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50 el que debido & los medios de transmisidn mecdnices se estrecha y limi

La presente invencidn se refiere a perfeccionamientos en uwn =
dispositivo de gobierno sincronizado para un sistema de accionamiento -
eléctrico, gque prosenta una multiplioidad de unidades de accionamiento ¢g
da una con un motor y cada una con un elemento palpador, asi como un ecir-
cufto de mando central que estd enlazado con todas las unidades de accie-
namiento.

En dispositivos elevadores, especialmente para vehiculos pe-
sados y ferroviarios, se han empleado desde hace tiempo diversos disposi-
tivos sincronizados con el objeto de garantizar para loa distintos usillos
elevadores & cilfndricos elevadeores de una semejante instalacidn una ele-
vacién y descenso uniformes en toda la zona de elevacion.

As{ por ejemplo en las plataformas elevadoras de varias colum
nas el accionamiento se efectlia solo a través de un usillo & bién de mn -
cilindro elevador, mientras que los otros usillos se accionan por la uni-
dad de accionamiento del primer usillo a través de medios de transmisién
mecanicos.

En estos conocidos sistemas se ha manifestado como desventajo

ta el espacio de trabajo por debajo del dispositivo elevador y entre las
distintas columnas. Ademds de esto tales uniones entre los distintos usi-
1los elevadores significan un peligro de accidente, es especial cuando al
estar elevada lg plataforma elevadora tienen lugar defectos 6 fallos mecd
nicos 6 hidraulicos.

| Se han dado ademis a conocer también dispositivos elevadores
en los que en cada una de las columnas elevadoras se prevé un accionemien
to propio. Para un gobierno-s;ncrénico de las distintas columas elevado-
ras entre si han sido sin ;mbargo necesarios desde hace tiempo dispositi-

vos costosos y técnicamente complicados los cuales consisten entre otras

cusas también en que se asocia por ejemplo a cada una de las columnas ele

vadoras un dispositivo palpadoer propio que proporciona una seiial de altu-
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"| conexién comfin para todas las unidades de accionamiento y que estd enlazg

. ' -

ra que se dirige a un dispositivo comparador el cual por su parte alimen=
ta a través de un interruptor eléctrico trifdsico una corriente reducida
al motor trifdsico que se ha adelantado por ejemplo respecto al motor que
acciona la segunda columna elevadora.

Este conocido gobierno sincronizado necesita trqnsmisores de
posicion andlogos con gran coste y es téonicamente complicado. No es tam-
poco apropiado para un nimero de unidades de accionamiento arbitrariamen-'
te grande, sin6'que un semejante caso de empleo tendria que efectfarse unJ

determinacién muy laboriosa de la sefial de posicién en cada caso mayer Yy
menor.

Es cometido de la presente invencidn crear un gobierno sincro
nizado que pueda emplearse em dispositivos elevadores con un nimero cual-
quiera de columnas elevadoras y el cnal no necesita ningin transmisor de
posicidn de trabajo continuo, y el cual ademds es ampliamente independien
te de medios de transmisidn mecdnicos. A

El cometido anteriormente mencionado se soluciona segin la -
inveneidn porque como elemento palpador de cada una de las wnidades de =
acciopamiento estd provisto un interruptor de angulo de giro gue en cada
caso al alcanzarse un 4ngulo de disparo predeterminado de una parte rota-
tiva de la unidad de accionamiento entrega una seiial de angulo de giro, -
?brque el circufto de mando para cada unidad de accionamiento presenta un
igterruptor de potencia que estd enlazado con el perteneciente interrup=
tor de éngulo de giro, porque el circufto de mando presenta ademds para =
sada unidad de accionamiento una etapa de mando que estd enlazada con el
perteneciente interruptor de adngulo de giro y que acumula la sefial de dn-

gulo de giro correspondiente, y porgue estd previsto un disparador de re-

do.conjuntivamente (conexién-Y) con todas las etapas de mando adjudicadas

a las distintas unidades de accionamiento.

La ventaja del objeto de la invencidn se ha de ver enm espe-
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el dngulo de disparo para la sefial de dngulo de giro.

cial en que para cada unidad de accionamiento es necesario solo un senci-
1lo interruptor que se acciona por el elemento palpador de la respectiva
unidad de accionamiento, y porque se hace uso solamentg de seflales de con
mutacién binarias y no d; sefiales analogas. Mediante esto puede emplearsg
en gran medida y con bajo coste la conocida técnica de sefiales por relés
3 electrinica.

Segin wn ventajoso desarrollo del objeto de la invencion el
interruptor de potencia de cada ma ﬁe las unidades de accionamiento es
desconectable en dependencia de la seflal de angulo de giro del pertenecied
te interruptor de dngulo de giroe

Mediante esto se hace posible una construccidn especialmente
sencilla de todo el dispositivo de conmutacidn.

BEs ademds convenientg prevér para cada interruptor de éngulo

de giro, de mads de una vuelta completa, preferentemente de dos vueltas, -

Este desarrollo es especialmente apropiado para un gobierno -
sincronizado de elevacién en el cual durante la marcha de la unidad de ac
cionamiento es admisible una diferencia de por lo menos una a dos vueitas
del usillo elevador y solo en el estado final se exigen tolerancias de pg
sicién final mds estrechas que solo surgen debido al exceso despuds de la
desconexidn. Mediante esto se produce también una baja frecuencia %g"con-
mmtacidn.

Ademds se recomienda que el interruptor de dngulo de giro pre
sente una sefial de salida-asociada para por lo menos un angulo intermedio
sitfado dentro del dngulo de disparo.

Mediante esto se posibilita asimismo aprovechdndose la cons-
truccifn de sedlal binaria, prever una medida de control adicional para las
distintas unidades de accionamiento. .

FPara elevar la seguridad de wn transcurso sin perturbaciones

de todo el proceso de giro & bién elevacidn, es oportuno que el disparador
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‘tor de control enlazado con el disparador de reconexién y con el intefrqg

.de ejecucidn del objeto de la invencidn.

ﬁu*disgzsifivo de gobierno sincronizado segfin la invenciom,

‘¢ién de una etapa de mando del circufto de la figura 1,

o v an

| del eircufto general de la figura 1.

de reconaxion presente una sefial de reconexion persistente hasta una se—
fial do salida de dngulo intermedio del interruptor del dngulo de giro, ~
ya que debido a ello se asegura la reconexidn mediante una &rden de con-

mutacion suficientemente larga.

Bs especialmente ventajoso el que esta previsto mn interrup-

tor de angulo de giro de todas las unidades de accionamiento, que en de-
pendencia de una sefinl de recomexifn existente y consecucidn simulténea
en cada caso de mm dngulo de disparo por una de las unidades de acciona-
miento provoca wna medida de conmutacién de seguridad.

Mediante esto puede determinarse inmediatamente de modo sen—
cillo un agarrotamiento de ma de las unidades de accionamiento, por ejem
plo debido a sobrecarga, y se desconecta toda la instalac{Sn antes de que
tenga lugar un deterioro.

Otra ventaja del desarrollo segin la invencidn del dispositi-
vo de gobierno sincronizado se ha de ver en que la logica de control pue-
de conectarse sencillamente, porque se aplica para ello directamente el =

transocurso de sefal hinario.

Fn las figuras se representa en forma simplificada un ejemplo
La figura 1 muestra esquemdticamente el circuito general de -

la figura 2 muestra el esquema de una etapa de mando del oir-

cufto general de la figura 1,

la figura 3 muestra un diagrama de seflal=tiewpo para la fun~

la figura 4 muestra el ssquema de un grupo de construccidn =

que sirve para fines de control adicionales y

la figura 5 muestra el ssquema de otro gurpo de construccidn
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Segin la figura 1 se designa con E una de las varias unidader
de accionamiento existentes, designando el fndice i, como también en lo =
sucesivo, el nimero de érden de la unidad de accionamiento 4 bién de las
partes de circufto asociadas. Cada unidad de accionamiento comprende por
ejemplo un motor de agcionamiento Mi que esta acoplado con un objeto de =
.accionamiento Fi no representado con detalle, por ejemplo wm usillo elevg
dor & similar, asi como wn interrupto¥ de dngulo de giro ¢* acoplado con
una parte rotativa del objeto de accionamiento Fi, que se acciona con wm
numero de revoluciones de mando reducido en adaﬁtacién respecto al afmero
de revoluciones del motor, y que en el caso del ejemplo estd desarrollado
como interruptor de leva. El interrupior de leva vresenta m contacto de
mando gi para la produccidn de por ejemplo un impulso de mando por vuelta
de mandoe

Un c¢ircuito de mando H central estd enlazado con todas las ~
unidades de accionamiento Ei a través de un perteneciente cable de ali-
mentacidn y de mando K+ y comprende correspondientes etapas de conexién ~|
Li asociadas a cada unidad de accionamiento, asi como una etapa de cone-
xién N comin. La alimentacién de los motores de accionamiento por una red
de corriente trifasica con las fases R, S, T, as{ como un abastecimiento
de corriente continua conectado con el negativo a masa, se llevan por las
etapas de conexidn Li asociadas a las unidades de accionamiento, y no ez~
bﬁp répresentadasAcon detalle en lo restante.

Cada etapa de conexidn Li comprende un interrupter de poten-
cia 1St en 1a alimentacién de corriente trifdsica del motor de la perte-
neciente unidad de accionamiento 7 m relé de mando Lﬁi biestable goberng
do por la etapa de conexidn N comin con un arrollamiento de atraceién Di
¥ un arrollamiento de repulsién 5i, de cuyos contactos un contacto de tra

3o dli se haya en el circuito de corfiente de mando de la bobina de ex-

citacidn LSpi del interrﬁptor de potencia LS*, E1 arrollamiento de repul=-

sién D" del circufto de mando LD* estd conectado a una salida de mando LZTi
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de la etapa de mando in, que por su parte en una entrada de mando LZe

-s-

i

obtiene a través de un hile de mando del cable gt y el contacto gi del iﬁ
terruptor de dngulo de giro 6t impulsos de mando de signo positivo. El -

arrollamiento de atraccién pi del relé de mando LDi se gobierna a través

de m contacto de trabajo xi de wn disparador de reconexidn en la figura

de un reié de reconexidn biestable NX contenido en la etapa de conexion N
comin.,

La etapa de conexidon N comfm contiene los circuitos de mando
pura.el arrollamiento de atraceién X y el arrollamiento de repulsidn i -
del relé de reco;exiﬁu biestable NX, y concretamente dentro del circuito
de mando del arrollamiento de atraccidn una conexidn en serie de contac—
tos de reposo d2i de los relds de mando LDi de todas las etapas de conew
xidn Li, asi como w pulsador manual NH, y en el circuito de mando del -
arrollamiento de repulsién un interruptor de intervalo minimo NP para di-
mensionar el tiempo de la sefial de reconexién que v4 del disparador de re
conexién a las unidades de trabajo. Pn la etapa de conexidn N comfm estd
previsto ademis un circufto de control NQ que determina una inadmisible
diversidad de marcha de las unidades de trabajo y en dependencia de ello
puede intervenir en la alimentaciln de corriente trifdsica.

En la construccién del circufto de una etapa de mando 12} re-
prp?entada en la figura 2 se ha suprimido por motivos de sencillez en los
di§tintos componentes 41 {ndice i que indica la asociacién.a una unidad
de accionamiento. Ademis los estados de comexidn de los contactos de reld
ai'esta representacién estdn caracterizados por una letra miniiscula con
guiﬁn arriba en el concerniente lado de contacto para la posicién de cai-
da y por una correspondiente letra mindscula seﬁcilla en el otro lado de
contacto para la posicidén de atraccion. La etapa de mando comprende un re
18 LZA con perteneciente contacto de conuutacidn LZa, conectado y desco-
nectado periddicamente una vez por cada vuelta, a través de una entrada

2

a !, por el interruptor de angulo de giro G' de la concerniente unidad de
0o




10

15

20

25

30

2
accionamiento. Bl relé produce as{ pués una sucesidn de impulsos de mandd
periddicos con los estados de conmexidn, & bién valores de sefial binaria o
y~:. Con esta sucesidn de impulsos 8se gobiernan dos reiés biestables LZB
y LZC con arrollamientos de atraccién B y C y arrollamientos de cafdas B |
y C, y concretamente a través de primeros contactos de conmutacién LZC1
¥ Liby asociados alternativamente. La asociacidn de los estados de cone-
xién de ambos contactos Ultimamente citados‘respecto al estado de atrac—
cifn y de cafda de ambos relés biestables LZB y LZC esti caracterizada -
por las letras minisculas °l/:1 h b1/;1 puestas en los contactos. Otros
dos contactos LZb2 v LZc2 de estos :?lés estdn conectados en serie al po~|
sitivo y al arrollamiento de caida B1 del relé de mando LDi Ya mencionado|”
La asociacidn de los estados de conexidn estd caracterizada correspondien|
temente a lo anterior.

De esta construccién de circuito se produce del modo siguienw
te la funcién de las etapas de mando con relé de mando representada en la

figura 3 mediante la sucesion de los estados de conexién de los contactos

Fn el primer renglén de la figura 3 estd indicada la sucesion
de impulsos de mando correspondiente a los estados de conexidn a/:, 1la -
cual origina el acompasamiento sincrémnico de la etapa de mando desde la -
unidad de accionamiento., Mediante el gobierno alternativo de los relés -
LZB y LZC a través de sus primeros contactos estos conectan, como se indi
ca en el segundo y el tercer renglon de la figura 8, con desplazamiento -
en tiempo en la cuantia del intervalo de caida del relé LZA, y ademds con
una frecuencia de repeticidén de impulsos dividida por dos con relacidn a
Je frecuencia de repeticidn de impulsos de mando. Mediante esto resulta
la'sencillé posibilidad de caracterizar inequivocamente un estado de cong
xién, per ejemplo a, en cada segundo periodo de la sucesién de impulsos -
de mando por la coincidencia de dos estados de conexidn de LZB y LZC, y &

Lacerla contribuir para la descomexidn periddica de la concerniente unida@

de accionamiento al completarse en cada caso dos vueltas completas. Estas
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dos vueltas completas representan en el caso del ejemplo el angulo de dig|

-8-

paro que sin embargo puede dimensionarse también més grande 6 mas pequefio
La combinacidn de estados de cénexiﬁn, en el caso del ejemplo d.o (es de~
cir conjuncidn de @ ©), & bién la correspondiente seffal de caida d se acu
mula asi pués en el reld 1p* del circuito de mando y representa la seiial

de dngulo de giro que gobierna. Esto tiene lugar en el circuito de lafi-

gure 2 mediante la conexidn en serie de los contactos LZb2 Yy LZc2 con la

asociacién de los estados de conexidn de estos contaotos. En el cuarto =

renglén de la figura 3 estd indicada para el instante to la correspondien
to exeitacién del arrollamiento de cafda BL con el cembio de d a . Con =
esto se desconecta a través del contacto dli del interruptor de potencia

la concerniente unidad de accionamiento, Igualmente al rotar la unidad de
accionamiento sobrepasada a comsecuencia de inercia de masa se¢ sigue con-
mutando los relés LZB y LZC, de manera que se registran los intervalos -

parciales correspondientemente transcurridos de los periodos de mando que
se extienden en dos vueltas, y se tienen en cuenta como ya recorridos en

atencidn a la siguiente reconexidn. A consecuencia del dimensionamiento -
de los periodos de mando de dos vueltas, es pués admisible un sobrepaso -
hasta de dos vueltas sin que se sumen errores dé sincronismo en toda la -
doracién de trabajo.

De este modo se desconectan pués las distintas wnidades de ac
sionamiento en el érden de la conclusion de un periodo de mando. Las uni-
dades de accionamiento retrasadas recuperan asi pués su retraso en cada
pefiodo de mando. La unidad de accionamiento desconectada en ¥ltimo lugar
provoca la excitacidén de todos los arrollamientos de atraccién ol g travéL
de los contactos xi, la reconexion de todas las unidades de accionamiento
‘ber; el siguiente periodo de mando, por cuanto que el perténeciente cone

“tacto de reposo d21 del relé de mando 1pi completa el cierre de la conexipn

en serie de contactos en el circuito de atraccidn del relé de reconexién

iLI. Esta reconexién es todavia dependiente del accionamiento del pulsador|
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manual NH en el sentido de un gobierno manual de la instalacién.

El trensmisor de intervalo minimo NP indicado en la figura 1
asegura una duracién suficiente de la sefial de.reconexién mediante excitg
cidn correspondientemente retardada del arrollamiento de caida ; del relé
de reconexidn NX. Este retardo puede efectiarse fundamentalmente mediante
un elemento de tiempo con medios.usuales no reprasentados. En la figura 4
se representa por el contrario una ejecucidn con excitacién del arrélla—
miento de caida X en dependencia de una determinada condicién en lo refe-
rente al estado de conexidn total de los relds LZB y LZC. Este circuito

3
LZB de todas las etapas de mando en la disposicién que se vé, y con la asé

de contactos contiene terceros contactos LZb,_ = Yy LZc3i de los relés LZA y

ciacidn de los estados de conexidn bai/l-)s1 ¥ cai/csi. Se realiza la fun—

cién 1dgica

P = (0 . erd Tr.) =
- -3
= (bl + 01»)0 (b -4 02) esnce (1)

Esta funcidn P corresponde a la sefial de s;lida afirmada del
transmisor de intervalo minimo NP, indicada en la figura 1, y origina de
nuevo la reposicidn del reld de reconexién ¥X cuando ninguna de las unids
des de accionamiento se encuentra ya en el primer intervalo parcial des—
pads del instante to, es decir ha superado con seguridad el estado de mar
cha inicial.

El circuito de control N0 representado en la figura 5 es asi-
mismo un circufto de contactos gue contiene los cuartos contactos LZb4i ¥
L20,". Bste realiza la funcién 1égica

Q ?blocl‘l‘ba.cz‘!'cncoo*bnocn"!‘

sab oL 8L (2)
(n = ndmero total de unidades de accionamiento) y hace que el abastecimiey

- P Y Y -
to de corriente trifasica de todas las unidades de accionaniiento sea de—

peadiente de que no aparezca un estado en el que una de las unidades de -

]
. N g : N . :
| accionamiento esté todavia en el segundo sizuiente intervalo parcial des—
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pués de b, (véase la figura 3) y otra unidad de accionamionto alcance ya
el final de wn periodo de mando. Correspondientemente también otros em-
parejamientos de estado de conexién que caracterice una indeseada é inad~
misible marcha diferenciada de la unidad de accionamiento mas adelantada
en cada caso y la unidad de accionamiento mas atrasada en cada caso, pue=
den caracterizarse mediante correspondientes funciones ldgicas y hacerse
contribuir para medidas de control.

Descrita suficientemente la naturaleza del invento, asi como
la manera de realizarlo en la prdctica, debe hacerse constar que las dis—
posiciones anteriormente indicadas son susceptibles de modificaciones de

detalle en cuanto no alteren su principio fundamental.




10

15

20

25

30

-lle

‘ BEIVINDICACIONES

1.~ Perfeccionamientos en dispositivos de gobierno sincroni-
zados para un sistema de accionamiento eldctrico, que presentan una mul-
tiplicidad de unidades de accionamiento cada una con un motor y con un =
elemento palpador, asi como w circuito de mando central que estd enlaza-
do con todas las unidades de accionamiento, caracterizados porque como e-
lemento palpador de cada una de las unidades de accionamiento Ei, estd ~
provisto un interruptor de dngulo de giro Gi que en cada caso al alcanzar
se un dngulo de dispare predeterminado de una parte rotativa de la unidad
de accionamiento Ei, entrega una sefial de dngulo de giro, porque el cir=
cufto de mando H para cada unidad de accionamiento G? presenta un interrtgg
tor de potencia LSi enlazado con el perteneciente interruptor de éngulo -
de giro Gi, porque el circuito de mando H presenta ademds para cada unidad
de accionamiento E' una etapa de mando @Zi que estid enlazada con el perte
neciente interruptor de angulo de gire Gi ¥ que acumula la correspondien-
te sefial de dngulo de giro, y porque estd previsto un disparador de reco-
nexién NX comfn para todas las unidades de accionamiento y que esta enla=
zado conjuntivemente (comexidén=Y) con todas las etapas de maAAO 1zi asocig
das a las distintas unidades de accionamiento.

2.~ Perfeccionamientos segim la reivindicacidén 1, caracteri-
zudos porgue el interruptor de potencia LSi de cada una de las unidades
de sc¢cionamiento Ei es desconectable en dependencia de la sefial de angulo
de giro del perteneciente interruptor de éngulo de gire Gi.

3.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 1, caracteri-
zados porque para cada interruptor de dngulo de gire ¢ el dngulo de dis~
paro para la sefial de dngulo de giro estd previsto de més de una vuelta = |
conpleta, preferentemente de dos vueltas completas.

4,- Perfeccionamientos segin la reivindicacién 1, caracteri-

zados porque el interruptor de dngulo de giro ol presenta una sefial de s
q g g L

lida asociada para por lo menos un 4dngulo intermedio sitiiado dentro del ég

)
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quio de disparo.
D. - Perfeccionamientos segiin la reivindicacion 4, caracteri-

zados porque el disparador de reconexion XX presenta una seSal de recone-
Xion que persiste hasta una sefial de salida de angulo intermedio del in-

terruptor del angulo de giro G\
6. - Perfeccionamientos segun la reivindicacion 5, caracteri-

zados porque esta previsto un dispositivo de control NB que esta enlazado
con un disparador de reconexion XXy con el interruptor de angulo de giro

de todas las unidades de accionamiento E", y que provoca una medida -
de conexion de sequridad en dependencia de una sefial de reconexion exis-
tente y 1a consecucion simultanea en cada caso de un angulo de disparo por
una de las unidades de accionamiento.

1, - Perfeccionamientos en dispositivos de gobiemo sincroniza
do para sistemas de accionamiento eléctrico; tal y como queda sustancial-
mente descrito en la presente Memoria e ilustrado eu los dibujos adjuntos

Esta Memoria, consta de 12 hojas escritas a maguina por una

sola cara.

Madrid, / 3 9%r
'VALTR VOGEER
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