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Esta invención se refiero  a  un sistema transductor 

de de aplazamiento para medir e l  desplazamiento de un miembro.

Se conocen ya nachas formas de sistemas de trans-— 

ductor en la s  que e l  desplazamiento de un miembro se convier 

5. te  en una sedal e lé ctrica  que puede ser presentada de una ag 

ñera visu al para perm itir que sea indicado directamente e l -  

desplazamiento y/o l a  posición del miembro. Un problema que 

presentan lo s sistemas trsasdnetores es la  desviación debida 

a  cambies del medio ambiente en e l que trabaja e l transduc— 

10, to r. JPor ajenólo, un aumento de la  temperatura puede dar co­

me resultado una holgura reducida que puede afectar a un va­

lo r  de inductanoia o a  un va ler de capacitancia. El tra¡nsúuc 

to r  debe ser por consiguiente re calibrado o , s i  hay que evi­

ta r  la  recalibración durante e l  uso, es necesario prever mo- 

15.  dios de coEpensaOión de la  temperatura que pueden e r ig ir  que 

e l  traasductov sea comprobado en una amplia escala de tei^e- 

raturas antas de su uso, con e l fin  de ap licar la  cantidad -  

correcta de compensación.

331 ob jeto  de la  invención es proporcionar un s is  te 

2C. ma transductor de desplazacientc que sea sUstancialmente eedgt 

compensador de lo s  cambios experimentados en e l medio aabien 

te  de trabajo.

De acuerdo con la  invención un sistema tranoductor 

comprende unos primeros medios que producen una salida varia  

25.  b le que varía  de acuerdo can la  posición de dicho miembro, -  

segundes medios para proporcionar una señal de referencia —  

que es determinada a l meaos en parto por lo s  primeros medios 

pero que es sustanci símente constante independientemente de 

la  posición del miembro y  terceros medios para comparar di—  

30. cha salid a  y dicha señal de referencia para proporcionar una
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indicación sobre la posición da dicho adLesbrc.
Do acmerdo coa otro rasgo característico de la in­

vención, mn sis teca transdmcter compreŝ  ttn generador de —  
íTeooonoia controlado por el voltaje, mn par de bodes Me—

5. qosados ds fase cada uno de los cades comprende on ocatpars- 
dor de fases y mn oscilador controlado por el voltaje qns re 
dbe an voltaje de control procedente del respectivo oomparg 
dor, siendo alimentados los dos ooaparadores con ana frsomm̂  
cia ds referencia obtenida a partir de dicho generador de —  

10. frecaenda además ds la salida del correspondiente oscilador 
controlado por d  voltaje, teniendo cada oscilador oontrol*- 
do por d  voltaje una oosponente de teaporisación reactiva - 
asociada con d  domo# siendo determinados los vdorea de —  
las dos componentes de teaporización por la posición del - - 

13. miembro de td modo que d  moverse el miembro en ana direc­
ción anmente la reactancia de ana componente mientras que la 
de la otra componente descenderá y viceversa# medios para —  
proporcionar on voltaje dependiente de la mama de las reac­
tancias de dichas coaponantes y para aplicar dicho voltaje - 

20. d  generador de freoaancia controlado por d  voltaje, medies 
para comparar las fases de las salidas de dichos osciladores 
controlados por el voltaje, siendo aplicada la adida de di­
chos medios a un contador que recibo una entrada adicional * 
precedente de dicho generador de ireoosncla* conatitayendo - 

23. el valor de ementa proporcionado por el contador una indica­
ción de la diferencia de fases entre las salidas da dichos - 
osciladores controlados por el voltaje, constitnysado la di­
ferencia de fases misma mna indicación de la diferencia pre­
sente en los valorea reactivos de las dos coagMnentoa de teg 

30. porlzaciÓn y por tanto de la posición de dioho aieahro.
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Se va  a  describ ir ahora un. e joctplo de un. sistema 

transductor de acuerdo con la  invención con referencia a —  

lo s  dibujes que se acompaña, en lo s  que:

la  figu ra  % nuestra en su porción suprior la  dio 

3* posición mecánica de un Miembro cuya posición es preciso do 

tectar, oiontraa que la  porción inferior muestra e l circui­

to o lóctrico equivalente,

l a  figura 2 muestra un diagrama olóctrico do un -  

ejemplo del sistema.

10* la  figu ra 3 muestra diagramas de impulsos r e la ti­

vos a  la  operación del sistema do la  figura 2$

la s  figu ras 4 y 5 muestran diagramas clóotrieos -  

de otro ejeagb, y

l a  figu ra  6 es sim ilar a  la  figu ra 3 pero ro la ti-  

! 5* va a l sistema de la s  figuras 4 y  5.

Haciendo referencia a  lo s  dibujos, e l  miembro cu­

ya posición es preciso detectar está indicado en 10 y  en e l 

ejemplo particu lar comprendo un pistón lib re  que está a le ja  

do dentro de un cilindro 11.  El pistón y  e l  cilindro formen 

20. parte del sistema suministrador de combustible do una bomba 

de in yecció n  deatinada a  suministrar combustible a un actor 

de combustión interna. Durante su uso, so suministra combus 

t ib ie  a  un extremo del cilindro 11 para provocar o l doopla¡- 

Bamiento del pistón hacia e l otro extremo del cilin dro y  e l  

25.  combustible contenido en t a l  extremo del cilindro es desp3g  

sado a la  bomba de inyección* El movimiento del pistón es -  

por consiguiente una indicación de la  cantidad de combusti­

ble que es suministrada a  la  boniba de inyección*

Segdn ae verá en la porción superior de la figura 
30.  i ,  los extremos del pistón 3on de diámetro reducido y  están



situados en porciones agrandadaa del cilindro 11. Diapuaa—  
toa en las porciones agrandadas del cilindro hay un par da 
anilloa 12 cada ano de loa cuales oonstituye ana placa da - 
un condensador, cuya otra placa está constituida por la pog 

5* oída extrema reducida adyacente del pistón, loa anilloa es­
tán eléctricamente aislados de la pared de laa porcioaaa —  
agrandadas dal cilindro. La porción inferior de la figura 1 
indica el diagrama del circuito eléctrico y ae verá qaa com 
prenda dea condensadores variablee 13, 14, catando conécta­

lo. da a masa una placa de cada condenaadcr, mientraa que laa - 
otras placas de loa condensadcrca están conectadas con con­
ductores externos 15, 16a y se observará que al aumentar el 
valor de capacitancia de un condensador desciende el valer 
de capacitancia del otro condensador. Igualmente, la suma - 

15. de loa doa valorea de capacitancia permanece constante a ag 
nos que ae produzca un cambio en el medio ambiente de traba 
go, por ejeaplo, un cambio en la peraitividad del combusti­
ble c un cambio debido a una variación de teaperatara* en - 
la holgura existente entre loa anilloa 12, y laa porciones 

20. extremas reducidas del pistón.
Volviendo ahora a la figura 2, loa dea oondensado 

rea 13 y 14 están representados ooneotados respectivamente 
a un par de osciladores controlados por el voltaje 16, 17. 
Laa entradas de loa osciladores comprenden los voltajes VI, 

25. V2 obtenidos en las entradas de un par de filtros de paso - 
bago 18, 19 que a au vez tienen aua entradas conectadas con 
laa aalidaa respectivamente de un par de cooperadores de f& 
sea 20, 21. Cada coaparador de fase recibe la salida del o& 
cilador asociado y loa doa coaparadores de fases, los dos - 

30. filtres y los doa osciladores controlados por el voltaje —
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forman un par da bucles bloqueados do fase roforeaciados —

par A y  3*

So ha previsto igualáoste un generador de frecuen 

e ia  controlado por e l  v o lta je  que so presenta bajo la  forma 

5. da un convertidor de voltaje-frecuencia 22* La solida de es 

te  convertidor es aplicada a  un reductor de frecuencia 23 y  

l a  salid a  del reductor de frecuencia es conectada a la s  otras 

entradas de lo s  comparadores de fases 20** 21.  La salida del 

reductor de frecuencia 23 es una frecuencia que so llamará* 

10. en lo  que sigue* frecuencia de referencia.

La sa lid a  del convertidor do voltaje-frecuencia -  

22 es aplicada a un contador 24.  La frecuencia de esta se—  

Hal es igu al a  la  frecuencia de referencia astea citada au  ̂

tip licad a  por la  relación  do d ivisión  del reductor de Ere— 

1$. caencia 23.  AdieionaLaente* se ap lica a l contador 24 una se 

ñal representativa de la  d iferencia de fases entro la s  fre­

cuencias generadas por lo s  dos osciladores controlados por 

e l  vo lta je  16* 17* obteniéndose la  adama a  p artir de un coa 

parador de fases indicado goneralneate en 25.

20.  Los vo lta jes VI y  V2  do la s  salidas de lo s  filtro s

de paso bajo son sumados entre s i  utilizando un resisto r de 

tomas 26 a cayos extremos opuestos son explicados lo s  volta­

je s  de la s  salidas del f i l t r o  de paso bajo a  través do am­

p lificad ores no inversores. El vo lta je  obtenido en la  toma 

25.  del re sisto r 26 es aplicado a través de una red amplificado 

ra  27 á l convertidor de voltaje-frecuencia 22.

Considerando áhora e l funcionamiento del circuito, 

cada condensador puede ser considerado como formador do la  

ooügMMMKto do tenporización del respectivo bucle bloqueado 

30. do fase y  estos dos bucles son bloqueados a la  frecuencia -
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de referencia. El voltaje de control* eo decir el voltaje - 
que aparece en la aalida del filtro de paso bajo de cada bu 
<&& bloqueado de fase es proporcioné d v ^ w  de la 
tanda qoe controla el oscilador controlado por el voltaje 

5. da tal bucle. Los doe voltajes son aumadosentre si y  son - 
utiliaados para oontrolsr la fTeononda de referencia* La - 
diferencia de fases existente entre la salida de eada osci­
lador controlado por el voltaje y la frecoenda de reveren­
da ea proporcional al valor de la capacitancia que ocaatro- 

10. la el oocilador controlado por el voltaje. Como resoltado - 
de ello* la diferencia de fases entre las salidas de loo os 
dladoree controlados por el voltaje ea tasMán dependiente 
de la diferencia entre iMVá&oosl&cqpMitMKda^b loa­
dos cuodensadores. SI circuito oooparador de fases 25 pro—  

15+ porcioaa ana salida dependente de la diferencia entro las 
fases y sata aaHal* quesoauestrapcr^enlasfigcwas^ 
y 1, es aplicada al (xmtadcr 24. El contador 24 recibe taa- 
bidn ana señal dependiente de la frecaeaoia de referencia - 
pero que tiané ana trocooncia superior por la reladda da - 

20. dividdn del redactor de frecuencia 23. Por consiguiente* - 
el contador prodooo ana cuenta que es raproaentativa de los 
valoree relativos de loa dos ooadonsadores. Con referencia 
a la figura 3t la dama está dividida en tres secciones* la 
primera de las cuales se refiere al caso en el que é  valor 

25. del condensador (M es mayor que el de 02, siendo la segunda 
relativa el caso en el qua loe dos valoree son iguales y —  
donde relativa la tareera al caso en el que el valor del - 
condensador (Bee mayor que Cl* 9e observará que el ocupaba 
dor de fasea 23 esd dispuesto de tal modo que la señal P - 

3&. no deaeparesca cuando los valoree do loe das<Madaasadoree
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son iguales puesto que se pie sisarán medies adicionales pai­

ra  indicar en qué lado de la  posición media ĵ te dispuesto -  

e l pistón*

En e l  sistema descrito más axriba en caso de que
i

5# e x ista  alguna variación en la  smaa de la s  dos capacitancias 

debida a  un cambio ambiental, la  frecuencia do referencia -  

varí#  también para proporcionar la  compensación*

Haciendo abora referencia a  la s  figuras 4# 5 y  6; 

en la  figu ra  4 lo s  componentes Idénticos a loa del sistema 

10* mostrado en la  figura 2 han recibido lo s  mismos números de 

referencia*. Se observará en la  figura 4  que, a l contrario -  

que en e l  ejemplo anterior, lo s  vo lta jes de control aplica­

dos a lo s  osciladores controlados por e l vo lta je  16 y  17 no 

son utilizados para generar e l vo ltaje  aplicado a l generar— 

15* dor do frecuencia controlado por e l v o lta je , es decir e l —  

convertidor de frecuencia 22.  Sn su lugar, se obtiene e l —  

vo lta je  de control para e l convertidor 22 a  p a rtir de un —  

convertidor de marca/espaoia a  vo lta je  29,  cuyo circu ito  os 

tá  representado con d etalle  en la  figura 5.

20. Las salidas da loa osciladores controlados por e l

vo lta je  16. 17 junto con la  frecuencia de referencia son —  

aplicadas a  un circu ito  lógico 23 que produce la s  sedales X 

e Y, siendo staministradao estas últimas a l contador 24 y  a l 

convertidor de marca/espaoio a  vo lta je  29 respectivamente. 

25* La figu ra  6 indica la  relación existente entre la s  sedales 

suministradas a l circu ito  lógico y  obtenidas a  p a rtir  del -  

mismo*

ÍLJL-R ..A
La Patente de Invención que se s o lic ita  por voin- 

30* te  ados para Espada# de acuerdo con la  vigente Legislación,



tí#

deberá recaer oobre# "SISTEMA TRANSDUCTOR DC DESPLAZAMIENTO
PARA HERIR EL DESPLAZAMIENTO DB UN HIEHBR0", ooa Prioridad 
de la Solicitad de Patente en Oran RretaHa n' 29554A3 de
feOha 12 de Jodio ̂  197% oegdn la* cwaetariatioaa aoeaa—

/

/

30. A
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R E I V I N D I C A C I O N E S  

1 . -  Sistama transductpr,de desplazamiento para —  

medir e l  desplazamiento de un miembro, que comprende primeros 

medios para producir una sa lid a  variable que varía de acuer 

5, do con l a  posición de dicho miembro, segundos medios para -  

proporcionar una sedal de referencia que es determinada a l 

menos en parte por lo s  primeros medios pero que es gustan—  

cielmente constante independientemente de la  posición del -  

miembro y terceros medios para comparar dicha sa lid a  y dicha 

10̂  señal de referencia para proporcionar una indicación de la  

posición de dicho miembro.

2* .-  Sistema transductor de desplazamiento para me 

d ir  e l  desplazamiento de un miembro, segán reivindicación 1, 

que comprende un generador de frecuencia controlado por e l  

1$. v o lta je , un par de bucles bloqueados de fase cada uno de —  

loa cuales comprende un comparador de fases y un oscilador 

controlado por e l  vo lta je  que recibe un vo lta je  de control 

procedente de su respectivo comparador, siendo alimentados 

lo s  dos comparadores con una frecuencia de referencia obte 

2o. nida a p a rtir  de dicho generador de frecuencia además de -  

la  ca lid a  del respectivo oscilador controlado por e l  volta­

je , teniendo cada oscilador controlado por e l  vo lta je  una -  

componente do temporización reactiva asociada con e l  mismo, 

siendo determinados lo s  valores ds la s  dos componentes de -  

25. temporización por la  posición del miembro de t a l  modo que,

a l  moverse e l  miembro en una dirección, aumente la  reactancia 

de una componente, mientras que la  de la  otra componente —  

desciende y viceversa, medios para proporcionar un vo lta je  

dependiente de la  suma de la s  reactancias de dichas compo- 

30. nentes y para ap licar dicho vo ltaje  a l ¡generador de freouen



10.

ciA controlado por al voltaje, medios para comparar laa fa­
ses de las salidas de dichos osciladoras controlados por —  
el voltaje, siendo aplioada la salida de dichos medios a un 
contador que recibe una entrada adloional procedente de dldbo 

2, generador de frecuencia, constituyendo el valor de cuenta - 
proporcionado por el contador una indioaeión de la diferen­
cia de fases entre lee ealldae de dichos osciladores cont^ 
lados por si voltaje, constituyendo la diferencia de faaea 
mioma una indicaoión de la diferencia existente entre los - 

0̂, valorea reactivo# da las doe componentes de temporización y 
por tanto de la poaioión de dioho miembro.

3. - Siateaa transductor de deeplasamiento para me 
dir el deeplasamiento da un miembro, de acuerdo con la rei­
vindicación 2, qua incluye filtros de paso bajo en dichos bu

3̂. olea bloqueados de fase respectivamente, estando dispuestos 
dibhos filtros ds paso bajo sntre los comparadorss de faees 
y lo# oaciladoreg controlados por el voltaje.

4. - Sistema transductor ds desplazamiento para me 
dir si desplazamiento de un miembro, de acuerdo oon la rai­

go, vindicación 2, en el que el medio para proporcionar un vol­
taje dependiente de la auma de las reactancias ds dichas com 
ponentes comprende medios para sumar los voltajes que apare 
can en las salidas de los filtros ds paso bajo.

5. - Sietema transduotor ds desplazamiento para me 
2$. dir el deaplazamiento de un miembro, de acuerdo oon la rei­

vindicación 4, en el que dicho medio comprende un reaiator 
con tomas a cuyos extremos opuestos son aplicados los sita­
dos voltajes a travós ds amplificadores respectivamente, ee 
tando conectada la toma de dioho resistor oon si generador

30 de frecuencia controlado por el voltaje#
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6. -  Sistema trunsducter de desplazamiento para me 

d ir  e l desplazamiento de un miembro* da acuerdo con la  re i­

vindicación $* en e l  que e l  medio para comparar la s fases de 

la s  salid as de dichos osciladores controlados por e l vo ltaje

5. comprende un comparador de fases*

7 . -  Sistema transductor de desplazamiento para ng 

d ir  e l desplazamiento de un miembro* do acuerdo con la s  re i 

vindicaciones 2 6 3 *  en e l que e l  medio para proporcionar -  

un vo lta je  dependiente de la  suma do la s  reactancias de d i-

10. chas componentes comprende un circu ito  lógico  y un convertí 

dor de marca/espaoio a vo ltaje* siendo suministradas la s  —  

salidas da dichos osciladores controlados por e l  vo lta je  a 

dicho circu ito  lógico*

8*- Sistema tranaductor de desplazamiento para me 

15* d ir e l  desplazamiento de un miembro* ds acuerdo con la  re i­

vindicación 7* en elqpe dicha unidad ló g ica  constituye e l  -  

medio para comparar la s  fases de la s  salidas de dichos osci 

ladores controlados por e l  v o lta je .

9. -  "SISTEMA TRANSDUCTOR DE DESPLAZAMIENTO PARA ME 

20. DIR EL DESPLAZAMIENTO DE UN MIEMBRO"*

Seg6m opada sustancialmente descrito en la  presen

***/***
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te memoria que c w s t i df doce hojea, eao^itae a máquina por 

una sola cara y acompañada de dibujos.

^ d rid , 1 2 J^ J373

LUCAS INDUSTRIES LIMITED.

5. P.-P*
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