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La presente invención se refiere al manda a distancia de uno a 

más dispositivos eléctricos.

De un modo más particular, la presente invención se refiere a un 

sistema con el cual uno o más dispositivos eléctricos se controlan ca­

da una por un receptor correspondiente en respuesta a señales de control 

transmitidas desde un transmisor remoto por una linea de alimentación I 

por medio de la cual el dispositivo o dispositivos eléctricos se ac­

tivan. •

En dichos sistemas pueden surgir graves problemas cuando el dis­

positivo eléctrico es de tal naturaleza que su funcionamiento hace que 

se inyecte ruido eléctrico en línea fuente de alimentación como pasa, I

por ejemplo, con dispositivos tales como motores eléctricos, puesto j
que este ruido puede perturbar el funcionamiento del receptor (y por j 
lo tanta del propio dispositivo}.. j

i
Según la presente invención se proporciona un sistema de mando j 

a distancia para controlar uno o más dispositivos eléctricos por 

líneas de alimentación usadas para activar el dispositivo o disposi­

tivos, cuando en la práctica se alimentan, a través de las líneas de 

alimentación, una onda compuesta que comprende señales de control y 

una onda de la fuente de alimentación de repetición cíclica, compren- | 

diendo cada ciclo de la onda de la fuente de energía uno o más Ínter- , 

vellos durante los cuales tiene una amplitud prácticamente de cero, 

comprendiendo el sistema un transmisor para producir las señales ¡

de control en relación temporizada con la onda de la fuente de eli- j
mentación, de modo que las'apariciones de las señales de control ;

í
queden confinadas a las últimas partes de dicnos intervalos de la j
onda de la fuente de alimentación y por lo menos un receptor desti- (

nado a recibir una anda compuesta y para identificar las señales de j
¡

control recibidas asignadas al misma y para controlar apropiadamente ¡
i

un dispositivo eléctrico correspondiente. 1
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La invención proporciona también un transmisor para un sistema de 

mando a distancia por cuyo uso se controlan uno o más dispositivas eléc­

tricos utilizando señales de control transmitidas por lineas de ali­

mentación empleadas para activar el dispositivo o dispositivos, com­

prendiendo la onda a través de las líneas de alimentación señales de 

control y una onda de repetición cíclica, comprendiendo la onda de la 

fuente de alimentación por lo menos un intervalo durante cada ciclo, 

en el cual su amplitud es virtualmente de cero, comprediendo el trans­

misor una circuiteria dispuesta para producir señales de control en 

relación temporizada con las ondas de la fuente de alimentación de mo­

do que.las apariciones de las señales de control se confinen a las 

últimas partes de dichas intervalos.

La invención proporciona además un receptor para un sistema de 

mando a distancia en el cual las señales de control se transmiten por 

lo menos a un receptor por líneas de alimentación para activar el 

dispositiva a dispositivos eléctricos asociados con el receptor n re­

ceptores, llevando las líneas de alimentación en la práctica una cn- 

da compuesta que comprende una onda de la fuente de alimentación de 

repetición cíclica que tiene uno o más intervalos durante cada ciclo 

en los cuales su amplitud es prácticamente de cero y señales de control, 

cuyas señales de contol quedan confinadas a las últimas partes de los 

intervalos, estando el receptor destinado a identificar las señales !
i

de control asignadas al mismo y a controlar apropiadamente un disposi­

tivo eléctrico correspondiente en respuesta a dichas señales.

La onda de la fuente de alimentación es preferiblemente rectan­

gular.

El retardo que se produce entre el final de la parte activa (no 

nula) de un semiciclo de la onda de alimentación y las señales de 

control permiten un tiempo para el decaimiento de las corrientes reac­

tivas resultantes de los dispositivos eléctricas que presentan cargas



inductivas a las lineas de alimentación.

Cuando hay una pluralidad de receptores, las señales de control 

a los receptores se pueden transmitir en rotación durante segmentos de 

tiempo respectivos, para que cada receptor pueda reconocer las seña­

les de control asignadas al mismo, cada señal de control puede com­

prender datos de dirección o localización que designan el receptor en 

cuestión asi como el propio dato de control. Las señales de control 

pueden tener la forma de una corriente de bitios combinados con la on­

da de alimentación segón un esquema de modulación deseado; los datos 

de dirección o localización y/a los datos de control pueden tener uno 

a más bitios de paridad o bitios de detección o corrección de error 

añadidos a la corriente de bitios para que los detectores puedan de­

tectar una recepción correcta de las señales de control.

La invención se describe de un modo adicional con relación a les 

dibujos adjuntos en los c-ue :

La figura I es un diagrama en cierto modo esquemático que tendi­

do de ferrocarril de modelo que incorpora una modalidad de sistema 

según la presente invención.

La figura 2A ilustra una onda compuesta alimentada a las vías 

de la modalidad de la figura I.

Las figuras 28 y 2C ilustran ondrs positivas y negativas, respec­

tivamente, que se pueden derivar de la onda compuesta para alimenta­

ción a través de una carga.

La figura 3 ilustra un ciclo de la onda compuesta con los ejes 

de tiempo y amplitud exagerados.

Las figuras 4 / 5  ilustran señales de control.

La figura 6 es un diagrama de circuito en cierto modo esquemá­

tica del regulador del sistema de la figura I.

Las figuras? y 8 ilustran dos tipos de dispositivos eléctricos 

y sus receptores correspondientes.
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La figura 9 es un diagrama de conjuntos c¡ue ilustra varias partes 

funcionales del receptor; y

La figura 10 es una vista en perspectiva de un dispositivo para 

elegir los datos de dirección o localización a los que responde un 

receptor correspondiente.

A continuación se describe una modalidad de la presente invención 

en el contexto de su aplicación a un tendido de ferrocarril’' de mode­

lo. Se comprenderá que la invención se puede usar también en otras 

aplicaciones que utilicen un método similar de mando a distancia; 

muchas, sino todas las características del sistema se pueden usar con 

modificaciones cuando sea apropiado en dichas otras aplicaciones de 

la invención.

La figura I ilustra un tendido de ferrocarril de modelo I que 

comprende una pluralidad de locomotoras movidas eléctricamente, por 

ejemplo 2, que funcionan en una vía común 3 y se controlan por medio 

de un regulador 4. Cada locomotora 2 toma energía por medio de un 

colector de corriente de la vía 3. Un dispositivo de control, montado 

en la locomotora y conectado entre el colector de corriente y el motor 

eléctrico, puede variar la velocidad y dirección de una forma propor^- 

cional. La orden de velocidad para caria locomotora en el sistema se 

transmite únicamente desde el regulador 4, a través de la vía en co­

mún con la fuente de alimentación. Un receptor en cada locomotora pue­

de transladar esta señal a la función de control necesaria. Así, desde 

una caja de control central conectada al tendido se puede controlar 

cada locomotora de un modo individual.

El sistema comprende también dispositivos auxiliares como puntos 

5 y señales 6 de funcionamiento Eléctrico, cada une de los cuales 

incorpora un receptar conectado a la vía común en diversas partes 

distantes para activar accionadores para los puntos y señales y otro 

equipo auxiliar. Se puede dar orden a cada uno da estos elementos para
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que funcione según sea necesario por medio de una señal codificada 

transmitida desde el regulador central 4 por el tendido de la vía.

La energía para todas las locomotoras en uso y en equipo auxiliar 

se alimenta por el tendido de la vía del sistema. Así, la mayoría de . 

la vía se puede considerar como una barra colectora de dos conectores 

(excepto cuando se produzcan bucles y por lo tanto sean esenciales '

secciones aisladas conmutadas).

La elección se un suministro de corriente continua o alterna pue-
f

de ser crucial en términos de economía práctica general, pero no afecta 

al concepto, de funcionamiento general o a los fundamentos dol méto­

do de transmisión de señales empleado. En la modalidad ilustrada, la 

onda de alimentación de energía es una onda rectangular de 20V pfc de­

rivada por el transformador 7 del suministro de la red.

La salida del transformador con torna central 7 se rectifica en 

onda completa por cuatro diodos 51a—d. y se suaviza por capacitores 

52 y 53 para proporcionar alimentaciones positiva y negativa para dos 

amplificadores de conmutación I3a, I3b que se emplean para sintetizar 1

la onda compuesta que se alimenta a través de las vías. A través del j
i

capacitar 53 se conecta un regulador de tensión 8 utilizado para derivarj 

una alimentación regulada para el resto de la circuitería del transmi- I
I

sor. ;

Los requisitos principales de transmisión simultánea de señales i 
de energía y control por la vía con generación, recepción y descodifi­

cación económicas se cumple mejor por medio de impulsos de codifica-
!

ción binaria que se cambian con la onda de la fuente de alimentación. i 
Por este medio se evita notablemente el tener que depender de compa- i 

nentes "analógicos" puesto que no existe "corriente portadora" como ; 

tal. Empleando un múmero suficiente de bitios en una palabra codifi- i 

cada transmitida se puede conseguir tantas funciones de controly mayor 

resolución de control de la velocidad como se desee con cualquier nú- '
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mero de locomotoras. Las limitaciones estarán impuestas por las res­

tricciones de la cadencia máxima de los datos contra la inmunidad al 

ruido y tiempo de transmisión disponible.

La elección de una técnica apropiada de modulación de impulsos 

está dictada notablemente por las necesidades de economía del receptor. 

Se deberá conseguir independencia de las señales de cadencia o tempo- 

rizaclón generadas localmente (receptor) para evitar la necesidad de 

emplear cristales de cuarzo u otros componentes ultraestables a ]a 

frecuencia o constante de tiempo o de costo y/o volómen relativamen­

te elevados.

Las señales de control deberán tener un componente nulo o de cero 

puesto que de otro modo existiría un voltaje de desplazamiento conti­

nuamente variable.

Así, el método de codificación se deberá modular sincrónicamente 

en fase o en frecuencia .para mantener un voltaje nulo, o sea, se pue­

de cortar y considerar como una señal modulada en longitud de impulso 

de unipolaridad independiente de la polaridad real de receptor conec­

tado a los colectores de corriente o la dirección de ubicación de la 

locomotora en la vía.

Los pequeños motores de corriente continua de imán permanente 

incorporados en las locomotoras de modelo crean un grave peligro de 

ruido para el sistema de transmisión de datos simplemente debido a la 

acción de sus conmutadores. La inmunidad al ruido de la señal trans­

mitida se puede optimizar por varios métodos conocidos.

La figura 3 ilustra un ciclo completo de la onda alimentada a tra­

vés de los carriles por amplificadores I3a y I3b. En el intervalo TI 

y T2, el voltaje alimentado por los carriles se mantiene estable a +

20V, Este es uno de los dos intervalos durante el ciclo en qua los 

motores disponen de energía así como los demás dispositivos del sis­

tema. En el instante T2, la onda se reduce a cero y se mantiene a este
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valor por un periódo de 1,5 milisegundos. Sigue después el intervalo de 

tiempo T3-T4 que es el segmento de tiempo asignado a una de las IS loco­

motoras y durante este intervalo se transmite una palabra binaria, cuya 

palabra incluye una dirección o localización que indica a la locomotora 

o a otro dispositivo cuál es la información de control que se pretende, 

la propia información de control y un número de bitios anteriores y pos­

terioras y de paridad. Los "unos” binarios están representados cada uno

por un ciclo completo de una onda rectangular de frecuencia de 4,73 Khz '
!

que oscila entre -s2Q.,y +20V mientras que los "ceros" binarios están re­

presentados cada uno por un ciclo completa de una onda rectangular de 

frecuencia de 9,47 Kh¿ de amplitud similar. Al final del intervalo T3-Ty„, 

la onda pasa a ser negativa y permanece a -20V durante el intervalo de 7,

0 milisegundos T-4-T5, siendo éste lógicamente el otro periódo de la onda 

durante el cual se alimenta energía a las locomotoras y otros dispcsiti- | 

vos. .En el instante T5 la onda vuelve a cero y se mantiene a este valor 

por espacio de 1,5 milisegundos, después de lo cual comienza el ciclo 

de datos siguientes en el instante T6. j

Se comprenderá, por lo tanto, que la onda alimentada por la vía es ! 

esencialmente una onda de alimentación rectangular que oscila entre +20 J
y -20V con intervalos 0V de 3,0 milisengundos entre los semiciclos positiL

j
vos y negativos quedando confinadas las señales de control a las últimas i

i
partes de estos intervalos 0V. Según se podrá ver por la figura 2A, cada : 

una de las 16 locomotoras tiene asignado un segmenta de tiempo respectivo 

en un ciclo de datos que comprende ocho ciclos de onda de "alimentación
¡

de energía". Las figuras 28 y 2C representan dos ondas que se pueden: de- j 

rivar de la onda a través de los carriles para activar motores, etc,. J 

En una versión primitiva de nuestro sistema, descrita en la soli- ¡ 

citud de patente británica 33372/78, se empleaba una onda de alimenta­

ción de energía sinusoidal con las señales de control inyectadas des- j 

pués de los cruces por cero,. No obstante, con una carga inductiva, i30



v.g., La bobina da un motor, los cambios de corriente retardan los cam­

bios de voltaje en un ángulo de fase $ y, por consiguiente, la corrien­

te de carga pasa a cero poco después de haber alcanzado el voltaje de 

alimentación un valor definido en dirección puesta. Como el triac que 

controla al motor trata de desconectarse a una corriente de cero, exis­

te la posibilidad de que el motor esté todavía "conectado" mientras se 

transmiten datos, produciendo dificultades especialmente porque f  es 

una cantidad variable dictada por la inductancia y la resistencia de 

la carga (v.g., el motor). La onda compuesta presente evita estas di­

ficultades empleando un "espacio muerto" definida para que el motor 

retardado se pueda desconectar, antes de la transmisión de los datos.

Los datos se inyectan conectando y desconectando los mismos amplifica- 

dpres de activación I3a, I3b utilizados para producir la onda de ali­

mentación de energía. Este método de inyección de datos elimina la ne­

cesidad de la autoinducción en serie de nuestra sistema anterior. Otro 

beneficio adicional del sistema presente es una reducción de calenta­

miento del motor dabido al factor de forma mejorada de la onda de ener­

gía, siendo el par motor proporcional al promedio de corriente y las 

pérdidas térmicas riel motor al contenido de Rí/iS y cuanto mayor sea el 

factor de forma, Irms/lav, tanto mayores sefan las pérdidas. Así mismo, 

el empleo de una onda de alimentación rectangular facilita y hace más 

fiable la extracción de las señales de control puesto que las partes 

superiores e inferiores de las señales de control no cambian en amplitud 

como lo harían si se superpusieran en una onda sinusoidal.

Asi, en eLsistema de la figura I los datos se transmiten cuando flu­

ye poca o nada de energía y todos los dispositivos que producen ruido, 

como los motores de las locomotoras, están desconectados y el problema 

del ruido se ha reducido al mínimo.

La duración de los segmentos de tiempo de los datos efecta a la 

patencia máxima disponible en un semiciclo puesto que los receptores
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incorporados en las locomotoras y equipo auxiliar se programan para 

que los dispositivos de control del ángulo de fase (triaos) utiliza­

dos para controlar las cargas (v.g., motores) no se puedan conectar 

hasta que se haya transmitido el última de los bitios de los datos.

Una memoria situada en cada receptar almacena la última actuali­

zación recibida hasta haberse recibido con éxito una mueva actualiza­

ción de datos y haber sido validada en numerosos ciclos y un pequeño 

retardo en un cambio de la demanda/velocidad real del regulador es' 

normalmente imperceptible.

Según se indica en la figura 2A un número de receptores de loco- 

motorasse localizan cada uno cíclicamente (por medio de un número úni­

co asignado que se transmite como parte de la palabra binaria) y actua­

lizado con la demanda de velocidad/dirección del regulador. Se reali­

za en base de una nueva localización o dirección (locomotora) por 

cruce de cero, v.g. dos por ciclo, actualizándose cada uno en base 

de la rotación. Por lo tanto, para un sistema con 16 locomotoras a 

localizar, cada una se actualizaría cada 144 milisegundos. Además se 

obtiene energía para la memoria del receptor por un dispositiva de 

almacenamiento (v.g., un capacitor) para mantener los datos recibidos 

intactos a través de interrupciones de energía momentáneas,, v.g., cuan­

do la locomotora atraviesa puntas y los colectores de corriente pier­

den contacto. Aun cuando no haya actualización de la demanda de diré?. 

cción de velocidad, el.dato de control (anterior) se transmite toda­

vía durante cada segmento de tiempo asignado a las locomotoras para 

asegurar un funcionamiento correcto cuando, por ejemplo, la locomo­

tora se saca de la vía y después se vuelve a introducir en la misma.

Las figuras 4 y 5 representan ondas típicas de la impulsión de 

datos. Según se verá por la figura 5, un "0" está representado por un 

ciclo completo de 9,4? KHz en onda rectang lar mientras que un "I" 

del dato está representado por un ciclo completo de onda rectangular de

i
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4,73 KHz.

Le razón para utilizar por lo menos un ciclo completo de una an­

da cuyas mitades positiva y negativa se modulan de un modo similar, es 

que entences no importa cual es la polaridad de las conexiones entre 

el receptor de la locomotora y la via, por lo que se puede quitar una 

locomotora de la via, darla la vuelta y volverla a colocar recibien­

do aún así los datos correctamente.

La función principal de control del regulador 4 es control inde­

pendiente de velocidad y dirección de un número de locomotoras 2. "El 

número elegido como el máxima controlable por el sistema se refiere 

al periódo de actualización máximo permisible en el esquema de multi- 

plexación y el número de bitios en una palabra de control usada para 

la localización o dirección.

Como la velocidad de cada locomotora 2 se transmite como sub-= 

grupo de una palabra binaria de control, el receptor 10 tiene que ha-
í

cer una conversión digital a analógica para traducir la velocidad bi­

naria en ángulo de disparo del dispositivo de control (triac). El nú­

mero de bitios empleado determina la resolución de velocidud obteni­

ble con cada stapa.

La función del receptor auxiliar se designa para que pueda accio­

nar dispositivos que son esencialmente de dos estados (v.g., conexión/ 

desconexión o izquierda/derecha). El estado de cada salida se mantiene 

mécanicamente con facilidad (cuando se trata de un punto a aguja) o S 

por medio de una salida bloqueada procedente del receptor ID. Como 

es probabla-que el receptor 10 esté en contacto continuo con la vía 

(al contrario que una locomotora) es inecesaria la actualización de 

ciclas. El código de orden a un receptor auxiliar 10 se ha de transmi- j

tir solamente una vez en el cambio de estado requerido. Se puede con- j
i

seguir "robando” un ciclo de actualización de la rotación normal de 

las localizaciones o direcciones de las locomotoras. Uno o más bitios
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deben identificar de una forma única esta función. Los bitios restan­

tes de la palabra, aun aquellos en posiciones normalmente empleadas 

para la localización y velocidad de las locomotoras se pueden usar 

como función de localización o dirección para las órdenes de recep­

tores auxiliares de control. Para que su movimiento sea realista las 

locomotoras no deberán responder instantáneamente a un cambio de ve­

locidad por demanda del regulador. Se debe añadir inercia como una 

función de control bien en el regulador 4 o en el receptor de la loco­

motora 10. Se consigue incrementando o reduciendo la velocidad orde­

nada en un número de pequeñas etapas, con lo que la demanda de velo­

cidad simula los efectos de la inercia.

El regulador 3, según se indica en las figuras I y 6 comprende 

principalmente los componentes siguientes:

a) transformador 7 y los componentes correspondientes de multi­

plicación y suavización;

b) fuente de voltaje bajo de c.c. 8 para la circuiteria electróni­

ca del regulador ;

c) uno o más botones o cursores de velocidad lia, b, c....;

d) un microprocesador 12 para codificación y transmisión de da­

tos con una red RC I2a de generación de cadencia correspon- j
l

diente; J
e) amplificadores de, potencia cíclicos I3a, I3b para inyectar í

"datos" del microprocesador 12 en la alimentación a la via/3; j

estos amplificadores pueden incorporar circuiteria de prote­

cción de sobrecarga tradicional;

f) detector de cruce cero 14 para detectar los cruces por cero 

dB la onda de alimentación de c.a,; y
¡

g) un teclado 15 para la localización o dirección de locomotoras ¡
i

y receptoras auxiliares. j
El transformador 7 empleado con el regulador deberá tener capaci- \



dad de salida de corriente al voltaje de alimentación del sistema para 

alimentar una carga para dos o más locomotoras en funcionamiento más 

la alimentación para los circuitos electrónicos de control [aproxi­

madamente 5W).

Suponiendo que el fasaje sea correcto, se pueden añadir alimen­

taciones adicionales a la vía en puntos distantes en paralelo con el 

punto en el regulador 4.

Para reducir al mínimo el número de componentes y aumentar la 

fiabilidad del regulador, los mandos o cursores de control de veloci­

dad lia, b, c... adoptados habrán de ser preferiblemente cada uno un 

conmutador de Codificación Binaria. Así, mediante multiplexación apro­

piada, la posición [angular o lineal) se traducirá directamente en ía 

palabra de código de velocidad. El conmutador actúa en etapas separa­

das, aun cuando éstas no resulten evidentes al usuaria. Se utiliza 

un código Gray, o código similar, para la codificación (v,g., solamen­

te un cambio de bitio por etapa), para evitar el funcionamiento erró­

nea en los puntos de transición. Un posible esquema serla el siguien­

te:

ENTRADAS MPU

K8 K4 K2 KI FUNCION

POSICION DEL MANDO I 0 0 0 I Velocidad cero (desconexión)

2 0 0 I I Velocidad mínima-

3 0 0 I 0

4 0 I I 0

5 0 I I I

6 0 I D I

? 0 I 0 0

8 I I 0 0

9 I I 0 I Velocidad media

10 I I I I
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II I I I 0

12 I 0 I 0

13 I 0 I I

14 I 0 D I

15 I 0 0 0 Velocida máxima (conexión

tal}

0 0 0 0 Cambio de velocidad

PULSADOR

CODIFICADO

La función de marcha adelante y marcha atrás se puede ejecutar 

por un pulsador 18 asociado con cada control II.

Como la velocidad está codificada en el control II, las seña­

les de salida de cualquier número de controles similares II (uno por 

locomotora bajo control directo} se pueden multiplexar juntas para 

reducir al mínimo el número de conductores necesarios para conectar • 

los controles . Esta característica permite añadir controles adicio­

nales a bajo coste según se prolongue el sistema más alia de un con­

trol único básico. Estos reciben cada uno un número, v.g., I a 16, 

para una unidad de 16 mandos de control que se puede utilizar asig­

nados a cualquier locomotora. De este modo se podría hacer que el man-
i

do I fuera para la locomotora Na I, el mando 2 para la locomotora N® j
4, el mando 3 para la locomotora Ns 2 y así sucesivamente, ¡

i
El MPU 12 se puede programar para que una dirección o locali­

zación de una locomotora particular se asocie con uno de los regulado­

res lia, b, etc o, como variante, de modo que una dirección o.locali- j
zación de una locomotora se pueda asignar a cada control II por el ¡

i
emplea del teclado 15, j

Este dispositivo posibilitaría el control de cualquier locomo- j 
tora en el sistema con cualquier "mando" simplemente con una asigna- | 

ción numérica.

La cantidad de receptores auxiliares empleados en un sistema >

il
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puede variar. Podrían ser estos muy numerosos o tan solo unos cuan­

tos, o aún ninguno. En lugar de emplear un conmutador por función, 

lo cual podría ser prohibitivamente costoso y complejo, se utiliza 

un teclado del tipo de calculadora como se ha indicado anteriormente. 

Por lo tanto, cada dispositivo se puede hacer funcionar tomando de su 

dirección o localización en uno o un número de múltiples dígitos 

y haciendo entonces que el transmisor indique el código apropiado en 

un ciclo "robado".

Se pueden añadir teclas adicionales al teclado 15 para que se 

puedan llevar a cabo funciones adiciónales de los controladores sin 

necesidad de otros conmutadores o controles.

Un pasible conjunto de funciones sería como sigue:

Tecla Bunción

a) 0 a 9

b) INTRODUCCION

c) INTRODUCCION

d) CONTROL

e) TREN

f) INERCIA

Introdución de dirección o localización numé­

rica.

L Introduce una localización auxiliar (L) para 

transmisión inmediata. Pulsando esta tecla 

de nuevo se hace que se repita la función 

anterior si no se ha tocado otra tecla.

R Igual que (b) para el auxiliar (r ).

Se usa para designación del reoulador de velo- j
I

cidad después de manipular el número si hay j

un control necesario enlazado a la "caja". |

Se usa para asignar una locomotora particular, j 

habiéndose manipulado su número (localiza­

ción) a un control particular usando la ta- 

clr. CONTROL.

Da a la locomotora especificada inercia con 

la tecla TREN una vez que se ha pulsado IN— 

TRQDUGIDN -R. Con la tecla INTRODUCION I se
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g) INTRODUCCION Pone a cero la última acción de teclas. Pul- 

DE VUELTA A sendo dos veces se pone a cero la última se- 

CERO cuencia del teclado. Se emplea para corrección

de errores por pulsación equivocada de teclas.

L y R indican en este caso Izquierdo y Derecha (agujas), aunque 

para algunos elementos auxiliares podría ser L «= desconexión y R = co­

nexión.

El MPU. 12 se programa para realizar todas las tareas necesa­

rias para ejecutar las funciones siguientes:

a) Multiplexar entradas de control de velocidad;

b) Almacenar entradas de controles de velocidad;

c) Multiplexar .conexiones al teclado 15; '

d) Introducir y almacenar señales de salida del teclado 15;

e) Descodificar señales de salida del teclado 15;

f) Almacenar asignaciones de control de locomotoras;

g) Almacenar "conmutadores" de activación de inercia;

h) Efectuar acción de inercia aumentando o reduciendo la ve­

locidad;

i) Codificar palabras de datos de ordenes a locomotoras en 

base de una rotación (multiplexación por división de tiempo 

de las señales de control de locomotoras;

k) Codificar palabras de control auxiliares;

l) Generar bitios empleados para protección de las palabras 

de datos contra ruido;

m) Realizar conversión de paralelo a serie de palabras de da­

tos;

n) Realizar modulación de frecuencia de palabras de datos en 

serie y generar con precisión señales de salidad de FM di­

rectas;30.
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o) Sincronizar con precisión a la referencia de cruce por 

cer a partir de la fuente de entrada normal externa;

p) Indicar cada pperación del teclado con una salida de au­

diofrecuencia a un altavoz en la caja de control para "reali­

mentación" por parte del usuario;

q) Indicar ardenes/funcionamiento erróneos del teclado con una 

salida de audiofrecuencia alternativa distinta para reali­

mentación por partB del usuario; y

r) Conversión de decimal a binario de los nómeros de los tre­

nes.

Durante la ejecución de estas tareas será necesario que el dis­

positivo almacene ciertas parámetros en una base dinámica. Se tendrá 

que dar lugar de almacenamiento para los parámetros siguientes:

a) Velocidades presentes individuales de las locomotoras;

b) Direcciones individuales de las locomotoras;

c) Temporización de inercia para cada locomotora;

d) Asignaciones de reguladores (por número de locomotora)

e) Separador registrador de transmisión;

f) Cuenta multiplex de regulador;

g) Cuenta multiplex de locomotora;

h) Cuenta de temporización para conmutadores de control;

i) Cálculo de paridad;

j) Almacenamiento de órdenes para función de repetición; j
k) Cuentas de temporización para transmisión; y

l) Registradores temporales para descodificación, etc.

Como el número de controles de velocidad que podrían enlazarse 

con la caja de control puede variar dependiendo de la complejidad exi­

gida por el sistema, es conveniente que el número de conexiones a ca­

da uno se reduzcan al mínimo. Empleando un dispositivo de "vía" para 

las señales de entrada de velocidad, se puede enlazar cualquier número
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que sb desee, eliminando de este modo la necesidad de cableado indi­

vidual.

Gon la multiplexación de las conexiones se reduce la cantidad 

de conductores considerablemente con un mínimo de inconveniencia .

Por ejemplo, en el dispositivo de reguladores solamente son necesa­

rios 13 conductores para conectar 15 controles cada uno con 15 posi­

ciones da velocidad y cada uno con un control de conmutación de inver­

sión de acción momentánea (pulsador].

El estado de marcha adelante/atrás de cada locomotora se alma­

cena en el fcIPÜ 12 y alterna cada vez que se pulsa una dirección parti­

cular para cambiar de dirección.

Segón se podrá apreciar por la figura 6, las señales de entra­

da al MPU 12 se multiplexan de un modo que de hecho es una prolonga­

ción del esquema utilizada en teclados del tipo de calculadora. El te­

clado 15 comprende una matriz tradicional•de filas y columnas de con­

ductores entre los cuales se pueden hacer conexiones pulsando las te­

clas específicas. Los conductores de columnas se conectan á las líneas 

de salida respectivas ñ( -R9 del MPU 12 mientras que los conductores 

de las filas se conectan a entradas respectivas KI, 2, 4;y 8 que se co­

nectan también por una vía de 4 hilos y diodos de multiplexación 21 a !
i

cada uno de los conmutadores de posiciones múltiples 22 de cada uno de 

los controles lia, b, etc. Los conmutadores de posiciones múltiples 

22 de cada control lia, b, etc., se conectan por un resistor 23 y un 

diodo 24 a cada una de las cuatro líneas de salida RD a R3 y cuatro j 
líneas de multiplexación DI a 04, sirviendo la permutación especifica de !

i
las conexiones a las líneas OI -04 y RO - R3 para identificar cada con- |

t
mutador 22. >

Un control apropiado de los estados de las salidas OI - 04 y ji
RO - R3 y RS - R9 bajo control de la programería (software) permite 

que elMPU 12 introduzca datos del teclado 15 y cada uno de los contro- ¡
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les lia, b.

El sistema ilustrado comprende el uso de dos receptores de fun­

cionamiento distintivamente diferentes 10, o sea:

a) Para recibir y descodificar señales de control de locomoto­

ras y traducirlas en una salida de control de fase apropiada, v.g,, a 

un triac (etc); y

b) Para recibir y descodificar señales de control auxiliares 

y traducirlas en una señal de salida de estad o estable o momentáneo, 

para activar un dispositiva de potencia (v.g.,un triac), con el fin 

de activar el motor de una aguja u otro dispositivo solenoide o con­

mutador de luces (v.g., señales).

No obstante, para una mayor eccnomía estas dos funciones se com­

binan en un solo diseño de pastilla de receptor que es una pastilla 

hecha de encargo o un MPU debidamente programado, dispuesto para iden­

tificar, por medio de conexiones eléctricas al mismo, el tipo de dispo­

sitivo (v.g., locomotora o agujas) y responder apropiadamente a señales 

de control dirigidas al mismo y recibidas por la vía. Siendo la recep­

ción de la señal común a todos los dispositivos, solamente es necesa­

ria elegir las funciones apropiadas alternativas de descodificación y 

salida que se usan en un dispositivo particular. El esquema decodifi­

cación se hace óptimo en el modo necesario para que estos requisitos 

se cumplan con-, .el mayor número posible de componentes comunes que sea 

necesario.

Para reducir al mínimo los costes, una mayor parte del receptor 

se puede integrar en una sola pastilla IC. Coma no se pueden mezclar 

fácilmente las técnicas analógicas y digitales 1?. pastilla emplea téc­

nicas enteramente digitales aún cuando se requieran funciones análo- 

gicas.

La pastilla simple IC 10 es común a ambos receptores auxiliar y 

de locomotora (figuras 7 y 8, respectivamente). La energía para la
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pastilla se deriva por rectificación de semiondas con un capacitor de 

deposito"23. EL consumo de corriente de la pastolla se reduce al míni­

mo utilizando una tecnología de semiconductores de baja potencia.

La señal de entrada .(dato) se atenúa exteriormente antes de su 

introducción en la pastilla por medio del atenuador 24, puesto que los 

voltajes punta pueden ser muy elevados. La atenuación es también nece­

saria para que el dato se divida en el nivel correcto.

Para que cada receptor se pueda identificar de .una forma única, i

cada uno tendrá uno o dos apéndices de codificación binaria como se j
ilustra en la figura 10. Según se indica en la figura 10 cada apéndice 

comprende un susbtrato de plástico aislante 25 en cyya superficie orin- 

cipal hay una serie de tiras conductivas paralelas como la indicada 

por la referencia 26. Una de las tiras se conecta al receptor común y 

el resto se conectan a las entradas de la pastilla del receptor IC.

Una abrazadera elástica metálica 27 que tiene una pluralidad de 

uñetas elásticas separables se coloca en el extremo del susbtrato y rom­

piendo uñetas elegidas quedan las uñetas restantes enlazando las entradas 

correspondientes de la pastilla a una linea común, proporcionando de este 

modo un código que determina la dirección o localización asociada con di­

cha pastilla. El que la pastilla funcione como receptor para una locomotq
j

ra o para un equipo auxiliar se determina por el número de apéndices pre-f
!

visto,,uno para una locomotora y dos para un equipo auxiliar. Así, las !

uñetas de los apéndices acortan selectivamente las combinaciones binarias
!

para establecer entradas de códigos localizaciones o direcciones a la qué 

a su vez, se comparan con las localizaciones o direcciones transmitidas j 

desde el regulador. Cuando se hace una comparación exacta se activa el j 

descodificador particular. Si hay solamente un apéndice de localización ; 

"conectado" (codificación binaria de 0 a 15), la pastilla dascodifica- j 

rá la señal como una nueva orden de velocidad y alterará la activación j
t

de disparo del ángulo de fase triac de control del motor. Si hay "co- ¡
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nectados" das apéndices de código de localización uno de los dos dis­

positivos de salida se activará para cambiar el estado del motor de 

la aguja [etc) conectado al mismo.

El dispositivo o dispositivos de activación de salida elegidos

para el control de los pequeños motores de C.C. como 30 y 31 es prin^

cipalmente un dispositivo económico. Los triaos ofrecen capacidad de

manejo de energía, robustez y tamaño generalmente pequeño combinados

con capacidad bidireccional. La dirección del motor de la locomotora

30 bajo control del triac 32 de la figura 8 se puede invertir (invir-

tienda la polaridad de la corriente) simplemente cambiando la fase de 
a

dispara en ISO .

Para garantizar requisitos mínimos de disparo el dispositivo se 

excita con una entrada de corrienisnegativa y haciendo que la pastilla 

tenga una fuente de corriente interna no se necesitará resistor limi­

tador entre la salida de la pastilla y la puerta del triac.

Al menos cuando la pastilla tenga que actuar como receptor de 

locomotora, se programa para alimentar impulsos de excitación o dis­

para al triac o triaos correspondientes, no simplemente una vez por 

el ciclo de alimentación sino como un tren de impulsos cortoe a alta 

frecuencia [unos 2 Khz) desde el punto de ángulo de disparo requerido 

hasta unos milisegundos del punto de cruce por cero. De este, modo se 

asegura un bloqueo apropiado del dispositivo cuando se trata de una 

carga intermitente, v.g., el motor de un conmutador.

Los dispositivos de activación para el equipo auxiliar no son 

relativamente críticos. Podrían utilizarse triaos o tiristores (SCR).

Si se dispusiera de suministro de c.c., se podrían emplear transistores 

bipolares ncrmales.

En general se necesitan dos salidas para que un equipo auxi­

liar produzca una'salida mecánica diferencial (v.g., motores de agujas) 

o alterna eléctrica (v.g., luces de señales).
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No obstante, se necesitan dos modos de funcionamientos para un 

receptor auxiliar:

A) Para señales etc, una u otra de dos salidas activadas conti­

nuamente a plena potencia para proporcionar una conducción 

de casi 180° para uno de los triacs 33a, 33b (figura 7), al­

ternando las salidas por orden de señal. !

B) Para agujas, etc., una u otra salida se activan momentánea­

mente a plena potencia (conducción de case 180° para el triac ¡ 

33a o 33b en orden de señal, con una duración de la salida 

suficientemente larga para un funciomamiento del peor caso

de la mecánica de los solenoides.

En base de los requisitos del sistema general y los del recep­

tor básico, las funciones a realizar por la pastilla del receptor per 

circuiterla (hardware) y pragramería (software), son cuando es api-opia­

do:

a) División de la entrada de datos a un nivel predeterminado;

b) Generar cadencia interna de alta frecuencia dentro de cier­

tos limites;

c) Separar frecuencia de linea y datos (EOHz en Europa/ 60Hz

EE.UU,); j

d) Usar frecuencia de linea como referencia para una crono- i
{{

metración o cadencia interna da precisión; I

e) Filtrar ruido de impulsas de la señal de datos;

f ) Discriminar entre "unos." y "ceros" de los datos; [
i

g) Regenerar carencia de datos; !

h) Convertir datos en serie de modulados en paralelo para la i
j

decccdificación;

i) Realizar comprobación de paridad en los datos; i

l) Bloquear la descodificación al detectarse datos erróneos; ■

m) Realizar una comparación de códigos de localización o dire- '
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cción transmitodos e introducidos por apéndice;

n) De acuerdo con la entrada por apéndice, reconfiguara las ór- 

denes de descodificación para locomotoras o equipo auxiliar;

En el modo de locomotora solamente:

o) Almacenar datos de velocidad y dirección de la corriente inde­

finidamente hasta que se reciben y descodifican actualizacio­

nes de velocidad y dirección válidas, (con localizaciones co­

rrectas y sin errores].

p) Traducir velocidad y dirección actuales en términos de ángulo 

de fase con referencia a la fase de alimentación de c.a.;

q) generar impulsos de dispara apropiados para disparar un trise 

de acuerdo con (p).

En el modo auxiliar solamente:

r) Detectar si se precisan los modos (a ) o (b ) anteriores de acuer­

do con la entrada especial alimentada;

s) Si ambas entradas de los apéndices de localización o dirección 

se comparan con el código de localización transmitido, bitic da 

dirección de bloque?

t) Modo A solamente;

Los estados de salida de bloqueo de direccción complementaria se 

se traducen continuamente en dos señales de salida externas a la pasti­

lla. La activa tiene impulsiones cíclicas de impulsos de disparo para 

un disparo de conducción del triac de 180°. (De hecho, no es factible 

la conducción de 180 , pero 140 equivale al 93c/í de la potencia dispo­

nible).

u) Modo B;

si el bloqueo de dirección cambia solamente de estado ante una 

orden de la señal, el temporizador de salida se activa y las salidas 

de la pastilla se activan de acuerdo con el estado de la salida comple­

mentaria del bloqueo de dirección. La salida activa tiene impulsiones



cíclicas de impulses de disparo para el dispara de conducción del triac 

de 160° en la duración del temporizador (i,5 segundos).

La figura 9 ilustra un modo en el que las funciones del recep­

tor se pueden dividir. La entrada se divide por un circuito de dispa­

ro Schmitt IDI y se alimenta a un filtro digital, de frecuencia de li­

nea 102 y a un filtro digital de datos 103. Un oscilador maestro de 

funcionamiento libre 104 (que puede ser el generador de cadencia del 

MPU) proporciona un tren de cadencia de alta frecuencia (de 40LKHz a ;

IítiHz) a un generador de cadencia de referencia 105 y también cronome­

tra los filtros 102 y 103. El generador 105 que recibe también la fre­

cuencia de alimentación del filtre de linea 102 usa dos contadores de 

4 bitios y produce un tren de impulsos de alta frecuencia sincroni­

zados con la onda de alimentación y sin estar en superposición con los 

segmentos de tiempo de la señal de control para un contra! de ángulo 

de dispara 106 y también un conjunto de recuperación de datos que re­

cibe la señal de salida del filtro 103 y determina si dicha señal de 

salida es un dato o ruido y, si es un dato, produce una señal qus 

representa si el dato es un "I" o un "0" y dos señales adicionales 

que representan los frentes de subida y bajada de la señal. La dis­

criminación de dato y ruido se hace sincronizando un contador inter­

no en lo que dura el impulso de "dato" por medio del generador de ca- I
i

dencia 105 y verificando la cuenta conseguida por el contador. Si la j 
cuenta está fuera de una gama limitada por los valores presentes má— ;

ximo y mínimo, el impulso se rechaza como ruido, .mientras que si la J

cuenta está dentro de la gama el impulso se acepta y se identifica j
como un "I" o "0" por el valor real de la cuenta. Las señales del con- ;

I
junto de reciperación de datos 107 se alimentan a un receptor de da-

tos 108 que convierte los datos a una forma paralela. A menos que se ¡
í

detecte un error de paridad por el comprobador de paridad de grupo j 

110, los bitios del data ahora paralelo se alimentan al circuito ló- ¡



gico ID9 en el cual se almacenan (hasta que se recibe una nueva actua­

lización correctamentej. Suponiendo que no se detecte error de paridad, 

el comparador de localizaciones III compara la información de locali­

zación recibida con la localización establecida en los apéndices del 

receptor y si se detecta correspondencia, se activan las salidas 112 - 

114 del circuito lógico de salida 109. Las salidas 113 y 114 alimentan 

corrientes de impulsos de disparo a las cargas de los triaos corres­

pondientes mientras que la salida 112 es una salida bloqueada que cam­

bia de estado cuando el receptor recibe una orden apropiada.

En el modo auxiliar, la presencia de dos apéndices de receptor 

hace que se alimente una señal apropiada por el circuito lógico 109 

al control de ángulo de disparo IOS por lo que los impulsas de disparo 

alimentados por el control 106 de nuevo al circuito lógico 109 para 

activar las cargas en las salidas 112 — 114 ■ representan simple infor­

mación de conexión / desconexión. En el modo de locomotora el control 

del ángulo de disparo compara el dato de la orden de velocidad proce­

dente del circuito lógico 109 con el contenido de un cantador intemu 

activado por el generador 105 para determinar el instante durante el 

ciclo de alimentación en que el tren de impulsos de dispara debiera 

comenzar.

Es evidente que la función de los filtros 102, 103, generador 

105, conjunto de recuperación de datos 107, receptor 108 comprobador 

de paridad IIÜ, comparador III y control de ángulo de disparo 106 se 

pueden ejecutar por programerla (software).

Todo el control de los reguladores a los trenes o equipo auxi- 

liar(agujas) se realizará por medio de una palabra de codificación bi­

naria digital transmitida en serie. El número de bitios empleado en 

la palabra es de principal consideración en el sistema. Este número 

•Vx, se calcula como sigue:

El control hasta 16 trenes exigirá un código de localización
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o dirección para pasar órdenes de una forma única a cada receptor de 

tren.

WO-3, localización de tren = 4 bitios

Para establecer la velocidad de cada tren en una gama de valores 

separados dentro de la gama de codificación simple [por conmutador de 

codificación binaria ] y tamaño mínimo de etapa para equivalencia de 

control, analógica será de 16 etapas incluyendo la parada y potencia 

total.

V/4-7, Graduación de velocidad = 4 bitios

La dirección se establecerá por un bitio adicional para esta­

blecer la marcha adelante o marcha atrás.

W8,' Dirección = I bitio

Periódicamente, o según sea necesario, se puede emitir una or­

den a un regulador auxiliar, v.g., un receptor de control de motox1 de■ 

aguja.

Se debe identificar corro tal para que se pueda distinguir de las

órdenes a los trenes. Como los bitios VVO a í/8 estarán ahora disponi-
9

bles para reasignación, se podrían ordenar hasta 2 = 512 funciones 

de control individuales de conexión/desconexión empleando los mismos 

bitios de la palabra.

W9, designador de tren/equipo auxiliar = I bitio

Como el sistema *  .transmisión que se emplea es serial, se ten­

drán que añadir bitios adicionales como precursor para evitar confu­

sión de ruido y activar la identificación y sincronización para la 

parte del dato.

PWI, PW2 Precursor Mínimo = 2 bitios

Como el sistema de transmisión es susceptible de interferencia 

considerable por ruido, es esencial emplear alguna forma de protección 

de los datos, v.g., paridad. Si la longitud total de la palabra se hace 

hasta un número "conveniente" para control y generación de transmisión
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y recepción: o sea una longitud de palabra V/x - 16, de aquí que:

WIO t  13, Protección de paridad ■ 4 bitios

TOTAL = 16 bitios 

Mínimo si solo se usa 1 bitio de = 13 bitios

paridad.

Lo que sigue es un ejemplo de un esquema de funcionamiento pa­

ra el teclado 15 con I a 16 locomotoras y I a 80 equipos auxiliares, 

(a) Localicaclón □ dirección de tren

Para localizar la locomotora N9 3, la tecla | LOCOMOTORA!

seguido de j 3 | seguido de | INTRODUCCION I * El control de energía H a  

en el regulador 4 hace funcionar ahora a la locomotora 3. La dirección 

de la locomotora se determinaría por la posición del conmutador 18 

de MARCHA ADELANTE/MARCHA ATRAS.

(b) Introducción incorrecta

Si se actúa en la tecla incorrecta de una locomotora an­

tes de pulsar la tecla INTRODUCCION , pulsando la tecla VUELTA A

CERO | seguida del número de locomotora correcto se corregirá el error.

(c) Relocalización de tren

Para localizar una locomotora diferente, se .repite (a) 

empleando el nuevo código de locomotora.

(d) Control de Inercia

.El sistema tiene un nivel fijo de control de inercia. Para

coartar la inercia se pulsa la tecla IINERCIA! VUELTA A CEROI . El mis­

mo nivel de control de inercia tiene aplicación a todas las locomoto­

ras.

(e) Control de aguja

Para accionar la aguja N2 33 para dirigir una locomotora 

a un ramal, se pulsa la tecla (3 113 | seguido

INTRODUCION

RAMAL30.
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Para accionar la aguja 19 con el fin de dirigir una locomoto- 

ra a la vía principal, se pulsa la tecla E 0  seguido de 

INTRODUCCION 

VIA PRINCIPAL

(f] Asignación de Reguladores Subordinados a Trenes 

Para asignar el regulador 4 al tren 12 se pulsa

control} [7] 1 locgiotoraI [í] [i]
Con respecto a la operación (a), se podrá observar que aún ; 

con un trazado con un solo control II, durante la localización y esta­

blecimiento de la velocidad de una locomotora, otras locomotoras con­

tinuarán funcionando a sus velocidades previamente establecidas pues­

to que éstas se mantienen hasta que se actualizan de un modo indiví- j 
dual.

INTRODUCCION

Un microprocesador apropiado para ser utilizado como ¡V.PU 12 

es el TMSI00C suministrado por Texas Instruments Ltd«. Este circuito 

integrado se puede utilizar también como pastilla de receptor auríque 

en ciertas circustancias es apropiado emplear un ritmo de transmisión 

de datos menor para un funcionamiento fiable del receptor.

Descrita suficientemente la naturaleza del invento, asi como 

la manera de realizarla en la práctica, debe hacerse constar que las 

disposiciones anteriormente indicadas son susceptibles de modifica­

ciones de detalle en cuanto no alteren su principio fundamental.
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REIVINDICACIONES

5.

10.

15.

2 0.

25.

30.

I. Perfeccionamientos en sistemas de mando a distancia para 

controlar uno o más dispositivos eléctricos, por líneas de alimenta­

ción de energía empleadas para activar el dispositivo o dispositivos, 

alimentándose en la práctica, a través'de las líneas de alimentación, 

una onda compuesta que comprende señales de control y una onda de ali­

mentación de energíá de repetición cíclica, comprendiendo cada ciclo 

de la onda de alimentación de energía uno o más intervalos durante los 

cuales tiene una amplitud prácticamente de cero, caracterizados porque 

comprende un transmisor para producir las señales de control en rela­

ción temporizada con la onda de alimentación de energía de modo que * 

las apariciones de las señales de control queden confinadas a las úl- 

timas partes de dichos intervalos de la onda de alimentación de ener­

gía y por lo menos un receptor destinado a recibir la onda compuesta 

y a identificar las señales de control recibidas asignadas al mismo y 

a controlar apropiadamente un dispositivo eléctrico correspondente.

2. Perfeccionamientos segón la reivindicación I, caracterizados 

porque la onda de alimentación de energía es rectangular.

3. Perfeccionamientos sEgón las reivindicaciones I o 2, carac­

terizados porque hay una pluralidad de receptores y el transmisor com­

prende una pluralidad de controles accionados por el usuario para con­

trolar los dispositivos eléctricos respectivos asociados con los recep­

tores.

. 4. Perfeccionamientos según cualquiera de las reivindicaciones 

I a 3 caracterizados porque se asigna a cada uno de un número de recep­

tores un segmento de tiempo respectivo y se transmite socales de control 

para receptores adicionales "robando" uno de dichos segmentos de tiem­

po.

5. Perfeccionamientos según reivindicaciones I a 4 caracteri­

zados porque el transmisor cuando está activado emplea señales trans­

mitidas por las líneas de alimentación de energía utilizadas para acti-
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ID.

15.

20.

25.

!

ver el dispositivo o dispositivos, comprendiendo la onda a través de 

las lineas de alimentación de energía señales de control y una onda 

de alimentación de energía de repetición cíclica, comprendiendo la on­

da de alimentación de energía por lo menos un intervalo durante cada 

ciclo en el cual su amplitud es prácticamente de cero, comprendiendo 

el transmisor una circuitería dispuesta para producir las señales 

de control temporizadas con la onda de alimentación de energía de mo­

do que las apariciones de las señales de control queden confinadas a 

las últimas partes de dichos intervalos.

6. Perfeccionamientos según la reivindicación 5, caracterizados 

parque define un número de segmentos de tiempo durante los cuales se 

transmiten señales de control para los receptores respectivos.

7. Perfeccionamientos según las reivindicaciones 5 o>6 carac­

terizados por lo menos por un control accionable por el usuario para 

establecer información de control.

8. Perfeccionamientos según la reivindicación 7, caracteriza-, 

dos porque una pluralidad de dichos controles son asignables a un re­

ceptor respectivo.

9. Perfeccionamientos según la reivindicación 8, carcterizados
i
I

por un control accionable por el usuario para asignar los controles a j

receptores particulares. ¡
!

10. Perfeccionamientos según la reivindicación 9, caracteriza- i

dos porque el control adicional accionable por el Usuario comprende
i
l

un teclado. i
11. Perfeccionamientos según cualquiera de las reivindicaciones I 

7 a 10 caracterizados porque el control o cada control del usuario com- |
i

prende un conmutador de posiciones múltiples. ¡
i

12. Perfeccionamientos según cualquiera de las reivindicacio­

nes 5 a II caracterizados por un dispositivo amplificador de conmu­

tación; perra producir por lo menos las señales de control para alimen-

!
i

30
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10.

15.

tación a dichas líneas.

13. Perfeccionamientos según las reivindicaciones I a 12 carac­

terizados porque el receptor comprende una circuiterla destinada a i- 

dentificar señales de control asignadas al .mismo y a controlar apro­

piadamente un dispositivo eléctrico correspondiente, en respuesta a 

las mismas.

14. Perfeccionamientos según la reivindicación 13, caracteriza­

dos porque comprende un dispositivo que permite que la localización o 

dirección del receptor sea .definida por el usuario estableciendo cone­

xiones permanentes selectivas dentro de la circuitería del receptor.

15. Perfeccionamientos en sistemas da mando a distancia para 

controlar uno o más dispositivos eléctricos, tal y como queda sustan­

cialmente descrito en la presente Memoria y en los dibujos adjuntos.

Esta Memoria consta de treinta hojas escritas a máquina por 

una sola cara.

Madrid, 22 0011973

ROVEX LIMITED.

i

I

I
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B* P>̂firrîdoi J/̂SuarfcSŝIaa
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