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MEMORIA.DESCRIPTIVA

La presente invencidn hace féferencia
a sistemas de conbtrol de transmisién hidrostitica y mas
particularmente a un control de pérdida de velocidad

5. para empleo en un sistema de control que es sensible a
una sefial de mando eléctrica..

En sistemas de control de transmisién
hidrostitica del tipc en el que el desplazamiento de
la bomba de fluldo es controlado por medio de varia-

1o, ciones en uriy- senal dg mando eléctrica, es en general
mny—conoc1do generar sefiales eléctricas representa-
tivas de la velocidad real del motor y de la veloci-
dad del motor deseada minima (o de alguna velocidad
de referencia), cuyaé dos sefigles de velocidad se

15, comparan luego para generar una sefial de pérdida de
velocidad, En dichos sistemas de contrcl, la sefial
de mando para controlar el desplazamiento de la bomba se
origina normalmente en un generador de sefigl de maudo,
similar a un potencidmetro, en el que la entrada ma%a

20, nual controla 1z posicién de frotamiento. T

En los controles de pérdida de velow ->~-
cidad segln 1a técnlca conocida, se efectlia la come’ '
paracifn de las dos Sefiales de velocidad por me=
dio de un amplificador la salida del cual es una senal

25, de cece Seglin un procedimiento de acuerdo con la técm
nica conocida, la sefial de pérdida de velocidad de cic.
se emplea para cambiar la excitacidn del potenciémé%Qo gew
nerador de sefial de mando.VUsualmeﬂte, los sistemas
de control que utilizan sefiales de mando eléctricas

30, compronden circuitos de conﬁormacién de sefial y circui-

tos de limitacidn de velocidad después del generador



de scfials En consecuencia, la utilizacidn de la sefial

de pérdida de velocidéd para cambiar la excitacidn

del potencidmetro, es decir, ontes de los circuitos

de conformacidn y de limitaciéﬁ de velocidad, hace que
Se 1la repuesta del sistemh sea relativamente lenta. .

Otro procedimiento para emplear la
sefial de cece de pérdida de velocidad se describe en
la patente estadounidense n® 3,914,938 concedida a la
misma firma asignataria de la presente invencidn, En el

1o, sistema de pérdida de velocidad de la citada patente,
1a sefial de mando de cq ¢, ¥ la sefial de pérdida de
velocidad de c.c, fon entradas a un amplificador sumador,
representando la salida de c.c. del amplificador la
sefial de mando modificada, Aunque la realizacidn de

15, este control seglin la técnica conocida ha sido en ge-
neral satisfactoria, la adicién y substraccién de las
sefiales de mando y de pbrdida de velocidad requicrs
1ls presencia de ciertos circuitos protectores para -
evitar mandos no previstos, por ejemplo, inversiéni-

20. dominante inadvertidamente, Estos circuitos proteptc-
res aumentan consideragblemente la complejidad y ca—
restfa del control de pérdida de velocidad, ’
sente invencidn es proveer un control de pérdida

25, de velocidad mejorado para empleo con un sistema &G~l
control de transmisidn hidrostitica que acta en res-
puesta a una sefial de mando eléctrica. o

Otro objeto de la invencibdn es pro-
veer wn control-de pérdida de velocidad en el que

30, 1la sefial de pérdida de velocidad actfia sobre la se-

fial de mando eléctrica después de los circuitos de
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confornacidn y de linitacién de velocidad, a la wvez que
se evita la necesidad del tipo de circuitos protecto-
res requeridos cusndo la sefial de mando eléctrica

v la sefial de pérdida de velocidad son las eatradas

a un'amplificador sunador .

Otra finalidad de la presente inven-
cidn es proporcionar un control de pérdida de velo~
cidad que genera una sefial de pérdida de velocidad
cléctrica que es representativa de un cambio de por=-
centaje en el desplazamiento producido instontéinea—
mente de la unidad variable (bomba o motor) necesario
para evitar que la velocidad del motor caiga por e
bajo de una velocidad de referencia, tal como una
velocidad minina predeberminada.

Un problema comin de mmchos sistemas

de pérdida de velocidad conocidos es la inestabili-

. dade La inestabilidad es ocasionada usualmente por

el hecho de que el tiempo necesario para hacer lésgr
necesarios ajustes de la posicidn del plsoto osciiéﬁie
es mucho mayor gue el tiempo necesario para produgff
una sefigl de mando modificzda, de tal modo que 1é§f;
cambios de la velocidad del motor y los cambios de;,
1a posicidn del plato cscilante pueden estar defasa-

dos, haciendo que la velocidad del motcr oscile..Con

el £in de eliminar la oscilacidn de los controles de

‘pbrdida de velocidad segfin 1a técnica conceida, Ha si=

do generalmente necesarioc substituir varios compénéh»

tes del circuitc, btales como condensadores y resisto-

ves, después de instalar el sistema en el vehiculo,
En consecuencia, un objeto de lz pre-

sente invencidn es proveer un control de pérdida de
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velocidad en el que se puede elimingr la inestabili-
dad por medio de un simple ajuste, despuls de la ins=-
talacién del sistomn en el vehiculo,

Otro objeto de la presente invencidn
es proporcionar un control de pérdida de velocidad
en ¢l que la gonancia del circuito (es decir, el grado
de respuesta a los cambios de la veloeidad del motor),
se puede controlar por el mismo ajuste empleado para
eliminar 1a inestabilidad.

Los citados y otros objetivos de la
presente invencidn se consiguen mediante la provisién
de un sistema de combrol mejorado para una transmisidn
hidrostitica del tipc que comprende una bomba
de fluwido accionzda por motor y un motor de f£luido,
siendo la bomba o el motor del tipo de desplazamiento
variable, EL sistemn de conmtrol comprende un control
principal que actfia en respuesta a una seiial de ﬁ;hdo
eléctrica de entrada para variar el desplazamientc de
cualquiera de las unidades variables, Ademés, el if-
tems de control comprende un generador de seflal ds
mando para generar una sefial de mando operativa, medios
que proveen una primera seflal de entrada eldctrics ~
representativa de la velocidad real del motor y medios
que proveen una segunda sefial de entrada eléctriééfiz
representativa de wa velocidad de motor de referénc@a
(tal como una velocidad de motor mfnima predeterminada

o una velocidad de motor descargado). Los perfecciona=

mientos comprenden medios para comparar la primera y la
segunda sefiales eléctricas de entrada y generar una sefial
eléctrica de pérdida de velocidad que tiene una ganan=

cia entre 0,0 y 1,0 cuya ganancia es representativa



de un gambio de porcentaje en el desplozamientc del
plato oscilante accionado instantineamente, necesario
para impedir que la velocidad del motor caiga por dew-
bajo de la velocidad de referencin. Ademds, los perfeccio=
5e namientos comprenden medios para multiplicar eléctrica-
mente la sefial de pérdida de velocidad y la sefial de mande
operativa para generar una sefial de mando de entrada mo-
dificada,
A continuacidn se describe detallada-
10, mente la invencidn con referencia a los dibujos adjun~
tos, en los quet
La figura 1 es una ilustracién esque~
mética de un sistema de control de transmisién hidrose
tética que comprende el conbrol de pérdida de veloci~
15, dad mejorado segfin la presente invencién,

' La figura 2 ilustra un circuito csque-
mitico del control de pérdida de velocidad de la inw -
vencidn, el

Las figuras 3 y 4 son gréificos de ten-
20, sidn frente a tiempo para clertas sefiales presentggjur
en el circuito de la figura 2, mostrando la figufa‘i )
un establecimiento de ganancis mis elevado y represcie
tando la figura 4 un establecimiento de ganancin infe-
rior, '3{;
25, : Con referencia a los dibujos, que na
son limitativos de la invencidn, la figura 1 ilustra:_
una transmisién hidrostitica y su sistema de control
asociado. La transmisidn hidrostitica comprende una
Bomba de fluido de plato cscilante de desplazamiento
30e variable wlO~, preferiblemente del tipo de pistdn

axial, conectada hidriulicemente a un motor hidrfuli-
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cO =12~ por medio de_conductos’~14- ¥y =lb~, Usuglmen—
te, el motor -12- es una unidad de pistén axial de
desplazamiento fijo, si bien el motor -l2- puede ser

de desplazamiento variable, con el control de pérdida

de velocidad de 1la invencidn aplicado a los controles

de desplazamiento del mobor ~l2-,
El motor ~18- suministra energia de
entrada a la transmisidn hidrostitica por medio de
un eje de entrada ~20~ que acciona el grupo giratorio
de 1la bomba ~10-, como es bien conocido en la técni-
ca, ¥ ademfis acciona una bomba de carga =22, Una fune
cidn de la bomba de cargn =22= es suministrar fluido
de relleno al lado de baja presién al sistema por
medics ya conocicdos en la téenica y por tanto no iluse
trados en la figura 1, La bomba de carga =~22~ recibe
su fluido de entrada Ce un depdsito de fluido w24=,
Lo borba 10~ comprende un plato s
oscilante —26=~ que es movible sobre el centro de -
una manera comnocida por dos cilindros de pistdn -2?—
V =30~ EL motor ~l2« comprende un eje de salida gszu.

Y

Otros varios controles, normalizados, tales comeo .

3

vilvulas de seguridad y vAlvulas de vaivén, que soft
muy conocidas y no forman parte de la prescnte ins
vencibén, se han omitido devla figura 1 y de 1la déé;:
cripeidn, ’~q‘§
En el sistema de control ilustrado en--.
1 figura 1, el desplozamiento de la bomba =10= ¥
por tanto, la relacidn de velocidad entre el eje de
entrada «20- y el eje de salida =32« son variados por
un control principal, designado en general con =34,

EL control w34= es capaz de cambiar la pesicién del



plato oscilante =26~, commnicando para ellc fluido
de control, recibido de la bomba de carga ~22- por
medio de un conducto =36-, z wno de los cilindros
de pistdn =28~ & <30~ comumnicando el otro cilindro
5e con el depdsito ~24-, El fluide de presién de control
comunica desde el control —34- con los cilindros de
pistén =28~ y =30~ por medio de conductos ~38- ¥y
«40- respectivamente. El envio selectivo de fluido
por el control -34- a los cilindros de pistdn =2 8-
10, v =30~ es en respuesta a voriaciones en la sefial de
' mando de entrada eléctrica =42-,
El control =34~ puede ser del tipo
i;ustrado y descrito en la patente estadounidense
n® 3,924,410, concedido a £avor del mismos asignaba-
15. rio de la presente invencidn y que se cita aqui como

referencia. 5in embargo, la referencia a la indi-

]

cada patente estadounidense n? 3.924.410 se hace - -+~
s8lo a titulo de ejemplo y no para limitar la DrC= -
sente invencidn, Deatro del espfritu de la presentc.

20, invencidn, lo esencial es solamente que el contr@l}i
=34~ sea accionable para variar el desplazamiento'&e'
1a unidad de desplazamiento variable, en respuGSté;é
variaciones on la sefial de mando de entrada eléctria
ca =l2=, t—{,

25, La sefial de mando de entrada =42~ &8 -
transmitida al control —34e desde un control de pégdi—
da de velocidad, indicado en general con =4d-, La
entrada principal al comtrol de pérdida de velocidad
wlle tiene cfecto desde un generador de sefinl de

30 mando, designado en general con =46-, por medic de

un frotador =48-, El contrcl operador de la transmi-
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sién hidrostitica se realiza mediante movimiento
manual del frotador -48- pard efectuar variaciones
en la magnitud de ln sefial de mando transmitida por
el frotador «A48~, como ya es conocido en 1a técnica.

' Como ya es comfin en la mayoria de los
sistemas de pérdida de velocidad, la velocidad del
motor se compara contf{nuamente con cualquier clase
de velocidad de referencia, con cl propSsito cde
detectar una condicidn de pérdida de velocidad del
notor inminénte, indicada por una sfbita reduccién
de 1a velocidad del motor con relacidn a la veloci-
dad de referencia, Por tanto , una de las enbrodas al
control de pérdida de velccidad ~44= es velocidad de
motor instantfnea real. Se ha previsto un eleﬁeﬁto
dentado ~50 = montado giratorio con el eje de entvada
«20m=4 Dispuesto adyacente al elemento dentado w50~
se halla un coptador magnébico =52-, Como ya es ruy
conocido en la técnica, el captador magnético «52=
genera lfneas de flujo magnébico que son cortadas por
los dientes del elemento ~50- a medida que giré;‘¢e
tal manera que el captador w52- genera una seﬁallde
Cene cuya frecuencia es directomente proporcioﬁél‘ﬁ
1a velocidad de giro del elenento =50-, La sefial -
de c,a. €5 bronsmitida desde el captador =52- al
control de pérdida de velocidad =44= por medio de un
conductor §54-. -

Lz otra embrada al control de pérdida
de velocidad «fl- es la velocidad de referencia que,
en la forma de realizacién de que se trota, se cita
como la velocidad deseada del motor =18-, se selecciow

aa por medio de un regulador estrangulador, designaw-



do en general con’-56—. Se ha previsto un generador
" de sefial dc regulacidn por estrangulacidn designado
en general con -58- que comprende un frotador nbvil
«60= 1la posicidén del cunl corresponde a la posicidn
5 del regulador ~56~, como se indica coa la linea de
trazos en la figura 1 ¥y que conecta el reguladcr =506-
v el frotadorré60-. _
En ¢l circuito esquemitico de la figura
2 se ilustra con mayor detalle el combrol de pérdida
10. de velocidnd wi4- de la presente invencidn, Como se
ha explicadc con relacién a la figura 1, la sciial de
C.a., generads por*elrcaptador =52« es transmibtida al
control de pérdida de velocidad —44= por medio del
conductor ~54~, La sefal de onda sencidal de é;a{
15, transpitida por el conductor ~54- es conducida & una
" 1inen =02 o través de una resistencia ~64~.7Lu ifnea
=62~ ez una de las enbradas o un cireuito coﬁéértidOr
de frecuencia a tensidn, designado en general con’
66w, del tipo muy conocido y disponible comeréiélj;
20, mente., Conectado asimismo como una enbrada al Eiéaui-
to convertidor «66~ se halla un conductor pues%é<é
tierra,-ng. Conectados en paralelo entre los bonduc~
tores =62 v =68~ se¢ hollan dos diodos =70= y =72
cuyas caracterfsticas se seleceionan para limitar la
25. ° amplitud de la sefial transmitida al cireuito convertidor
| ~00my El circuito convertidor -66~ tiene la finalidad de
convertir la scfial de ca.a. de frecuencia variﬁble trensmie-
tida por el conductor =02 en una sefial de cucs que
tiene una tensidn proporcional a la frecuencia de la
30, sefial de ceas

La salida de co.ce del circuito convers
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tidor =66~ es transmitida pof un conductor =74 g

un potenciéﬁetro de ajusﬁe de ganﬁncia,ldesignado

en general con ~76—;-L§ otra entrada al potencidnmetro

~76m es por medio de un conductor -78~.ccnecbado a la

salida de un ecircuito oscilador, designado én general

con =80~ que proporciona una secfial de onda triangular (o de

dlente de sierra) de una frecﬁencia conocida., La sa~

lida del potencidmetrc de ajuste de ganancia ~76- es

transmitida por medio de un frotador ajustable w82-

a la entrada positiva de un circuito comparador =84« ,

La entrada negativa del circuito comparador =84

estf conectads al frotador =60~ del generador de Sew

finl de regulndor estrangulador =58~ por medio de wn

conductor ~86~, Como se describiri con mayor debéiib;

1a funcidn del potencidmetro de ajuste de gananciy®

=76~ es enviar una sefial al frobador -82- que est&%en

alguna parte entre la sefizl de csc, SOSre el COndpbtor

w74= ¥y la sefinl de onda triangular sobre el condug@q;

~78~ (una suma ponderada)s “‘

Para facilidad de descripeién del resto de la figura

2, asf como los grificos de tensidn de las figuraé5€:

vy 4, todas las siguientes referencias para las vabv.i

rins sefigles serdn dadas por medio de los ntmeros- de-

referencia empleados para identificar los conducto?és

o frotadores sobre los que aparecen las citadas secfiales,
Como ejemplo del funcionamiento del po=-

tencidmetro «70-, 8i el frotador «82- se ajusta en el

punto medic del potenciémetro ~76~, la sefial =82

serd el promedio matemftico de las sefinles «74m y ~78-,

Debe sefinlarse que los grificos de tensidn ilustrados

en la figura 2 no indican tensiones reales o relati-



vas sino que simplemente ilustran la forma de cada una

de las sefinles, Debe entenderse que la relaciéa de

las magnitudes de las seﬁales whee 7 w8be no es lg

misma que la de las velceidades de motor representae
5, das por las selales =7lm y =86wm, _

EL circuito comparador =84~ compara
1la sefial =82~ (sefial positiva) ¥ la sefial ~86w (sem
ﬁal‘negativa) ¥ genera sobre su conductor de salidg
=88~ una sefial que va a saburacidn positiva (v+) en

10, tanto que la sefial =82« es mayor que la sefigl =86~
¥ va a saturacidn negativa (tierra), mientras que 1la
sefial =82- es menor que la sefial =86~, Como sea que
1z sefial de onda triangular «78« tiene una frecuencia
conocida constante, la sefial de onda cuadrada resule
15, tante =88~ ticne la misms frecuencia constante v -
tiene un ciclo de trabaje (relacién de tiempo en som~
turncidn positiva y tiempo de ciclo total)-represeﬂ#,
tative del porcentaje del tiempo en que la selal 48?;
es mayor que lo sefial ~86=, El ciclo de trabajo de ia
20, sefial de onda cuadrada =88« es asimismo representatice
vo del cambio necesario en la sefial de mando de eﬁg{:i
" trada =42 (y por tanto, el desplazamiento el plato

oscilante «26~) con el fin de reducir la carga del

- 2

motor y evitar que la velocidad del motor caiga por ™~
25, debajo de una velocidad de referencia, tal como la
velocidad del motor representada por el regulador
estrangulador —56-,
De auevo con relaciéa al potencidmetro
de ajuste de ganancia —76~, pueden azpreciasrse las
30, razones por las que la sefinl ~82= os una combinacidn

de las sefiples =74= y =78~, Lo amplitud de la onda



Se

10,

15,

204

25,

30

- 13 =

triangular «78- es constante de tal modo que los cam-
bios de magnitud de la sefial de c.ce =74=, que refle~
jan cambios de la velocidad insbanbénea del notor,
dan per resultado un. camblo de magnitud de la sefial
-82w, Por obra parte, la onda triangular 78 deter-
mina la frecuencia de la sefial «82- y de 1o sefial de
onda cuadrada =88, mientras que las pendientes que
alternadamente aumentan y disminuyen en la sefial =78~
hacen que la sefial ~82- se sitfie alternadamente por
encima y por debajo de la sefial de referencia =86,
1o que, a su fez, hace que el circuito comparador «84=
obtenga alternadamente una gaturacidn positiva y
negativa, Con referencia a las figuras 3y 4, se des=
cribiri detalladamente el efecto de las varlaciones
en 1a velocidad del motor (sefial wThe)y velocidad de
referencia (sefial ~86=) o ajuste de ganancia del-"
potencidmnetro =76, ”on
, Como se ha. descrito anteriormeute éoﬁ
peferoncia a 1a figura 1, la entrada primaria al con~
frol de pérdida de velocidad =44- se realiza desde

el generador de sefial de mando -46= por medio deijﬁf
frobador =48~, La sefial de mando es transmitida dds=

de el frotador =~48=- z un circuito de conformaciﬁn»-gp—
que ya es conocido y no forma parte de la invencién;
Como indica el gréifico de tensidn frente a posicién del
frotador -48-, el circuito de conformacidn m00= tie~

ne la funcidn de reducir la genacia de 1a seflal de

mando alrededor de la posicién neutra del frotador

~48= y de gumentar la ganancia de la sefial con rela=-
cidn a la posicidn neutr#. 1a salida de 1la seiial de
mando =00~ es tramsmiticda por un conductor «02~ o un cire
cuito e limitacidn de velocidad —94- que también es
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ya conocido y no forma parte de la invencién. la
funcidn del circuwito de limitacidn de velocidad =04~
es limitar 1la velocidad de cambio de la sefial de manw
do eléctrica a medida que cambia la posicidn del £ro=
Se tador 48w, La salida del circuito de limitacién de
velocidad ~94w se dencminard de aqui en adelante
sefial de mando Moperatival%. Por razones que e apre-
ciarfn, la £rase Msefigl de mando operatival se inter-
pretari en general como significativa ce una sefial
10. de mando cléctrica que puecde ser ubilizada satisfac-
toriamente por el contrcl principal =34- y en la
forma de realizacién que se describe solamente a ti-
tulo de cjemplo, la sefizl de mando es foperatival
solamente después de haberse realizado las deseadds;
15. conformncidn y limitacidn de velccidad,
La sefipl de mondo operativa es trans-—

mitidn sobre un conduchor =06= al terminal WHIY de .

S -

uwn conmubador analdgico ~§8~, ectando conectado el
termingl TLOT del conmubtador =98= a una tensidn de

20, referencia Vh..El conmutador analdgico =8~ compren~

7 de medios de conmubacidn representados esquemétid@f;

mente por un elemento de conmubacidn mdvil ~100~-qg?f
esth conectado a un conducﬁorrdé saiida ~102w-, EL _;
conmutador gnaldgico =98~ se puede considerar suse ©

25« cepﬁible de presentar dos Nestados® o condicicnes
altefnativas. Cuando 1la sefial -88~ corresponde a una
saturacién positiva, el conductor =102~ Se conece
ta por medic del elementc de conmubacién ~100- al
terminal LO que recibe la tensién de referencia V, re~

3o0. presentativa de una sefial de mando cero o neutra. En cone

secuenciza, la salida del conmutador analdgico w96
s :



es una sefizl que se produce en alguna parte entre
‘1a tensidn de referencia Vy v la sefial de mando
operativa -96-, dependientemente del ciclo de traba-
jo de la sefial ~885, Por ejemplo, si la sefial ~88
R
tios y la sefial de mando ~96~ es de 5,0 voltios, la
salida del conmutador -98- seri de 4,6 voltios, es
decir 3,0 v +,8 (5,0 v = 3,0 v), '

5, tiene un ciclo de trabajo de un 80%, V, es de 3,0 vol-

Por tanto, en la forma de realizacidn

10, de que se trata, el ciclo de trabajo de la sefial
=88« representa el mAximo porcentaje de 1la sefial de
mando instantinea ~96= que es permisible, sin provow
car la calda de la velocidad del motor por debajoﬁdg
uns velocidad mfnima predeterminada (Lla velocidad: de

15. referencia indicada por el regulador estrangulador,...
«56m), El conmutador analdgico 08~ efectia cBectim .
vamente wna multiplicacidn eléctrica de la smefial de}t
mando operativa «96= y el ciclo de trabajo de la |
sefinl =88+ para gencrar ung sefiagl de mando rcducidéi-

20, lo cuagl dari como resultado una disminucidn del déébiaza~
miento del plato oscilante =26~ y wnn carga reducia{;
da del motor y evitarid que la velocidad del motor -, |
caiga por debajo de la velocidad de referencia,. ﬂ

Debe entenderse que la salida del

254 conmutador analdgico =98~ no es una sefial de cqc,
uniforme, sino mfis bien una forma de onda escalonada,
Por tanto, el conductor ~102- se conecta a un circui~
to de filtro, designado en general con =lC4., que
cambia la formn de onda escalonada en ung sefial que

30. ee bisicomente unn sefial de c.c, con alguna Tondulp-

ciént, Luego, la sefizl de mando es transmitida a un
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circuito amplificador de corriente, designado en
general con -106-, la malida del cual es la sefigl
de mando de entrada ~42« que despuls es transmitida
al conbrol principal ~34w comc se ha descritc con
referencia a 1la figura 1,

) Con relacidn a las figuras 3 y 4, se
describir ahora con algfin deballe el efecto de las
variaciones en la velocidad del motor (sefial w74~),
1la velocidad de referencia (sefial =86=) y la ganan-
cia del potencidmetro ~76-~, Antes de hacer referencia
especifica a los grificos de las figuras 3 y 4, se
harin slgunas observaciones generales. A diferencia
de los gréficos de tensidn de la figura 2, los gri-
ficos de las figuras 3 y 4 estin destinados a iﬁdi;
car tensiones relativas de las varias sefiales pero,
como se indica con referencin a los graficos ée:%&
figura 2, las magnitudes reales de las sefiales 1o,

P

son importantes. Sin embargo para facilidad de refe—

rencia al describir las figuras 3(4), 3(B), 4(4) y

4(B), cada 1fnea sobre la coordenada de tensién se’

v

considerari representativa de lve Por ejemplo la:sefial
de onda triangular -78-, que es siempre la mismay varia

entre 1v y 4v, i

e

La diferencia principal entre loélgré-

‘ficos de la figura 3 y los de la figura 4 es la distin-

ta determinacidn de ganancia del potencidmetro de
ajuste de ganancia ~76-, En la figura 3, la ganancia
es de un 75%, es decir, el frotador ~82~ esti posiw
cionado en un 75% de la rubta ascendente a partir de
1a sefial de entrada =78« (o en 25% de la ruts descen—

dente a partir de la sefial de entrada =74-), de tal
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manera que la amplitud instanténea de la sefial ~82
esti representada por la sigtiente ecuacidn:
 3(74) + 1(78)

sefinl w82u =

4
Para los graficos de la figura 4, la ganancia del
potencidmetro «76- es de un 50%, cs decir, el frota-
dor =82« esti posicionnde en el punto medio entre
las sefiales de entrada ~78= y «74= de modo que 1la
amplitud instantéinea de la sefinl -82~ es represemntae
da por la ecuacidn siguiente:
2(74) + 2(78)
seflal w82w =

Ty
R TN
P
PP

4

Como comprenderin los entendidos-4n

la materia, en sistemas de combrol de transmisién.hi-
drostética del tipo aqud descrito puede no haber’siem—

ENRE Y

pre suficiente carga en el motor y necesitarse una
reduccidn de la sefinl de mando operativa =06, C&éﬁ-
do se produce esta situacidn, el ciclo de trabajﬁ’éé
1la sefial ~88~ es del 100% y la sefial de mando dé&f:;
entrada es substancialmente idéntica a la Beﬁal'ﬁe;z
mando 06w, de manera que el desplazamiento del g%aﬁb
oscilante =26= corresponderd  substancialmente af’é;s—
plazamiento indicado por lp posicidén del frotador
~48-, En los grificos 3(A) y 4(A) se ilustra la con-
dicidn de ciclo de trabajo del 100%, siendo en ambos
la sefial ~74~ de velocidad del motor de 3,67v, Con

el potencidmetro ~76- en la determinacidn de ganane
cia mis elevada segln la figura 3(A), la sefial =82

varfa entre 3,0v y 3,75v. En consecuencia, el ciclo



de trabajo de la seiial ~88~ seri del 100% porque la
sefial ~82- es siempre al menos igual a la sefial de
referencia -86-, Si se compara, con sl potenciéme-
tro =76~ en la determinacién de ganancia menor segfin
5.  1a figura 4(4), la sefial ~82~ varfa catre 2,33v ¥
3,83v, lo cual indica que, a medida gue se reduce la
ganancia del potencidmetro ~76=~, la scfigl -82-~ se
vuelve miAs similar a la sefial =78~, En 1a figura 4(A)
puede verse que la sefial -88-~ permaneceri en el ciclo
10, de trabajo del 100% solamente mientras la sefial «82-
sea al menos igual que la sefial de referencia ~86-,
o inversamente, s8lo mientras la sefial de referencia
=86~ no excedn de 2,33v, Por tanto, una comparacidn
de las figuras 3(A) y 4(A) demuestra que, con i&ﬁéé~
15, terminacién de ganancia mis alta, pucde establecerse
una mayor velocidad mfnima predeterminada de motor
(sefial de referencia -86-); sin que la sefial -Sﬁiugaiga

-

por debajo del ciclo de trabajo del 100%. .
Con referenci# ahora a la figura 3(B) *
20, ¥y compardndcla con la figura 3(4), puede aprecinrse
que la sefial de referencia ~86- es todavia de 3}9§§
pero la sefial de velocidad del mobor =74- ha caido;
desde 3,67v a 3,15v, lo cual indica una carga egcééi—
va de motor, En la figura 3(B); la sefinl ~82- tiéné
25, r~la ﬁisma forma que en la figura 3(4) porque la deter-
minacidn de ganancia es la mis@a, perc la magnitud
de la sefial =82~ disminuye en un 75% con relacidn a
1a disminucidn en la sefial de velocidad del motor
~74= (porque la determinacién de ganancia es del 75%).
30. En consecuencia, la sefial ~82- es mencr que la selial

de referencia ~86~ para parte de cada ciclo, lo gue
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hace que la sefinl =88~ tenga un ciclo de tra-
bajo menor del 100%, Como se ve en lan figura 3(C),
las magnitudes de las sefiales para la figura 3(B),
se han seleccionado para dar unag selial —88- que tiec-
5 ne vn ciclo de trabajo del 50%.
Con referencia a las figuras 4(B) y
4(C) puede apreciarse, comparando las figuras
4(B) vy 4(A), que la sefial de velocidad de referencia
~86— ha permanecido en 2,33v, Sin embargo, como se
10, ha indicado en lo comparacidn de las figuras 3(A) y
3(B), 1a sefial ce velocidad de motor =74~ ha dismi-
nufdo desde 3,67v a 2,15v. Si se¢ comparan las figu~
ras 4(A) y 4(B), puede apreciarse nuevamente que 1a
sefinl =82~ tienc la misma forma, porque la ganéﬂafa
15, es todovia la misma, pero que su magnitud se hg rrdue
cddo en una cuantfa igual al 50% de la reducciénide
1la sefial de velocidad 74~ (porque la determinacéidn
de la ganancia es el 50%). Nuevamente se han Seiéé010~
nado las magnitudes de la figura 4(B) para dar uﬁQ
20, sefinl ~88~ con un ciclo de trabajo del 50%, Enié&%ée—
cuencia, puede apreciarse que con el potenci&me%ge;
=76 en la determingcidn de ganancipg en el 7 5%; ‘éma
reduccidn en la sefial de velocidad de mobor =74 e
«52v hace que la sefial «88~ vaya desde un cicloﬂﬁé traoba-
25, do del 100% en descenso hasta un ciclo de trabajo del
50%, mientras que, con el potencilmetro ~76- en una
determinacién de ganancia de 50%, la misma reduccién
hasta un ciclo de trabajo del 50% para la sefial =88-
requiere una reduccidn en la sefial de velocidad de
30, rotor =74- de 1,52v, Asf pues, en general, cuanto
mayor es la determinacién de la ganancia del potencide
netro =76-~, nayor es el cambioc en el ciclo de trabajo
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de 15 sefial ;88& para un cambioc dado en la sefial de
velocidad de motor =7i-,

La importancia préctica de la ajus—
tabilidad de la determinacién de la gsnancla consise
te en que, después de instalado el sistema en un vabi-
culo, es posible Yoptimizar® la realizacién del con-
trol de pérdida de velocidad mediante un simple ajusw—
te del potencidnmetrc —76=-, Partiendo de una determi~
nacién de gananciz préxima al mfnimo (frotador =82
préximo al conductor =78~), el frotador ~82- puede
moverse lentamente en ung direccidn de determinacién
de ganancia aumentada, hasta que la determinacida de
ganancia llegz 2 un punto donde empieza a producir
inestabilidad en el control de pérdida do velosidad,
como demuestra una velocidad del motor oscilants,.,
Desde el punto cn el que se produce la primera Anes-—
tabilidad, la determinacién de la ganancia se debg
veducir entonces n una deberminacidn ligeramente,ine
ferior a la cual se elimina la inestabilidad. De’esto
resulba un contrel de pérdida de velocidad queftiéne
la ganancia mis elevada posible (la respuesta ﬁéé:l
répida a una pérdida ce velocidad de motor inminente),
sin causar inestabilidad,

5 s
ooty

Cuandoc se emplea el contrcl de pérdida

. de velocidad w44~ de la presente invencibn en un sise-

tama como el que se ilustra en la figura 1 donde la
sefial =86~ es representativa del regulader estrangu-
lador =56, el citado ajuste de la determinacidn de
1a ganancia del potencibmetro ~76- es el finico ajuse
te de sistena mayor requerido despuds de la instzla=

cién del contrcl en el vehfculo, Sin embargo, en mu-
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chas aplicaciones de dichos controles de pérdida de
velocidad, el motor esti constitufdo para funcionar

o una velocidad constante en todo momento durante el
funcionamiento del vehiéulo, en cuyo caso es preferiw
ble obtener la posicién del frotader ~60- del genera-
dor de sefinl w~58- con una determinacidn ajustable

mAs bien que por su conexidn con el regulador estran-
gulador =56, En el tipo de disposicidén descrita, la
posicidn del frotador 60~ se debe ajustar deSpués~
de la instalscidn del control en el vehicule y de modo
que corresponda o una velocidad de motor ninima pree--
determinada (anteriormente denominada velocidad de
referencia), Por ejemplo, en una instalacién usual,

el regulador del motor del vehiculo se cebe ajﬁéﬂ;r
de manera que ol motor gire comtinuamente a 220C “rpm,
con el frotador =60~ ajustado en correspondencié~con una
velocidad de motor de 2000 rpm,. Debe recordarse’ gue

Aan

1a relacidn entre cichas velocidades de motor no es

EIEEEY

necesariamente la misma que la existente entre la
,
iRl I ]

magnitud de las sefinles w74= y =86w, En general, puc-
de considerarse que el ajuste del frotador -6055;é-
presenta una velocidad de motor "no cargadol mlniéa,
con una cafda de lag velocidad de motor real pox Zew
bajo de la veloeidad de motor no cargado, que i;aica
una carga del motor excesiva o indeseadn.

Como es natural, dentro del espiritu
de 1a presente invencidn, pueden efectuarse diversas
modificaciones del sistema, Por ejemplo, si el cone -
trol de pérdida ce velocidad es parte de un sistema
de control para un motor de fluido de desplazamiento
variable, la sefial de pérdida de velocidad =88« repre-

sentard un aumenbo del desplazamiento del motor
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nés bien que ung disminueibn en el desplazamiento de
1z bomba) necesario para evitar que la velocidad dal

mobor eaiga por debajd de la velocidad de referencias.
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NOTA

Descrito el objeto del presente invento
se declaran nuevas y de propia invencién las siguientes
reivindicaciones.,

1,~ Perfeccionamientos en los sistemas de
control para transmisiones hidrostiticas cdel tipo
que comprenden una bomba de fluido de desplazamiento
variable aceionada por un motor, incluyendo el sistew
ma de control, medios de control principales que
operan en respuesta a una sefial de mando el&ctrica
para variar el desplazamiento de la bomta de fluido,
mecdios generadores de sefial de mando para generar una
sefial de mande operativa, medios que proporcio?gn‘yna
primera sefinl de entrada eléctrica representativ;;ée
1a velocidad real del motor, y medios que propdﬁé£b~
nan una segunda sefinl eléctriean representativa aé’
velocidad de motor descargado, caracterizacdoes p§§3

-

comprenders o

(a) mediocs para comparar dichas prime-
ra y segunda sefinles de entrada eléctricas y géﬁ%%%r
una sefial eléctrica de pérdida de velocidad rep;ésén—
tativa del porcentaje miximo de desplazamiento Eb«ébmn
ba provocado instantineamente que es permisiblelgfg
hacer que el motor caiga por debajo de una velocigad
de motor minima predeterminada; y

() medios para multipliecar eléctri-
camente dicha sefinl de pérdida de velocidad y dicha
sefial de mando operativa para generar una sefial de
mando de entrada roducida,

2 ,~ Perfeccionamientos, de conformidad

con la reivindicacidn 1, ecaracterizados porque dichos
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medios de multiplicacidn comprenden medios de conmue
tacidn electrdnicos aptos para conmubtar su salida
entre dicha sefial de mando operativa y ung seﬁai de
referencia representativa de un desplazamiento de boor
ba mfnimo en respuesta a cambios en dichg sefial de
pérdida de velocidad,
3+~ Perfeccionamientos, de conformidad

con las reivindicaciones 1 & 2, caracterizados porgue
dicha sefial de pérdida de velécidad‘comprende una
onda substancialmente cuadrada que tiene un ciclo de
trabajo aproximadamente igual a dicho porcentaje perw—
misible miximo de desplazamicnto de bomba,

- 44~ Perfeccionamientos, de conformidad
con la reivindicacién 1, caracterizados porqué'dichos
medios generadores de sefial de nando comprenden medlos

NI

de circuite de limitacidén de velocidad y medlos<de

[ 4

circuito de conformacidn de sefial. .

B¢~ Perfeccionamientos segfin 1a§'§éivindica~
ciones precedentes, en donde el sistema de contﬁﬁl para
ung transmisién hidrostédtica es del tipo que compren-
de una bomba de fluido accionada por un motor ¥ un motor

S,

de fluido, siendo la bomba o el motor del tipo. de

desnlazamlento varioble, cuyo sistems de control compren~

.-

de medios de conbrol principales que operan en respuesty
a una sefial de mando de entrada eléctrica para variar
el desplazamiento de la bomba v del motor, medios gew

neradores de sefial de mando para generar ung sefial de

-manco operativa, medios que proporcionan wna primera

sefiagl de entrada eléctrica representativg de la velo~

cidad real del motor, y medios que proporcionan uns

secgunda sefial de enbrada eléctrica representativa de
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veloeidad de motor deééargado, caracte;izados por
comprenders

(a) medios para comparar dichas prime-
rg vy segunda scfinles de entrada eléctrica y generar
ung sefial eléctfica de pérdida de veloéidad que tiene
una ganancia de entre 0,0 y 1,0 cuya ganancin es re-
presentativa de un cambio de porcentaje en el desw
plazamiento de plato oscilante provecado ingtanti-
neamente necesario para impedir que la veloéidad del
motor calga por debajo de una velocidad mfndma prede
termingdas y

(b) medios para multiplicar eléctricaw-
mente dicha sefial de pérdida de velocidad ¥y dicha se-
fial de mando operativa para generar una sefial ﬁé“ﬁan~
do de entrada modificada. SRLE

6,~ Perfeccionamientos, de confofgidad
con las reivindicaciones 1 & 5, caracterizados.porque
di.chos medios de comparacidn y generaéién comprgééen
medios que proporcicnan una sefial de oscilacidn age

A an

tiene una frecuencia substancialmente constante, _

7 = Perfeccionamientos, de conformitdad
con 1la reivindicacidn 6, caracterizados porqueﬂaicpos

medics de comparacién y generacidn comprenden nedios

A

que proporcionan una sefial que es una suma ponderada de

dicha primera sefial de entrada eléctrica y dicha se-
fial de oscilacidn, cuya sefial de suma tiene una magnie
tud alternativgmente creciente v decreciente,

8ew Perfeccionamientos, de conformidad
con la reivindicacidn 7, caracberizados porque dichos
medios de comparacidn y generacidn comprenden medios

de circuito comparador eldctrico para compﬁrar dicha
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segunda sefial de entrada eléctrica y dicha sefial de
suma y para generar dicha sefial eléctrica de pérdida
de velocidad, 7
94~ Perfeccionanientos, de conformidad

con la reivindicacidn 8, caracterizados porque dicha
sefial ‘de pérdida de velocidad comprencde una sefial de
onda substancialmente cuadrada que tiene alternativa-
mente una magnitud méxima y una magnitw! mfnima, cuya
sefial de onda cuadrada eléctrica de pérdida de velo-
cidad es de una de dichas magnitudes cuande dicha se-—
fial de suma es mayor que dicha segunda sefial de entrg-
da eléctrica y tiene la otra magnitud cuando la ciw=
tada sefinl de suma es menor que dicha segunda sefial
de entrada eléctrica. o

104~ Perfeccionamientos, de conformidéd
con la reivindicacidn 7, caracterizados porque dichos
médios que proporciénan dicha sefinl de sumg pondé%ada
comprenden medios para ajustar el £actor de ponéerécién de

dichg sefial de sung,.

11,~ Perfeccionamientos en los sistemzs de
control para transmisidnes hidrostiticas, N

Segfin se describe v reivindica en»ié DY ew
sente memoria descriptiva que consta de 26 péginééifolia-
das y escritas a miquina por una sola cara. -

Madrid, a 21 JUN 1979

Palde JAIME ISERN
PP

Fimado: JESUS PICAZO
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