lleva 1a cabeza de leer/lnscrlblr y 1la pista de datos
ie la cinta. ESuO es partlcularmente clerto cuando la nls-'
ba de datos es "inscrlta" o grabada en una determlnada

unldad de transporte de cinta, ¥ més tarde "leida" o re-';

"produclda por otra unldad de cinta. Este problema esté. re- 1

suelto por la patente de EE.UU. nimero 3. 864 739 concedl—

B« 845,500 concedida a Gary A. Hart. Ambas patentes estén

cedidas @ la International Business Machines Corporation,

_fesionaria también del presenre_invento.

El otro problema principal al que se refiere
La presente golicitud es el de controlar el motor que
hceiona al carrete de recogida del sistema de cinta; de mo-

lo que reduzca el exceso y/o defecto (cortedad) de carre-

_Ta del motor.

Para hacer pasar (avanzsr paso a paso) la cinta

" de una pista de détos a otra pista de datos sucesiva, hace

ralta hacer girar el carrete de recogida. Mediante la acciébn
e activar o dar energia ol mbtor delJcaréete de fedbgida,
se efectla la funcidn de avance paso a paso 0 por escaio-
nhes. Una vez activado el mobor, éste tiende s oscilar

'esto es, el motor tiende a pasar alternativamente por su

36 punto de cero, anteséde llegar a una parada o detepcién
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' de. datos equxvocada;f"f

,la 1nercla del medlo contenzdo o acumulado en el carcete

final). Esta oscilacién tiende, sea a sesgar la cinta en
relacién con la cabeza, sea a alinear con la csbeza la = -

plsta de datos 1ncorrecta o 1ndeb1da. Una u otra de las

31tuaclones, esto es, “la del sesgo o la presentaclén de

la plsta de'datos'lncorrecta, da por resultado que el 318—

"er ¢

tema emmta er res de servé o 1nscr1ba datos en 1a pls a.

'uv;

fenémeno es. debido?a la 1nerclé de la carga, es deczr,
de recogida. , i

Como es sabido pér la técnica ya conbcida, la
oscilacién de un motor que mueve uné carga puede controlar-
se haciendo variar la genancia del métor. En el sistema de
control servomecanlco de p031016n denominado control "a
golpes"r("bang-bang"), de la tecnlca ya conocida, 1a dis-
posicidn propulsors (esto es, el motor) se hace funclonar
al miximo de aceleracidn hasta que Se alcaﬁza el punto me-
dio ezﬂ;:r:e unas posiciones inicial y seleccionads, y al m4-—
ximo de deceleracifén desde ese'bunto medio hasta la posi-
cidén seleccionéda. En teorfa, un siste@a como ese dari
una proﬁulsién 6ptima en el tiempo entre posicionés, con
un minimo de oscilacidn en torno a la posici6n selecciona-
da, puesto-quéAlaé aceleraciones‘iguales pero-dé"signd con~
trario que se conmutan en lz posicidn de punto medio se
encargarian de que se alcanzase la velocidad cero en la
p051c16n seleccionada.

Ahora bien, en la practlca, no siempre se llega

2
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- motor oscile eﬁ‘torno (a2 uno y otro lado) de la posicién-

nes propuestos,“ estos 31stemas estin asedmados por varios

los dispositivos de la téenica ya conocida son menos .acep-.

Hoja nam.—e--

a la velocidad cero cuando el -mobor se aproxima a la posi-

cibn seleccionsda. La velocidad residual permite que el

seleccionada. Debido a esta oscilacidn, el método de con-
trol del motor g golpes" o en dos tlempos (aceleraclén-
deceleraclon) no es satlsfactorlo para varlas apllcaclo—

nes en las que se requ;ere un control de preclslon en el

motor. L f B ; -

Es mas, aunque los sistemas de aceleraclén-de-

celeraclén rapldos funcionen satlsfactorlamente a 1os fl—‘

prbblemas que los hacen 1nap1;cables para egte s1stema
de_bontrbl de pregisién servomecénico~de:bosicionamieqto.
 Uno de los problemas con que se tropieza en ol
sistems de aceleracidn-decelerascidn M"a golpes" es el de
1la cépacidad para determinar con exactitud ei punto medio
entre la poéicién inicial y la seleccionada, de modo que
pueda aplicarse la energia de aceleracién-deceleracién
a la disposicién propulsora o de accionamiento. El siste-
ma de la Lécnica ya cbnocida hace uso de una veriada cir-
cuiteria electréniga, complicada y costosa, para detectar
la poéici§n~del punto medio. Debido al elevado coste de
la circuiteria electrinica, el coste unitario del siétema
tiende a sumentar. Actuslmente existe la tendencia a redu-

cir gl minimo el coste de los sistemas y, por lo panto,

tables.
Otro de los problemas del dispositivo de la
téenice anterior al presente invento reside en la limita-

¢ibn de que la cargs ha de ser fija, esto es, constante.
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Con una carga congtante, la genancia de la disposicién pro-
pulsora (por ejemplo, una combinacidén de amplificador y mo-
tor) puede ser sjustada en fébrica para que satisfaga un

posicionamiento 6ptimo de ls carga sin pssarse ni quedarse

corto en la carrera. In otros términos, una vez conocida

la inercia constante de una carga, se ajusta luego la ga-
nancia de la disposicidn propulsora de modo que la activa~
cidén de ésta sea tal que se reduzca al minimo el exceso

o la cortedad de recorrido (esto es, la oscilacibn).

El plan de la téenics ya conocida funciona sa-
tisfactoriamente cusndo la combinacidén de amplificador y
motor estd sccionando una csrgs constante. Ahora bien,
existen variss splicaciones en las cuales la cargas cembia
congtantemente: es decir, la csrgs es variable. Por ejeu=
plo, en el sistems de ointa con cebezas rotatorias asnte~
riormente esbudidsdo, la centldad de cinta en el correte

de recogida varis constsntemente, Con estog csmbios en la

'cinﬁa, ls inercis (carga) del carrete de rocogida varia.

Por lo tanto, es necegario poder controlsr el motor, cuan-

do ls carga varis, de modo que sé reduzcs al minimo el ex-

ceso y/o defecto o cortedad de carrera., Como los disposi-
tivos de la téenica ya conocida se limitan a lss condicio-
nes de carga fija, no resultan adecusdos para controlar

el motor en uns situacién en ls que la cergs varia.

Otro problems mds que surge con el dispositivo
de la béenics ya conocids os el de que la ganencis de la
disposicidn propulsora o de accionamiento es fija. En ge-
neral, la ganancis de los sistemas'ya conocides viene con-
trolads por un potencidbmetro (esto es, uns resistencia va™

riable). Con los dispositivos de la téenics ys conocida,
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el potencibmetro se ajusta poniendo ls gsnancis a un vslor
fijo antes de la entrega paras su expedicidn desde la fac~
toria. Todo.intento de modificar la ganancis sacdndola de
su gnterior punto de ajuste exige la intervencidén de un in-
genlero o téenico muy sdiestrado. Esto proviene del hecho
de que la modlflcaclén de la ganancis del sistema afectaréd
51 funcionamiento global del dispositivo. De hecho, hay
varios sistemas en los cuales la genancia del sistems se
fija permanentemente, y no es posible modificarla. Ahoras
bien, existen varios casos en los que es necesario ajustar
Hindmicamente el sistema de modo que se refuerce el funcio-
hamiento del sistems. Por ejemplo, en uns situscién en la’
que se modifique la fuerza de friccidn o rozamiento en el.
sistema, la imposibilidad de ajustar dindmicamente la gu-
hancla del sistema traersd como consecuencis una degradacién
2 el funcionamiento,

Por todo ello, es obaeto de esta invencién con-
trolar el motor de saceionamiento o propulsidén de una carga,
de manera mis eficaz y econdmica de lo que hasts shors ha
3ido posible,

Otro objeto de esta invencidn es el de sjustar
sdaptative o dindmicamente la geshancis de un sistema de con-
trol de posiciébn.

Otro objeﬁo nds de esba invencibdn es el de re-
ducir al minimo el exceso y/o cortedsd (esto es, la oscila~-
cién) de movimiento del motor que scciona la carge, en un
sistema de control posicional.

Otro objeto mbs de esta invencidbdn es el de con-

Lrolar de modo adaptativo una carga variable, de modo que i

se reduzca al minimo la oscilacién. .
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La presente invencidn supera los problemas
antes enumerados, de la técnica ya conocids, mediante uns
combinacidén, singular y finica en su género, de circuitos
eléctricos. La combinacibén de circuiteris eléetrics (Légiw
ca) interroges el sistema después de completada una orden
de mando emitida, de avance o escalén. Por ejeuplo, en la
unidad de ciﬁta con cabezas rotatorias, en la que se reali-
za pricticamente esta invencidn, los circuitos de memoria
retienen informacién concerniente sl estado anterior del
mobor que mueve o propulsa al carrete de recogida. En otros
términos, si durante la ejecucidn de una orden de avanca,
en la que se ordena sl motor del carrete de recogids hacer
avanzar ls cinta en una serie de operaciones de escaldn,

el motor del carrete de recogida tuviese un exceso o defec-
to (cortedad) de carrera (esto es, oscilase a uno y otro
lado de AU posicién de destino), esta ;nformacién (o seas,
el exceso o defecto de recorrido) se almacens en un circui-
to de memoris. Luego, antes de ejecubar ls siguiente ope=-
racién de escalén (svence de un paso), el circuito eléotri-
¢o de combinacibn interroga al circuito de memoria y modi-
fica la gsnancia del motor del carrete, si éste se hubiese
"pasado" (exceso de carrera) o se¢ hubiese quedado "corto"
(defecto de carrera) respecto s su posicibén de destino,

bl efectuar su operacién de escalén (avance) precedente.

En otra forma mds de reslizacidén del presente
invento, a los medios de circuito eléetrico de combinascibn
se les incorporan unos medios de circuito no linesles. Lg-
tos medios de circuito no lineales 6ontrolan la genancia
lel sistema de modo que si el motor del carrete se hubies;

'pasado” a3l efectuar una operacidn de avance o escalén pre=-
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cedente, ls ganancia del motor se asumenta asntes de ejecutar
un paso de avaﬁce sucesivo. De igual modo, de haberse que-
dado "corto" el motor del carrete, se disminuye la ganan-
cia del motor.

' En una de las formas de realizacién del inven-
to, el exceso o defecto (cortedsd) de carrera del motor

del carrete viene determinado por una malla de circuitc 14—
gico. La malla de circuito ldégico detecta la magnitud dél
nivel de recuento contenido en un contador de parada y. blo-
queo (contador S/L), esto es, un contador directo/inveréo;
0 de gcumulacién-reduccidn, simulténeamente con una inver-
sibn de sentido. Ls circuiteris de inversidén de sentido dé
una sefial de salida siempre que se produce uns inversidn
del sentido. La combinacibén del contenido del contador de
3/L y lo seiisl de inversién de sentido determina si 19 que
se ha producido. és un exceso 0 un defecto o ¢orbedoad de'
recorrido. )

En otra forma de resligscidn del invento, el
exceso y el defecto de recorrido se comparan con uns gama
prefijada de valores de referencia. 3i el exceso o el de-
fecto de carrers cae dentro de esta gana de valores orefi-
joda, no se efectfia ajuste elguno de ls ganancia del sig-
tema, En cambio, si el exceso o el defecto de carrera cac
fuera de ls gasma o iﬁtervalo de valores asdmisible, la pa-
mancia del sistema se ajusta entonces adaptaetivamente de
maners que se reduce al minimo la oscilacibn durante la
ejecucidn de la sigulente orden de avance,

-Tos indicedos y obtros rasgos carascteristicos

-
b ventajas de la invencidén se irdn desprendiendo de la si~

cuiente descripeidn mds particulsrizada de unss formas °
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preferidas de reslizacién del invento, ilustradss en los
dibujos sdjuntos, en los cuales:

- la figura 1 es una vista representativas de
unas unidad de cints magnética de csbeza rotsbtoria cuyo mo-
tor (de corriente continua) del carrete de recogida est3
controlado de acuerdo con el presente invento;

- la figuras 2 es uns vista del mandril de en-
volvimiento de cints de la fig. 1, e ilustra el envolvi-
miento o arrollsmiento en hélice de ls cinta en torno a
aquél, asi como la rueds de cabezas, colocada en posicida
central, que lleva un trsnsductor o cabeza magﬁética;

- la figurs 3 es una vista que muestra un tra-
mo de cints en plano,.e ilustra esquemiticamente dos Ge
las muchas pistas transverssles de datos y los dos indices
individusles de piste de servo que identificun lz posicidn
0 colocacidn fisica de estas dos pistas de datos;

- la figurs 4 es un esquemé de detalle de la
fuente de psrsda~bloqueo (8/L) y de los medios pora detec-
tar el exceso o defecto de carrers del motor;

- la figurs 5 es un esquema de detalle de ls
légica de deteccidn y comparacidn;

- 1? figura 6 ilustra el circuito para sjustar
la gsnancia del motor;

- la figura 7 es un esquems.orgénico o de cir-
culacibn del funcionsmiento del sistems;

- ls figurs 8 presenta los impulsos a los que
so da salida desde un tacémetro bifisico, y los impulsos
de retroceso/avance sucesivamente dessrrollados;

- la figura 9 (A ... G) da una ilustracién

gréfica de cédmo funcionan el contador de parada/bloguea
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(3/L) y el convertidor de numérico en snalbgico (DAC);
- 1la figura 10 (A ... D) da unss grificas de
la tensitn del convertidor DAC en funcidn del tiempo; ¥y
-~ la figura 11 (A ... C) ilustra la trayecto-

ris o carrera del motor con gansncia variable.

‘

Descripeidn detallada de la forma de realizacidn preferida

Los elementos similsres estén identificados
con los mismos nimeros en cada uno de los dibujos. Con el
término de "oscilacidn", usado en esta solicitud, se qﬁiéé
re dar a enbender el exceso de recorrido y/o el defeccto o
cortedad de recorridoe de un motor.

-Ls presente invencidn se describirid en el ‘om—
biente de una unided de cints magnética de cobezas rota-
tories, Bate tipo genérel de unidad de cinte msgnética -
?ransduce los datos procedentes de un tramo de cinta mog-
ndtica wientres lo cinta esté estecionsris. Concretomente,
la cinta magnética 10 (fiz. 3) incluye uns plurslidsd de
pistas inclinadas 11, 12 de datés, barridas por la cabeza
rotatoria mientras la cinta_se‘halla estacionaria. Una vez
efectuada la transduccidn de una pista de datos determina-
ds, esto es, una vez efectusds la inscripcidén o la lectu~
ra de dastos por la cabeza rotstoria, la cinta ge hace avon-
zar en un incremento o escalén hasta una pista de datos
contiguo. Al hacerse avanzar la cinta hasta una pista de
dstos contigua o adyscente, los medios de propulsidén 31
que controlan al carrete 14 de recogids tienden a oscilar
(fig. 1), es decir, a "pasarse" y/o "quedorse cortos", lo
que ds por resultado uns falta de alineacidn de la pista ™

seleccionads. Como se explicari mas sdelante, ests oscila-
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cién trae como consecuencia errores de sesuimiento, o de
"servo". La presente invencién tiende s un nétodo y apara~-
o pars reducir al minimo la oscilacidn del motor 31 y,

por lo tanto, reducir el nfmero de errores de servo.

3i bien la presente invencidén se describe en
cl ombiente de uns unidad de cints magnético de cabeza ro-
totoria, y en particular del tipo en el que la cinta for. .
ms un envolvimiento o errollsmiento helicoidal en torno g
un mandril que tiene uns rueda de cobezas situada en posi~
cibn central como se indics en la fig. 2, la prescnte in-
vencidn no ha de considerarse limitads a él. Como es bien
gabido por las personas versadss en la materia, el tramé ;
cstacionsrio de cinta magnéticas puede ser transducido por
una cabezs mbévil, tal como una ¢abeza rotatoris, o, alter-
nativamente, por una cabéza que no requiers movimiento re-
;mtivo durante la transduccidn, tal como una éabeza nagne-
torresistiva. Asimismo, la presente invencién encuentra
aplicscibn en todo sistoma sorvomeednico en el que el motor
que mueva una éarga en una dlstencia incrementsl hays de
ser regulado en el sentido de reducir sl minimo el exceso
v/o0 el defecto o cortedad de recorrido.

Con referencia ahora a ls fig. 1, se ilustrs

en reépresentacidn esquemédtica el camino recorrido por la
cinta. Un tramo de cinta magnétics 10 se'extiende cntre

el carrete de alimentscién 13 y el correte de recogids 1lh.
Bl trayecto de cinta que se extiende entre estos dos carre-
tes incluye un puesto deé transduceidn 15, en el cual hay
un envolvimiento o srrollemiento helleoidnl de cinba formg-
o en torno a un mondril estacionario que tiene uns pueda

16 de cabezas situsda en posicidn central y portadors de
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la cabeza 17, como se ilustra mds especialmente en ls fig.
2. Iste trayecfo de cinta incluye un regulador de cinta
simple, en forms de columns de vacio 18. La columna de va-
cio 18 controla la tensién mecénica o tirantez de la cinta
magpética 10. En lg columna de vacio se mantiene un bucle
de cinta'19 al ser detectada la posicidn por un sensor o
detector de nueva posicién de cintas, no representsdo. Este
sensor de nueva posicidn, Que puede ser del tipo descrito .
en la patente de EE.UU. nfim., 3.122.3%2 concedida a H.G.
Hughes, Jr., proporciona unag seifial de entrads al servoméh;
do 20 de posicidn de bucle para controlsr el motor de co-
rriente continua 21 del carrete de alimentacibén o sumiﬁiﬁ;
tro, manteniéndose ssf el bucle 19 en uns posicién 6ptﬁﬁé:
8 medida que la cinta se mueve por incrementos, avanzando
poso a péso, desde 8l ¢arrete de aslimentacidn 13 hantd”él
cgrrete de recogidas l4.

En la pstente de EX.UU. nfmero 3%.821.813, con~

‘|cedlida a R. Freeman y col., y cedids el mismo cesionarioe,

de ls presente, se describen unas configuraciones preieri-
dss de transductor o cabeza magnética, usadss como cabezs
17 de la fig. 2, Gtiles para establecer una pelicula de
aire hidrodinimica y estable en la zona interfacisl de coo-
perucidén de la cabezz con ls cinta.

Al pasar'la cinta recorriendo el trayecto de
cints de la fig. 1, va soportada por unos apoyos de sire
en 22, 23 y 24, Los bordes_lsterales de la cinta, de pre-~
ferencia, van guiados dbécilmente, en particulsr en los apo-
yos de éire 23 y 24,

La fig. 3 es una vista que representa un tramo

plano, tsl como el tromo de cinta indicado en la fig. 2,
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en el que se muestran dos de las muchss pistas transversa-
les de datos y dos indices 25 y 26 de pistas de servo espe-
c{ficas. Los indices 25 y 26, que residen en ls pistas de
gervo 27, sirven pars identificar el eje o lines central

de lss dos pistas de datos 11 y 12, respectivamente. Cuan-
do el tramo de la cinta estd situado en posicidn respecto
al mandril,.la rueds 16 de cabezas de la fig. 2 recorre -
una pists de datos en exacts alineacidn y coincide con ellﬁ.
©1 novimiento de la cabeza 17 se efecths a velocidad cone-
tante, controlads por el motor 28 de rueds de cabezas, de
velocidad constante.

La representacidn ilustrativa de la fig. 3 hé'
de entenderse en un sentido generasl, ya que el formato pef-
ticular de csmpo de datos usado en las pistas de datos 11
y 12 y an la pisﬁa de servo 27 no tiene importancis on re-
lacién con el presente invento. Baste decir que ol detec-
tor de errores 29 de alineacidn de cafeza con pista, de

la fig. 1, responde a uns posicidn de los indices 25 y 26

y de la gervopista 27 que dé origen s uns seifial de error

de slineacidn de csbezs con.pista, en el conductor 30,

Los detalles del circuito 29 no se describen aqui, ya que
este circuito puede adoptar muchas formas como, por ejem-
plo, el formsto de pista de servo 27. Ademds, tal circui-
to bien puede recibif su informacién de ‘entrada desde una
babezn estacionarias que "leg" la pista de servo 27 de la
pinta, o bien, como alternativa, esta pista de servo puede
ser lefda por la csbeza rotatoriz mismas a su enbtrada y/o
5alida de la cinta. De un circuito asceptsble de este tipo
bueden hallarse ejemplos en la patente de EE.UU. nim. "

5.666.897 ¥y en 1la patente de EE.UU. nlm. 3.845.500. Ambus
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patentes estén cedidas en comfln al cesionario de la presen-
te invencidn.

Con el fin de comprender la presente invencidn
se hard referencis sb6lo sl trayecto bésico de cinta ds la
fig. 1. Uns descripeién mds detallada de cada elemento de
los indicados en la fig. 1 se da en la patente de ER.UU.
nGm, 5.864.?59, concedida a Howsrd C. Jackson y cedida al -
mismo cesionsrio de la presente invencién.

Con referencis todsvis a la fig. 1, el carrete
de recogids 14 estd movido por el motor de corriente con-
tinua 31, al que en lo que sigue se ds el nombre de medios
propulsores 31. El drbol de salids de los medios propulgo~
rey 31 ve conectado sl transductor 32 de rebrosccidn de
movimiento: Bl trsnsductor 32 de retroaccidn de movimion-
to pone una seilal de salida en un terminol 42. Le sefinl
presente en el terminsl 42 es indicativa tanto de la velo-
cidad como del sentido de rotscibén de los medios propulso-
res 31. La sefial del terminal 42 se llevs a uros medios 80
de aJuste de smortigusmiento. Los medios 80 de sjuste du
amortiguamiento reciben sefisles de informacidn procedentes
de unos medios de fuente 45 de parada y blogueo (3/L) y

dan como sallida uns sefisl en un terminsl 82 de control de
canancia. Lo sefisl de control de gsnancis se lleva a unos
medios 81 de control de motor, que ponen como salids una
sefial de control de zansncia en el terminal 87 para contro-
lLsr los medios propulsores 31l. Como se explicard mis sde-
Lante, la sefial presente en ¢l terminol 87 hace que aumon-
e o qgue disminuys lo manencia para el control de los medios
bropulsores 3l. ’

Tos medios propulsores 31 hacen girar el caire-
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te 14, sea a derechas (sentido dextrégiro), ses o izquier-
das (sentido levdgiro). Cuando el carrete 14 se hace girar
a derechas, el radio del medio magnético 10 aumenta. De
igual modo, cuando el carrete 14 se hace girar a izguier-
das, el radio del medio magnético 10 disminuye. Como tal,
el carrete 14 en combinacidn con el medio magnético 10 pue-
den consideﬁarse como constitutivos de unos medios de car-
za variable. Con unog medios de carga variable, 1la sefial
presente en el terminal 87 ha de modificsrse dindmicamente
de modo que 1ls excitacibn o activacidén de los medios pro;
pulsoreg 31 ses suficiente para sccionar el carrete 14 haog-
te llégsr s situsr el medio megnético. 10 llevéndolo de

ung pista de informacidn a otra pists de informacibn sin
que se produzcs osclilacibén (exceso y/o defecto o cortedsd
de racorrido).

Con referencis ahora a la fiyg, 4, ge ilustran
en forma de esquema funcionsl los medi.os propulsores 31,
los medios 80 de sjuste de amortigusmiento, los medios de
fuente 45 de parada y bloqueo (8/L), el trénsductor 32 de
retroaceidén de movimiento y. los medios de control 81 de ame
plificador de potencia. En la forma preferida de realiza-
cidén de este inyenbo, el transductor 32 de retrosccién de
movimiento es un tacdmetro numérico ususl bifésico. ¥l ta-

cbébmetro envis dos seﬁales por el terminsgl 42, ol girar el

25 motor.

30

Las figs. 8A y 8B ponen de manifiesto los Jos
inpulsos ¢l ¥ ¢2 que salen del tacduetro. Lz Pelacibn entre
17 ¢2 varia segln el motor se edté moviendo en sentido

Airecto (de avance) o en el inverso (de retroceso).

Con referencia de nuevo a la fig. 4, los me=
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dios de fuente 45 de psrads ¥ blogueo incluyen un detector
de sentido 85; Bl detector de sentido 85 convierte las se-
fisles del tacdmetro en unos impulsos representativos de
unidades de distancia recorrids por la accidn de los ne-
dios propulsores 3L. Una descripcién mds detallada del de-
tector de sentido 85 se da en un articulo titulado "Logi-
cal Motion énd Direction Detection" ("La deteccidn lbgica
de movimiento y sentido"), publicado en el IBi Techmical
Disclosure Bulletin, volumen 14, n2 12, pig. 3672, mayo
de 1972.

Como se indica en la fig. 81, si los medios
propulsores 31 se estadn moviendo en retroceso, esto es,
cn sentido‘levéwiro, el detector de sentido 85 dar$ como
galida un impulso de retroceso, en el terminal 86, a cads
transicibn en ﬁl Y @5, Como se ilustra en la fig. 88, 3i
los medios propulsores 31 estén moviéndose hacis delsnte,
esto es, en sentido dextrbégiro, el detector de sentido 85
darid entonces como salids el impulso de svaonce para cada
transicibn en ¢l ¥ ¢2. Como ge explicard mds sdelonte,

la sefial presente en el terminsl 86 informard a los medlos

90 de perads y bloquec de que hon de contar en sentido di-

recto, en tanto que la sefial presente en el terminal 83
indicord a los medios 90 de psrada y bloqueo que cuenten
en gentido inverso.

Los medios 90 de parsds y bloqueo con un con-
tador ususl directo/inverso, esto es, dc socumulscidn/re-
duccidn, Bstd controlado de tel manera que nunca pasa de
cero cuando cuenta en sentido inverso., £1 mando o control
del contador genera el bitio de signo de narada/bloqueo 5

también los impulsos de recuento directo y recuento inwerso|
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lia salida del contador 90 de porads/bloqueo es puesta en
la barra colectors de dstos 92. Simulténeamente, determina-
dos bitios del contador 90 de parada y bloqueo se llevan

por el terminal 94 a los wmedios 80 de ajuste de amortipus-

5 jmiento. Asimismo, la informacién de sentido procedente del
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detector de sentido 85 se lleva por el terminal 96 a los
nedios 80 de ajuste de amortiguamiento. Como se explicard
mis adelante, por el terminal 98 se lleva un nfmero prcfi—z
jado al contador 90 de parada y bloqueo., También los me-
dios 80 de sjuste de smortigusmiento reciben una orden de
avonce de escaldn o paso que le viene suministrsda por el
terminsl 100, y uns informacién de sincronismo o de regu~
Loacidn de tiempo que le llegs por el terminagl 102, Jas e
fales que aparecen en ls barra colectors 92 de datos son
ntmeros (dfgitos) indicativos de la tensibdn eléctricn que
hobrias de aplicarse psra conbtrolar los medios de motor 31.
In convertidor 104 de numérico en anélégico (DAC) convier-
te los niimeros digitos en un nivel de tensibn cquivslente,
y da como sslida una seiisl en el terminal 106. Lo seflal se
N1leva 2 un cirecuito sumador 108 usual, en unidén de otras
seflales de control presentes en el terminsl 110. las gofis-
les de control presentes en el terminal 110 no gon necesa-
rias para la comprensibn del presente invento, por lo que
ho se dardn aqui més detalles .sobre ellss. Los medios 108
le circuito sumsdor dsn como sslids unss sefisles de error
en ol torwminal 112. Las sefialea de error presontes en ol
berminal 112, en unién de la sefial de control de ganancia
hrocedente del terminal 82 de conbrol de genancia, se ¢on-

binan pars excitar los medios 181 de suplificedor de po—'

Gencia.
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Ademis de la sefial de error y de la sefial de
control de ganéncia, hay unos medios de circuito 130 no
lineales conectados para excitar los medios 81 de amplifi-
cador de potencias. Debido a la caracteristica no lineal de
los medios 180 de pircuito no lineales, la salida de los
medios 8i de amplificador de potencis estid controlada de
modo que al aumentarse la ganancia se reduce el exceso de
corrers de los medios propulsores 31 (esto es, la parte
iniecisl de ls seflal excitadora no es afectada, pero ls par-
te final "ve" la ganancisz mis alta). S

Gon referencia shora a la fig. 9, se ilustran
grificamente las relaciones mutuas entre el contador de ;
parada vy bloqueo, ¢l convertidor de numérico en analégib&,‘
y los impulsos de control. Como se indica en la grétfica
de lo fig. 9A, el nlmero 4 se introduce en el conbtador 90

de parsda/blogqueo por medio del terminal 98. 3imultineanen-

‘|te, el signo de parada y bloqueo, indicado en la fig. 9B,

¢s negativo, AL empezar los medios propulsores %l s mover-
ge en retroceso, se tlene un impulso como salida del detec-—
tor de sentido 85. Lste impulso da sefial al contador para
que cuente en sentido inverso, y el contador reduce su ni-
vel de recuento a 3. Este procedimiento se repite hastas

que el nivel de recuento en el contador es cero. Tebrica-
mente, el motor deberia pararse; no obstante, sl motor si-
gue moviéndose en gentido inverso o de retroceso, y ¢l con-
tador empieza a contar en sentido directo, como sec indica
en la grifice (e). Simulténeamente, el bitio de signo en
el contadér de psrada y bloqueo cambis de negabtivo a posi-
tivo. Como se dijo anteriormente, el convertidor DAC con—

vierte el nlmero de salida del contador de parada y blo~
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queo en un nivel de tensibén eléctrica. El motor girard en
el sentido determinado por el bitio de signo de parada y
bloqueo cusndo la tensibén no es 0. Como se indica en la
grjfics de la fig. 9G, sl reducirse el nivel de recuento
en el contador de parada y blogqueo, la tensidn de salida
del DAC disminuye hasta que se alcanza el punto O, en el
cual el voltéje o tensidn eléetrics que va al motor cambisz,
haciendo que el motor gire en el sentido contrario. Aln
cuando el ejemplo que antecede muestra sd6lo unos pocos ni-. .
veles de recuento, en el tacbdmetro puede proyectarse un
ninero cuslquiers deseado de niveles de recuento.

_ En la realidsd, la tensién del DAC se compone
de pequefios escalones de tensibn. Ahora bien, a los fines
de la descripcidn, las tensiones del DAC se representarin
on forms deo linea continua, como en la fig. 10, 3i se so~
pone que el nivei de recuento contenido en el contador tie-
ne un sipgno positivoe, esto engendraré‘una tensibén positi~
va en el convertidor DAC. El smplificador de potencia mul-~
tiplica ests tensidn por su genancia, y suministra al mo-
tor una tensidn positiva. Esta tensidén hard que el motor
gire en el gentido inverso, y el tacbmetro generard impul-
sos. Bl detector de sentido percibird los impulsos y enpen=-
lrané unos impulsos de retroceso que hardn que el control
el contador envie imﬁulsos de recuento invergo, Psto re-
ducird el nivel de recuento en el contasdor, hosta que lle~
zue 8 cero (como se indics en la fig. 10A). '

El excego de carrers o recorrido s¢ ¢rey por-
que log medios propulsores %1 se estdn woviendo todavis

cusndo el contador llega a O. Este movimiento seguird en-

jendrando impulsos de bacbdmetro, y el control de conbador
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obtendrd més impulsos de retroceso, pero el control de con-
tador cambisrd el bitio de signo de parada/bloqueo y en-
gendrard impulsos de recuento directo (véase la fig. 10B).
Esto creard una tensidn eléetrica negativa en el motor. 3i
el motor sigue retrocediendo por inercis, ls tensidn iréd

aumentando en magnitud hasta que el motor se detiene. En-

te (en avance) hasta que la tensidén sea cero. Los impulsos
de avance generados reducirén el nivel de recuento del con-
tador hasta llegar a O (véase la figura 10C). Segin el o
amortiguamiento del sistema, este ciclo de exceso de ca-
rrers podria volver a repetirse vsrias veces (véase la Tig.
10D), pero el gistema- llegerd eventualmente o estabilizar-
se. '
Las figs. 11A, 11B y 11C ilustrsn diferentes
tipos de sistema con gananciss distintas. Ls fig. 11A ilus-
tre un sistema de bsjs gansncie que alcanza su posicidn
deseada, pero tiene oscilacidén o exceso de recorrido. Lo
fig. 11B muestra un sistema de sltas penancia que no presen-
ta oscilacidn por exceso pero necesita mis tiempo paras lle~
gar a su posicidn deseads. La fig. 11C ilustrs un sistema
de ganancia medians, con poco exceso de carrera u oscila-
cibn.

Con referencia ahors a la fig. 5, se ilustran
en ells los medios de lbgica 114 y los wmedios de comparar
116. Los medios de légica 114 y los medios de compsrar 116
estdn situados en los medios 80 de ajuste de smortiguamlen-
to de 13 fig. 4.

Los medios de ldégica 114 determinan cujndo lo;

medios propulsores 31 se estédn moviendo hacis delante (en

toneces la tensién negativa impulsard al motor hacis delan- -
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sentido directo o de avance),_esto es, efectuando un paso
0 escaldn en avance, y dan un impulso de salids al detec—
tarse el primer defecto o exceso de carrera de log medios
propulsores 3l. Para desempeilar estas funciones, el cir-
cuito de enganche o cerrojo 118, llamado en lo que sipgue
"primeros medios de almacenasje" 118, se active sl aparecer
una orden de escaldn de avance en el terminal 120, La se-
fisl presente en el terminal 120 viene suministrada desde
unos medios 122 de circuito de coincidencia, aqui denomi-
nados primerog medios de c¢ircuito de coincidencia 122,
en lo que sigue. Lios primeros medios 122 de circuito de
coineidencia consisten en un ¢ircuito de coineidencia usuali
de custro vias o entradas. Lss seflalegs de entrads presentes
en los bterminales 124, 126, 128 y 130 controlsn la seiisl
que apsrece en el terminal 120. En la forms preferida de
realizacibén de este invento, la sefial presente en el bter-
minal 124 és una seilal de control'que'significa que 13 nd=- -
quins estd ejecutsndo un psso o escaldn de avance.

Ls sefial presente on el terminal 126 es una se~
fisl de control tomada del bitio & del contador de psrads
y bloqueo. La sefisl presente en el terminal 128 es una se-
lisl de control tomada del bitio 7 del contodor de parada
y blogueo. La seflal presente en el terminal 130 es una ge~
fisl de control que sale cusndo.el motor se estd moviendo
en sentido directo o de avance. Al achbivarse losg primeros
medios de almacenaje 118, en el terminal 132 aparecerd una
sefial indicativa de que el motor estd efectusndo un paso
de svance. Pars reponer los primeros mecdios de almaccnaje
118, el termingl 134 aplica una secfial de control. "

Una vez determinado que el motor se halls en
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1 lel proceso de ejecucidén de un paso de avance, se detecta

el primer exceéo o defecto (cortedad) de recorrido, y sc
pone una seilal de sslida en el terminsl 136. Con el fin de
percibir sbélo ls primers cresta de la oscilacidn (exceso

5 [0 dgfecto), se activa el circuito de cerrojo 138, aqui de-
nominado segundos medios de almacenaje 138 en lo que sigue,
la sefial de sctivacién pars los segundos medios de almace=—
naje 138 viene suministrads, por el terminal 140, desde
mos medios 142 de circuito de coincidencia (agui denomina-
10 PBos en lo que sigue segundos medios 142 de circulto 16gi-
co de coincidencis). Los segundos medios 142 de circuito
16pico de coincldencia consisten en un circuito de coinci-
lencie usual de tres entradas. Le primera entrada de los
segundos medios 142 de circuito lbgico de coincidencis vie-
15 he suministrada desde los primeros medios de almacensje 115,
Qa degunida entrads viene suministrada por la seflal de con-
srol presente en el terminsl 134, y la tercera entrada vie;;
ne de la sslida de unos medios de circuito disyﬁntivo usual
L4, Tos mediosg de circuito disyuntivoe 144 son un cirecuito
20 disyuntivo ususl de dos entradas. 81 circuito dard una se-
flal de salida cuando se produzcz una ut otra de las dos con-
liciones, de entrada. La primers condicibén es un impulso

le marcacidn de tiempo transcurrido que aporece en cl ter-
minal 146, La otrs condicién es un impulso de retroceso

o5 que  aparccee on ol terminal 148 al producirge una inversidn
fle sentido. Los segundos medios de almacenaje 138 se repo-
nen al deséctivarse los primeros medios dc almacensje. Al
activarse los segundos medios de almacenaje 133, ponen en
seeidn unos medios de regulacibn de tiempo 148, Los nedios

30 (le regulacibén de btiempo 148 son un circuito monoestable -
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usual. BEn 13 forma de realizacién preferida, los medios de
regulacidén de tiempo 148 estaban ajustados para, al acti-
varse, dar como salida un impulso de una duracidén de 30 a
50 nanosegundos en el terminal 136.

Una vez detectada la oscilacidn (esto es, el
defecto o exceso de recorrido) de los medios de motor 31,
los medios de comparar 116 determinan si la oscilacidn era
por exceso o por defecto, ¥y almacenaﬁ el resultado de la
comparacidén en el circuito de cerrojo 150, aqui denominado
en lo sucesivo "terceros medios de aslmacenaje" o de memo-
ria 150, La salida de los terceros medios de memoria 150
aparece cn la linea 82 de ajuste de ganancia. Como se ex-
plicaréd més adelsnte, las seillales presentes en la lines
82 de ajuste de genancia (véase la fig. 6) se usan pora
controlar la gananoia'del amplificador de potencia 81 que -
da energia 8 1os medios de motor 31. '
Con referencia todavia a la fig. 5, si la oa-
cilecidén de los medios de motor 31 era por exceso, se schi-
va un clrculto de coincidencia 154, aqui denominado em lo
sucesivo terceros medios 154 de circuito de coincidencia,
v s¢ ds como salids una sefisl en el terminal 156. Los me-
diog 154 de circuito de coincidencia son un circuito de
coincidencis usual de tres entrsdas. Le seifial que aparece
an la primera entrada'es una sefial procedente de los me~
dios de regulacibn de tiempo 148, La seiial que aparece en
el terminal 158 es una sefial ¢ontrolads que indica el sig-
ho del contador de parsda/blogueo. Lo Lercera sefial de en~
tprada en los terceros medios 154 de circuito de coinciden~
cia se aplica en el terminal 160. La sefial presente en el'

terninal 160 es indicativa de un valor prefijado en el ¢on-
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tador de psrada/bloqueo. 3iempre que el nivel de recuento
en el contador.de parada/bloqueo ses mayor o igusl que es-~
te valor prefijado, el terminal 160 se hace entonces acti-
vo. En lg forms preferida de realizacidn de este invento,
se 91igi§ el valor prefijado (nivel de recuento) iguol s
3

Si la oscilacién del motor 31 presentase un de-—
fecto o cortedad de carrera, se sctivarin entonces unos
medios 162 de circuito de coincidencis, denominados aqui
en lo sucesivo cuartos medios 162 de circuito de coinciden-—|
cla. Para poner en actividad los cuarbtos medios 162 de cir-’
cuito de coincidencia, la polaridad del terminal 158 tiene
que hallarsé en estado opﬁesto-al estado en que se sctivao-

ron los terceros medios 154 do circuito de coincidencia.

‘Dicho de otro modo, si los terceros medios 154 de circuito

de coincidencia fuesen a dar salids de seilsl en el termi-
nal 156 siendo positivas todas sus seiisles de entroda,

por los terminales 136, 158 y 160 respectivomente, los
cusrtos medlos 162 de circuito de coincidencis dardn pe=
flal de golids por el terminal 164 cuando ls enbrads presen—
te en el terminal 158 sea de polarided contraris, eslo c¢a,
nezativa, ¥y las seflales presentes en los terminales 1306

v 160 sean positivas. El hecho de que, al estudisr ls ia-
veneibn, se asignen ﬁoleridades a las diversas seiiales,

ho de considerarse como mersmente ilustrativo, y no limi-
tativo del dmbito de 1la invencidn, pucsto que es‘ya cono-
cido en la técnica del ramo el recurso de usar seiiales,
sesn positives, sean negstivas, al proyectar la ldégica
combinatoria para desempefiar una funcidn deseaoda.

Con referencia siora s lo fig. 6, se ilustrzon




10

185

25

30

tajn m‘un."27" 30086

los medios de sjuste de gonancia en relacidn con loz me-
dios de motor 31l. Lios medios de motor 31 estin excitados
por el amplificador de potencia 164. Ll amplificador de po-
tencia 164 estd s su vez excitado por un amplificador ope-
racional 166G. Mediante el control de la ganoncis del am-
plificsdor operacional 166 en el nudo 168 e¢s posible hacer
voriar la gaﬁancia de control del amplificador de pobencis
164 y, por tanto, del motor 3l. In teoris, ls gensncia

en el nudo 168 puede expressrse por el cociente de dividir
Rp por R, (esto es Rp/R; ), eiendo Ry igual a los resis-
tencias de rotroaccidén contenidas en el circuito y R, la
resistoncia de entrsdas al circuito., Como se ilustra en lo

fig. 6, Ry (o Rl?o) es igual a los medios resistivos 170;

en tanto que Ry (o sea Rinos 3174) equivale a la resisten~ |

cig 174, o 8 ls combinacién en paralelo de log resisten-

ciss 174 y 172, segln el ajuste de gsnoncias que se elija. |.

Para dontrolar selecfiVamente la amplitud de
lo gefisl proesents en el nude 168 do nodo que pueds sumen~
torse la pgansncis del amplilficador operacionsl 165 sin
crear uns inestsbilidsd u oscilscidn inusitods de los me=-
dios propulsores 3L, los medios de elrouito no linesl 180,
s los que en lo sucesivo se denominsrdn squi "diodo de Ze~-
ner" 180, ée colocan en paralelo con el amplificsdor opge
racionsl, Con esta coﬁfiguraci&n, si se ﬁrodu&e alphn ex~
ceso de casrrers en los medios propulsores 31, la condi-

cidn se corrige sumentando laz ganancis del amplificador de

potencis 164.
In ls forma preferida de reslizacidn de este

r
invento se usbé un diodo de Zensr. Naoturalmente, pertencce

3 lo téenida ya conocida el recurso de poner on su lugar

.
[N
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btros componen#es de circuito usuwales no linesles, sin sa-
Lirse por ello del 4mbito de la presente invencién.

Con esta relacidn, conectando el nudo 168 (es-
to es, la salida del smplificador operacionasl 166) por me-
dio.de las resistencias de retroaccidn 172, 174 & la entra-
Ha del amplificador operacional 166, es posible modificar
la pganancia haqiendo variar el valor resistivo de las re-
sigtencias de fetroaccién 172 y 1974. Pars hacer variasr la
resistencia, se introducen unos medios de interruptor 178
en el circuito de lass resistencias de retroaceifn., En la
forma preferida de resalizacidn de este invento, los medios
de interruptor 178 eran un inbterruptor usual g base de ¥FLT,
os medios de interruptor 178 se hallan bajo el control

del berminal 82 de c¢ontrol de gsnancis. Por ejemplo, si
después de una orden de svsnce los medios 80 de ajuste de
pmortigusmiento requiriesen ﬁna gansncia menor para el pa-
ko o avance siguiente, la seﬂal presente en el conductor

B2 cerrarls entonces los medios de interruptor 178. Con

ﬁos medios de interruptor 178 cerrados, se reduciris lo gag-
nancia. Zn teorfia, la ganancia es equivalente a (l/Rl7O).
[?172R174/(R172 + R174)] . De igusl modo, si los medios

B0 de ajuste de genancia requiriesen uns gansncia mayor pa-
ra ol paso 0 avance siguiente, ls sefial presente en el con-
huctor 82 sbrirfa entonces los medios de interrupbor 173,
Con los medios de interruptor 178 abiertos, la gansncis es
squivalente s R170/R174.

Con referencia shora s la fig. 7, se ilustra

en ella una vista griéfics del funcionamiento del sistema,
Para controlar el motor de modo que se reduzca al minimo )

la oscilacidn, los circuitos eléctricos arriba estudiades
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ejecubtan los pasos o etapas de 1 a 4 inclusive., Durunte el
Paso nfmero 1, los circuitos eléctricos determinsn si el
motor 31 estd en el proceso de dsr un paso de avance. £l
circuito determina luego la cresta de exceso o defecto
(cortedad) de carrera del motor. A continuacidn, se deter-

mina la magnitud de este exceso o defecto de carrera. e

fecto, A continuacidn se sjusts la gesnancis psra reducir
al minimo ls oscilacidn. Luego, se efectlan las funciones
de prueba despuds de terminsda una orden de svance, y se
ajusts la ganancia de control de los medios de motor 31

antics de ejecuter el paso o etapa siguieabe. Con esto ae
termins ls descripcibn detallads de la forms de realizg=

¢idn preferida.

Funeionsmiento

in funcionsmiento, el exceso o defecto (ls os—
cilacibn) de carrers de los medios de motor 31 se detecta
despuds de terminads una orden de avance. La magnitud del
exceso o defecto de carrers se compara con una referencia
prefijada. O9i ls magnitud del exceso o defecto estd den~
tro del interwvalo de valores prefijado, no se adopta me-~
dida correctivs alguna. Zn cambio, 8i la mognitud del ex-
ceso o defecto de cafrera ests fuera del intervalo profi-
jado, se ajuste ls ganancis de los medios de mobtor 51,
Para conseguir este objetivo, se toma un nlme-
ro en forma de digitos, comprendido entre 56 y 80, y se co-
loca en el contador 90 de parada y'bloqueo por el terminsl

98, 11 nfmero aparecerd en el terminal 92, y serd conver-

tido en uns tensidn analdgica por el DAC 104, La tensibn
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se usa psra controlar el amplificador de potencia 81 que

da enérgia a 163 nmedios de motor %l. Al empezar a moverse
los medios de motor 31, el transductor 32 de retroaccibn

de movimiento (tacdmetro bifésico) da como salids unos im-
pulsos por el terminal 42, Estos impuléos son indicstivos
del sentido ¥ ls velocidsd de movimiento de los medios de
motor 31l. Los impulsos presentes en el terminal 42 son con-
vertidos, por el detector de sentido 85, en impulsos de re-
cuento en sentido directo o en el inverso. Para este ejem-
plo, en el supuesto de haberse prefijsdo un nfmero negati-
vo en el contador 90, ls salida procedente del detector

de sentido 85 es la que estaris entonces en el terminal

88; esto es; habria en éste unos impulsos de recuento en
sentido inverso o descendente. Al aparecer los impulsos

de rectento inverso en el terminal 88, el contador 90 de
psrada y bloqueo seguird reduciendo ¢ haciendo decrecer su
éontenido. Simulténeamente, el DAC estor$ convirtiendo en
tensibdn o voltaje este menor recuento; y usando la nueva
tengildn pars der energfa al motor 3L. El contador 90 de
parsda y bloqueo seguird contsndo hssta que el contenido
sea 0. En teorfa, para un nivel de recuento igusl o cero

el motor hsbris de parasrse. 3in embargo, debido e su iner-
cia, puede seguir moviéndose en el mismo sentido. A este
punto, el bitio de &igno contenido en el contador cambisrs
pagsando de negativo a positivo. Bste cambio ocurrird cusn-
do el motor esté en la cresta de su oscilacidn en exceso
(véase la fig. 11A). A este punto, el exceso de carrera se
mide interrogando al contador 90 dé parada/bloquec y 8l bi-
tio de signo. Esta informecidén se lleva 2 los medios de

comparar 154 ol tercer circuito de memoria. 8i el nfumero
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contenido en el contador de parsda/blogueo es 3 o mayor,
si el bitio de parada/blogquec es positivo y si los medios
de motor 31 estdn ecfectuando un paso de svance, apsrecerd
entonces, en un terminal 156, una seiial indicativa de un
exceso de carrera. L3 condicibén de "exceso" activa los
terceros medios de memoria 150. Con los terceros medios

de memoria iSO en la condicibén de sctivados, entra en ac-~
tividad el terminal 82 de control de gsnancia. Bsto abre
los medios dé interruptor 178. Con los medios de interrup-
tor 178 abiertos, se aumenta la resistencia efectiva en

el circuito, Con esba mayor resistencia, sumenta 1ls ganan-
cia en ol nudo 168. Hate mayor ganancia se transmite por
medio del amplificador de potencia 164 a los medios de
motor 3l. Ests mayor gatsncis de control de los medios de
motor 31l reducird sl mfinimo el exceso de carrera del mo-

tor duronte ls ejecucidn de ls siguiente orden de avance. -

Si bien la invenoidn se ha representado y desw |

crito en psrticular con referencis a una forms praferida
de reslizesdidn de 1o misma, se gobrentiende pats los porw
sonas versadas en ls materia que pueden hacerse en ells
diversos cambios de forma y de detslle sin por ello spar—

targe del espiritu ni sslirse del émbito de la invencibn.

-3l 30086
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RETVINDICACIONES

Los puntos de invencidn pfopia y nueva que se
presentan para que sean objeto de esta solicitud de Paten-
te de Inyencién en Wgpafia, por VZINTE afios, son los que se
recogen en las reivindicaciones siguientes:

.1@.~ Un dispositivc de transporte incremental
de cinta con un control de ganancia adaptativo y una uni-
dad de cinta magnética de cabezas rotatoriss, qus compren-
de: un carrete de recogidaj un motor conectado funcionol-
mente pors hacer girar dicho csrrete; un suministro de cin-
ta; unos medlos rolatorios en cooperacién con un tremo de
cints que c&rre entre dicho suministro y dicho carrete de
recogids, siguiendo unsa treyecﬁoria transversal o lsbtersl
de roeorrido a lo ancho de dicho tramo de cinta; tenicndo
dicha cints una pluralidad de pistas de datos repartidss
a intervelos y teniendo unos indices de servomsndo para
por lo menos ciertas pistas; unos wmedios tronsductores ca-
paces de funcionar leyendo dichos indices de servomsando con
el fin de determinar la falta de alineacidén de dichos me-
dios rotstorios con sus pistag de datos; unos aedios de pe-
nerar una orden de avance o escaldén de cinta; unos medios
para detectar el exceso de carrers y cl defecto o cortedad
de carrera del motor; unos medios para comparar el exceso
y defecto de carrers con un vaslor de wsbral prefijado; ¥y
unos medios de ajustar le ganancia del motor pars roducir
al minimo las oscilacién del motor,

22,- E1 dispositivo de la weivindicacién 12,
que incluye ademis unos medios de circuito no lineales 356—

cisdos a dichos uedios de sjuste, para linmitar la amplitud

.
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de la ganancia aplicads a dicho motor.

38,- El dispositivo de ls reivindicacidn 22,
en el que los medios de circuito no linesles incluyen un
diodo de Zener.

42a,. T) dispositivo de la reivindicacibn 12,
que incluye ademds: unos medios de control de tirantez, si-
tuados entre el carrete de suministro y el carrete de re-
copida, para controlsr la tirantez o tensidén mecdnica de
la cinta; y unos medios de deteccidn de movimiento conec—
tados funcionalmonte al motor, para percibir y aplicor en
retroaceidn una informacidn posicional,

53 ,~- Bl dispositivo de la reivindicacibn 44,
en el que los mediog de control de tirantez consisten en
una columna de vacio. ‘

63,~ Bl dispositivo de la reivindicacién 43,
gn.el que los medios de deteccibn de povimiento consisten
en un tacbmetro numérico bptico.

73,~- i1 dispositivo de la reivindicacién 12,
en ¢l que los mediog para detoctar ls oscilacibn (exceso/
defecto de carrera) del motor incluyen: unos medios de de-
tector de sentido, para percibir seflales de sentido de ro-
tacibén y de salids indicativas del movimiento posicional;
unos medios de parsds/bloquec conectsdos funcionslmente a
dichos medios de detector de sentido, pﬁra dar como salids
un nlmero indicastivo de un voltaje o tensibn eléetrica po-
ro controlar el mobtor; unos medios convertidores asocisdos
funcionslmentc a dic¢hos medios de parsda/bloqueo, para con-
vertir dicho nfimero en un nivel de‘tensién eléctrics o vol-

taje; y unos medios de légica asociados funcionalmente a

dichos medios de parada/bloqueo, psra dar como salida una
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sefial indicativa del ajuste de ganancia.
82,~ Il dispositivo de la reivindicacibn 72,
en el que los medios de parada/bloqueo son un contador di-
recto/inverso,
., 98,~ El dispositivo de la reivindicacibn 72,
en el que los medios convertidores son un convertidor de
numdrico en analdgico.

108,~ E1 dispositivo de ls reivindicacidén 72,

lon el que los medios de légica incluyen una pluralidad de

circuiteria lbgica, comprendiéndo dicha circuiteris 1légi-
ca: un primer circuito légico de coincidencia que da como
solido una geflal cusndo el motor se estd moviendo en el
sentido de avance; unos primeros medios de memoria ssocia-
dos operstivemente a dicho circuito de coincidencia, para
dor como solids uns sefial indicstiva de un paso o escaldn
en avance; un segundo circuito légico de coincidencia co-
nectado operstivamente s dichos primerds nedios de memoriy.
paprs dar cono salida une sefial cuando el motor se estd mo-
viendo en el senbido de avance; unos medios de eircuito
légico disyuntivo asociados operstivamente para controlar
dicho sepundo circuito ldégico de coincidencia; unos segun-
dos medios de memoria conectados g dicho segundo cireuito
16sico de coincidencis, pars detectar y dar una seilal de
s88lids a la primera éparicién de un exceso o defocto de
carrera; y unos medios de circuito de regulscién de tiempo
concctados 8 dichos segundos medios de memoria; dasndo di-
chos medios de circuilo de repulscibén de tiewpo, como gali-
da, un impulso cusndo ge ha detectado un exoeéo o defecto
de correra. g

11l#,~ %1 dispositivo de la reivindicacidn 104,
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en el que los medios de memoris son un circulto de cerrojo.
122,~ El dispositivo de 1la reivindicacidn 14,
en el que los medios de comparar comprenden: unos terceros
medios de circuito de coincidencis para recibir uns pluro-
lidad de sefiales de entrada y dar como salids uns Gnica
sefial cuando las sefiales de entrada estdn activas; siendo
dicha sefial de salida indicativa de un exceso de carreras;
unos cuartos medios de circuito de coincidencia pars reci-
bir una pluralidad de seflales de entrada y der como salida
una seflal de defecto 0 cortedad de carrers cuando las se-
figles de entrada estin sctivas; y unos terceros medios de
wemoria pars recibir la seilisl de salids procedente de los
tercoros medios de circuito de coincidencis y de los cuar-
tos medios de Eircuito de coincidencia y dor como salidas

unas sefial de gjuste de ganasncias.

134,~ Kl dispositivo de la reivindicscidn 1z,
en el que lvs mediosn de sjuste de ganéﬁcia incluyen: unos
primeros medios de smplificedor funcionalmente conectados
pars dar energis al motor; unos segundos medios de smpli~
ficasdor conectsdos a log primeros nedios de amplificadory
dando dichos segundos medios de amplificador, como salida,
una sefial de control pars excitar los primeros wmedios de
smplificadory unos medios resistivos de retroaccidn que
interconeetan la sslida de dichos segundos medios de am-
nlificador con su entrada; unos medios resistivos de en~-
trada funciohalmente conecctados a los medios resistivos
de retroaccibn; unos medios de control opcrativamente aso-
cisdos @ dichos medios resistivos; estando dichos medios

de control situados de modo que conmubten o conecten los

medios resistivos, sea en serie, sea en una combinacién,
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serie-paralelo, para asi ajustar la genancia y, por tantq,
la seifial de salids procedenbé de los segundos medios de
amplificador.

142 ,- E1 dispositivo de ls reivindicacidn 133,
en el que, los medios de control son un interruptor,

154,- Un dispositivo de transporte increuental
de cinta con un control de ganancia adaptativo y una uni-
dad de cinta magnética de cabezas rotatorias.

Tal y como se ha descrito en la iemoria que an-
tecede, representado en los dibujos que se acompaiian y pa-
ra los fines que se han especificado.

‘Egta lemoria consts de treints y seis hojss cs-

critas a miquina por uns sols de sus caras.

P.i.
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