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MEMORTIA DESCRIPTIVA.

La presente solicitud de Patente de Invencién
tiene por objeto reivindicar y amparar la novedad de un
sistema para controlar a distancia‘én forma proporcional
y simulténea dos funciones o movimientos.

De lo anterior se desprende la inmediata apli~

cacién de este sistema al mando, control o regulacién a

distancia de mecanismos o serﬁomecanismos que pudiendo
realizar distintas funciones o movimientos, bajo deter-
minadas ciréunstancias requieren que esos movimientos
sean régulables a voluntad en orden creciente o decre-
ciente, es decir, en forma proporcional; y simultéheos,
es decir; que la realizacién de un movimiento o funcién
no exija el cese en la realizacién del otro,

Més concretémente, el presente sistema se reve-
la éomo particularmente apropiado para el control a dis-
tancia de~vehiculos modelos, por ejemplo aeromodelos, pe=
quefias embarcaciones, trenes, etC. , en los que para un
aceptable funcionamiento es deseable una total adecuacién
entre los medios reguladores de propulsién y direccién‘

-Hasta ahora son conocidos diferentes sistemas
de telecontrol para estos fines, que en general constan
de un eﬁisor provisto de los elementos eléctricos o elec-

trénicos. de mando capaces de emitir ondas que llegan a un

receptor dispuesto en el objeto a controlar dotado de los
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mecanismos ¢ servomecanismos necesarios,
No obstante, tales sistemas presentan el doble
inconveniente de no ser proporcionales ni simulténeos. Asi,

para el control de un movimilento sélo es posible disponer

de un méximo o minimo, pero no de toda la gama posible entre

esos limites, Por otra parte, para la segunda ‘funcién o mo-
vimiento a realiza¥, no hay posibilidad de simultanear su
control con el de la primera.

Como es fécilmente deducible tales inconvenien-
tes, impedian el satisfactorio y correcto funcionamiento de
los objetos a que se aplicab;n estos sisteﬁas de control a
distancia.

La presente solicitud tiene pues éomo primera ven-
taja el permitir que el control de dos movimient;s'sea en
forma proporcional y simulténea lo que trasladado a su apli=-
cacién para vehiculos modelos hace que el funcionamiento de
tales vehiculos se realice en fofﬁa muy aproximada a la rea-
lidad, ya que tanto la'traccién como la direccibn, si son
esas las dos funciones a controlar, Podrén ser gobernadas
en forma proporcional y simulténea.

Para ello, a diferencia derlos sistemas hasta aho-
ra empleados de tipo secuencial y de un sblo canal de emi-
sién, el presente sistema se basa en una transmisién digi-

tal en la que las érdenes sobre los controles, por ejemplo

direccidén y propulsién, resultan en la prictica simulténeas,
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al tiempo que ﬁermiten la regulacién de ese movimiento den—

tro de toda la gama de posibilidades del mecanismo, por ejem-

-ple motor, que los accione,

. Con objeto de hacer més claramente comprensible

" lo hasta aqui mencionado sobre el presente sistema, se des=-

cribiré a continuacidén un ejemplo de realizacién concreto

del mismo, a titulo indicativo y no limitativo, insistién-

.dose en la observacién ya hecha de que las funciones o mo-~

vimientos sobre los que versard el ejemplo se han e1egido
de manera arbitrarié, siendo obvia su sustitucién por eual-
quiera otra funcién o movimiento a controlar,

Como todos los sistemas de este tipo, consta de
un emisor y de un receptor. En las figuras 12 y 22 se re—
presentan en diagrama de bloqges los componentes del emi-
soﬁ y receptor respeqtivamente, que permiten el satisfac~
torio trabajo del sistema. |

'Haciendo referencia a ia Pigura.1é, con el nfi-
mero =1- se designa un oscilador astable que genera ung
base de fiempos.

Dicho oscilador emite una doble sefial: por una

parte activa a un oscilador monostable -2~ que es el encar-

gado de generar el impulso correspondiente al canal de una

de las funciones o movimientos, en el presente ejemplo con-

venimos que sea la direccién del vehiculo; y por otra, una

sefial de sincronismo-hasta un oscilador también monostable
{

S g ot e et s ¢ Be 48 et it b - - [
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~4- al que posteriormente nos referiremos.

Por su parte, ese oscilador monostable -2~ ge-
nera también una doble sefial: ia qué activa a -3-, oécilador
monoestable similar a =~2-, generador de log impulsos co~
rrespondientes al canal del segundo movimiento o funcién,
en este caso convenimos igualmente que sea el de traccién
del vehiculo; y unaAseﬁal de sincronismo hasta el oscila-
dor ~4-, al'iguél que =3-,

Este oscilador —4-‘es también de tipo monosta-
ble v su misién es establecer una separacién constante en-
tre las seflales recibidas de -2~ y -3~ generadas desde ~1=-,

| El hecho de que la separacién entre los impul=-
sos de =2~ y =3~ sea constante no altera la posib;lidad
de simultaneidad del sistema, ya que la diferencia de
tiempos entre unos y otros es del orden de microsegundos,
con 1o cual resulta imposible de apreciarse en la realidad.

'En el transistor modulédor.-SL se recogen las se-
Hales digitales de -4~ y se moduiaﬁ para su paso al transis—
tor oscilador -6- controladb por cristal, el cual emite una

sefial de alta frecuencia por medio de una antena convencio-

nal, -ﬂ .

Pasando ahora a la figura 22, ilustrativa del con-
junto receptor, con =7- se identifica un transistor que fun-
ciona como detector super-regenerativo, transformando las

sefiales de alta frecuencia de —6- en seffales digitales de



100

105

110

115

120

(5

baja frecuencia que entran en los transistores o circui-

- to conformador -8- que amplifican y conforman la sefial

de ~7-.

Esta seﬁal, que es una sefial compuesta desde
~4=, se dirige a un cénformador de impulsos -9= que las
conforma o hace compatibles con el paso a través del cir=
cuito integrado ~10~ que separa los dos canales de infor-
macién, direccidn y traccidn, proporcionados por los 0s-—
ciladores -2- y =3~ que intervenian en la generacién de
la sefial compuesta, decodificéndola y haciendo pasar a
cada una por un circuito comparador monostable =11« que
las compara con sendas sefiales fijas, autogeneradas, me-
diahte'dos ﬁonostables,‘siendo aplicadas las componentes
resultantes a los respectives servomecanismos encargados
de la traccién o direccién.

Dichas sefiales ya discriminadas han de pasar
previamente por los amplificadorés de corriente continua
=12~ y =13~ asociados al motor-u otro mecanismo -M-, for-
mando los servomecanismos-de traceién y direccién capa-
ces de funcionar en forma proporcional y simulténea,

l‘Descrito suficientemente él objeto de esta So-
licitud, se declaran de novedad y propiedad las siguien-
tes reivindicaciones, en las que se entenderén incluidas
las modificaciones que no alteren las carécteristicasesen—

ciales de la invencién en ellas contenida.
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REIVINDICACIONES

125
13,~ Sistema bara teleconfrol proporcional y si-
multineo de dos funciones o movimientos, caracterizado por-
que €l conjunto emisor de que consta estd formado por un
pgcilador astable generador de una base de tiempos que emi=-
130 | te una sefial doble que afec%gfgoun primero y un segundo os-
ciladorés monostables, al segundo a través del primero, en=-
cargados de génerar los impulsos correspondientes a los ca=-
nales de los movimientos o funciones a controlar, como a un
oécilador también monostabie qué establece una separacién
135 - constante entre los impulsos de los anteriores, y que pro-

‘ duciendo una sefial compuesta, convenientemente modulada en
un transigéor modulador, pasa a wn transitor oscilador con=
trolado pbr cristal que genera una sefial de alta frecuencia
que se propaga por una antena convencional,

140 22, - S;stema para telecontrol proporcional y Si-

multéneo‘de dos fgnciones o] ﬁovimientos, caracterizado por-

»qué el conjunto receptor de la sefial del emisor de la rei-

vindicacién 12, consta de un transistor que funciona como

detector super-regenerativo cuya sefial eé amplificada y

145 confopmada por wn conjunto de transistores pasando a un cir-
cuito integrado que conforma adicionalmente la seﬁai,digi-
tal anterior, haciéndola compatible para su paso por otro

circuito integrado que separa los canales de informacién

para los movimientos a controlar, pasando estas sefiales se—
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paradas o decodificadas a un circuito comparador que las
compara con sendas seflales fijas mediante dos monostables,
sefiales que previamente amplificadas por amplificadores de

corriente continua son aplicadas a los respectivos servo-

mecanismos encargados de proporcionar los movimientos o fun-

ciones que se deseen controlar, cada uno de ellos en forma
proporci;na} a la sefial recibida y ambos con posibilidad
de trabajar simulténeamente,

32,~ SISTEMA PARA TELECONTROL PROPORCIONAL Y SI-
MULTANEO DE DOS FUNCIONES O MOVIMIENTOS, |

Todo tal y como se describe y reivihdica en la
presente Memoria Descriptiva que consta de siéte hojas y
se ilustra éon los dibujos que la acompafian,

Madrid, a veintitres de Septiembre de mil nove-
Gientos setenta y siete. |

WERNER, S.A.E,
. Ps
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