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La presente invencidn se reflere al mando a di.stancia de uno o
méds dispositivos eléctricos.
De un modo més perticular, la presehte invencién se refiere a un

sistema con el cual uno o més dispositivos eléctricos se controlan ca-

de uno por un receptor correspondiente en respuesta & sefiales de centrol

transmitidas desde un transmisor remoto por una Ifnea de alimentacidn
por medio de la cual el dispositive o dispasitivos eléctricos se ec-
tivan,

En dichos sistemas pueden surgir graves problemas cuando el dis-
positivo eléctrico es de tai naturaleza que su funcionamicnto hace gue
se inyecte ruido eléctrico en 1fnea fuente de alimentacién comp pasza,
por ejemplo, con dispositivos tales comn motores eléctricos, puesto
que este ruido puede perturbar el funcionamiento del receptor (y por
1o tantoc del propio dispositive).

Segln la presente invencién se proporciona un sistema de mando
a distancia para controlar uno o mids dispositivos eléctricos por
14{neas de alimentscidn usadas psra activar el_dispositivo o disposi~
tivos, cuando en la préctica se alimentan, a través de las lineas de
glimentacifn, una onda compuesta que comprende sefiales de control y
una onda de la fuenie de alimentacidn de repeticidn cfclica, compren=-
diendo cada ciclo de la onda de la fuente de energfa ung o mds inter-
valos durente los cuales tiene uma amplitud précticamente de cero,
comprendiendo el sistema un transmisor para producir las sefiales
de control en relecién temporizada con la onda de la fuente de ali-
mentacién, de modo cue las gpariclones de las sefiales de control
gueden confinadas a las dltimas partes de dicinos intervalos de la
onda de la fuente de alimentacidén y por lo menos un receptor desti-

’

nado & recibir una onda compuesta vy pare identificar las sefiales de
control recibidas asignadas sl mismo y para controler apropiadamente

un dispositive eléctrico correspondients.
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La invencién proporciona también un transmisor para un sistema de
mando a distancia por cuyo uso se controlan uno o mis dispositivos eléc-
tricos utilizando sefiales de contral treansmitidas por lfneas de ali-
mentacidn empleadas para activer el dispositivo o dispositivos, com-
prendiendo la onda a través de las lineas de alimentacién sefiales de
control y una onda de repeticién cfclica, comprendiendo la onda de la
fuente ds alimentacidn por lo menos un intervalo durente cada cicln;
en el cual su amplitud es virtualmente de cero, comprediendo el trans—
misor una clrcuiterfa dispuesta para producir sefiales de control en
relacidn temporizada con les ondas de la fuente de alimentacién de mo-
do que.las apariciones de las seriales de control se confinen a lés
Gltimas partes de dichos intervalos.

La invencidn proporciona adem8s un receptor para un sistema de
mando a distencia en el cual las sefimles de control se transmiten por
lo mBnos & un receptor por lineas de alimentacidn para activer el
dispositivo o dispositivos eléctricos asociados con el receptor o re-
ceptores, llevendo las lineas de alimentacidn en la préctica unam cp-
da compuesta que comprends una onda de la fuente de alimentacidén de
repeticidn ciclica que tiene uno o m&s intervslos durante cada ciclo
en los cuales su amplitud es précticements de ceroc y sefiales de control,
cuyas seriales de contol quedan confinadas a las dltimas partes de los
intervalos, estando el receptor destinado a identificar las sefiales
de control asignadas al mismo y a& controlar apropiadamente un disposi-
tivo eléctrico correspondiente en respuesta e dichas sefales,

La onda de la fuentas de alimentacidén es preferiblemente rectan-
gular,

El retarda que se produce entre sl firal de la parte activa (no
nula) de un semiciclo de la onda de alimentacién y las sehales de
controllpermiten un tiempo para el decaimiento de las corrientes reac-~

tivas resultantes de los dispositivos eléctricos cue presentan cargas




5,

10,

15,

20,

25,

inductivas a las lineas de alimentacién.

Cuando hay una pluralidad de receptores, las ssfiales de control
a8 los receptores se pueden transmitir en rotacién durante segmentos de
tiempo respectivos, para que cada receptor pueda reconocer lzg sefia=
les de control asignadas &l mismo, cada sefel de control puede com-

prender datos de direccidn o localizacién que designan el receptor en

.cuestidn asf como el propioc dato de control, Las sefiales de control

pueden tener la forma de unz corriente de bitios combinedos con la one
da de alimentacidn =egfn un escguema de mocdulacidén deseado; los datos
de direccién o localizacién y/o los datos de control pueden tener uno
o més bitios de paridad o bitios de deteccién o correccidén de erron
afiadidos & la corriente de bitios para que los detectores puedan de.-
tectar una recepcidn correcta de las sefiales de control,

La invencidén se describe de un modo adiciongl con relecifin & lcs
dibujos adjuntos en los cue :

La figura I es un dizsgrama en cierta modo esquemético gue tendi~
do de ferrocarril de modele cue incorpora una modalidad de sistema
segln la presente invencidén.

La figura 2A ilustra una onda compuesta alimentada a las vias
de la modalidad de la figura I.

Las figures 2B y 20 ilustran ond:ss positivas y negativas, respec-
tivamente, gue se pueden derivar de la cnda compuesta para alimenta-
cidn & través de una carga,

La figura 3 ilustra un ciclo de la onde comgussta con los ejes
de tiempo y amplitud exageradss,

Las figuras 4 y 5 ilustr:an sefiales de control.

La figura 6 es un disgreme de circuito en cierto modo esguemé-
tico del regulador del sistema de la figura I.

Las figuras'? y 8 ilustran dos tipos de discositivos eléctricos

y sus receptores correspondientes.
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La figura 9 es un clagrama de‘conjuntos gue ilustra varias partes
funcionales del receptor; y

La figure I0 es une vista en perspectiva de un dispositivo para
elegir los datos de direccién o localizacién a los que responde un
receptor correspondiente,

A continuacidn se describe une modalidad de la presente invencidn
en el contexto de su aplicacién a un tendido de ferrocarril’ de mode-
1o. Se comprenderd que la invencidn se puede usar también en atras
apliceciones gue utilicen un método similar de mando a distanciaj
muchas, sino todas las carscteristicas del sistema se pueden usar con
modi.ficaciones cuando sea apropiado en dichas otras aplicaciones de
la invencidn,

La figura I ilustra un tendido de ferrocarril de modelo I que
comprende una pluralidzd de locomotoras movidas eléctricamente, por
ejemplo 2, gue funcicnan en una via comin 3 y se controlan por medio
de un .regulador 4, Cada loﬁomotora 2 toma energfa por ﬁedic de un
colector de corriente de la via 3. Un dispositivo de control, montado
en la locomotora y conectado entre el colector de corriente y el muior
eléctrico, puede variar la yelocidad y direccién de una forma propor-
cional. La orden de velocidad para czcda locomotora en el sistema se
transmite @nicamente desde el regulador 4, a través de la via en co-
mn con la fuente de alimentacién. Un receptor en cada locomotora pue=-
de transledar esta sefigl a la funcidn de control necesaria. Asf, desde
una caja de control central conectada al tendidc se puede controlar
cada locomotora de un modo individual,

El sistema comprende también dispositivos auxiliares como puntas
5 y sefiales 6 de funcionamisnto léctrics, cada unc de los cuales
incorpora un receptor ccnectadon a’la vid comln en diversas partes
distantes para activar accionsdores para los puntos y sefiales y otro

equipo suxiliar, Se puede der orden a cada unc de estos elementos para
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que funcione seglin sea necesario por medio de una sefial codificada
transmitida dgsde el regulador central 4 por el tendido de la via.

La energfa para todas las locomotoras en uso y en eguipo auxiliar
se alimenta por el tendido de la via del sistema. Asf, la mayorfa de
la vie se puede considergr como una barra colectora de dos conectores
(excepto cuands se produzcan bucles ¥ por lo tanto sean esenciales
secciones aisladas conmutadas).

La eleccién ss un suministro cde corriente continua o alternz pue-
de ser cruecial en términos de eccnomia préctica genersl, pero no afecta
al concepto. de funcionamiento general o a los fundementos del méto-
do de transmisifin de sefiales empleado, En la modalidad ilustrada, la
onda de alimentacidn de energfa es una onda rectangular de 20V pk de-
rivada pér el transformador 7 del suministro de la red,

La salida del tramsformador con toma centrsl 7 se rectifica en
onda completa por cuatro diodos Sla-d y se susviza por capacitores
52 y 853 para proporcionar alimentaciones positiva y negativa para dos
amplificadores de conmutacién I13a, I3b que se emplean para sintetizar
lz onda compuesta que ss alimenta a través de las vizs, A través del
capacitor 53 se conecta un regulador de tensién 8 utilizado para derivar
urna alimentscidn regulada para el resto He la circuiterfa del transmi-
sor.

Los requisitos.principales de transmisién simulténea de sefiales
de energfa y control por la via con generscidn, recepcifn y descodifi-
cacifin econbmiczs se cumple mejor por medio de impulsos de codifica-
cién binaria que se combimn con la onda de la fuente de alimeniacidn.
Por este medio se evita notablemente =1 tener que'depender de compo—
nentés "analdgicos” puesto cue no existe “corriente portadora" como
tal. Empleando un mimero suficiente de bitios en una palabra codifi-
cada transmitida se puede conseguir tantas funciones de contrdly mayor

resolucifn de control de la velocidad como se desee con cualguier nd-

=S
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merc de locomotoras. Las limitaciones estarén impuestas por las res-
tricciones de la cadencia méxima de los datos contra la inmunidad al
ruido y tiempo de transmisién disponible,

La eleccidn de una técnica apropiasda de modulacién de impulsos
estd dlctada notablemente por las necesidades de sconomfa del receptor,
Se deberd conseguir independencia de las sefiales de cadencia o tempow
rizacién generadas localmente (receptor) pera evitar la necesidad de
emplear cristales de cuarzo u otros componentes ultraestables z la
frecuencia o constante de tiempo o de costo v/o voldmen relativameri-
te elevados,

Las sefiales de control deberén tener un componente nulo o de cerc
puesto que de otro modo existirfa un voltaje de desplezemiento conti-
nuamente variable.

Asft, el método de codificacifn se deberd modular sincrénicamente
en fase o en frecuencia para mantener un voltaje nulo, o sea, se pue-
de corter y conziderar c&mo una sefial modulada en longitud de impulsc
de unipolaridad independiente de la polaridad real de receptor cones-
tado a los colectores de corriente o la direccifn de ubicacién de la
locomotora en la via.

Los pequefios motores de corriente continua de imé&n permanente
incorporeados en las locomptoras de modelo crean un grave peligro de
ruido ﬁara el sistema ds trensmisidn de datos simplemente debido & la
accifn de sus conmutadores. La inmunided al ruido de la sefial trans—
mitide se puede optimizar por varios mé&todos conocidos.,

La figura 3 ilustra un ciclo completo de la onda alimentada a tra-
vés de los carriles por emplificsdores I3a y 13b, En el intervalo TI
y 72, el veltaje elimentado por los carriles se mantiene estable a +
20V, Este es uno de los dos intervelos durante el ciclo en qua los
motores disponen de energfa asl como los demés dispositivos del sis-

tema, En el instante T2, la onda se reduce a cerc y se mantiene a este

-5~
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valor gor ur periddo de I,5 milisegundos. Sigue después el intervaloc de
tiempo T3-T4 que as €l segmento de tiempo asignado a una ds las I6 loco-
motoras y durante este intervelo se transmite una palabra binaria, cuya
palebra incluye una direccidn o localizacidn que indica a la lotomotora
o a otro dispositivo cudl es la informacién de control gque se pretende,
la propia informacién de control y un ndmerc de bitios enteriores y pos-
teriores y de paridad. Los "unos" binarics estén representados cada uno
per un ciclo completo de una onda rectangular de frecuencia de 4,73 Khz
gue oscila entre =20.y +20V mientras que los "ceros! binarios estén re-
presentados cada uno por un ciclo completo de una aonda rectangular de
frecuencia de 9,47 Khz de amplitud similar. Al final del intervalo T3-TY.,
la onda pasa a ser negativa y permanece a -20V durante el intervalo de 7,
8 milisegundos T-4-T5, siendo &ste légicamente el otro periddo de lz onda
durante el cual se alimenta energfa a las locomotoras y otros dispesiti-
vos. En el instante TS la onda vuelve a cero y se mantiene a este valor

por espacio de I,5 milisegundos, después de lo cual comienza el ciclc

de datos siguientes en el instante T6, i
Se comprenderd, por lo tanto, que la onda alimentada por la via es !
esencialmente una onda de alimentacidén rectangular gue oscile entre +20 !
y =20V con intervalos OV de 3,0 milisengundos entre los semiciclos positi~

vos y negativos gquedando confinadas las seriales de control a las Gltimas
partes de estos intervalos OV. Segén se podrd ver por la figura 2A, cada %
una de las 16 locomotoras tiene asignado un segmento de tiempo respectivo
en un ciclo de datos gue comprende ocho ciclos de onda de "alimentacidn ;
de energia®, Las figuras 28 y 20 representan dos ondas que se pueden: de- E
rivar de la onda & través de los carriles para activer motores, etc,. §
En unz versifn primitiva de nuestro sistema, descrita en la soli- ?

citud de patente briténica 33372/78, se emplemba una onda de alimenta~

cibn de energfa sinusoidal con las sefiales de control inyectadas des-

pués de los cruces por cerg, No obstante, con una carga inductiva, E
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V.g., La bobina de un motor, los cambica de corriente retardan los cam-—
bios de voltaje en un &ngulo de fase # v, por consiguiente, la corrien-
te de carga pasa a ceroc poco después de haber alcanzado el voltaje de
slimentecidn un valor definido en direccidn puesta. Como el triac cue
controla &l motor trata de desconectarse a una corriente de cero, exis-
te la posibilided de que el motor esté todaviz “conectado” mientras se
transmiten datos, produciendo dificultades especialmente pocrgue §§ es
una canfidad 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 "espacic muerto" definido para que el motor
retardado se pueda desconectar, entes de la transmisidén de los datos,
lLos datos se inyectan conectando y desconectando los mismos amplifica-
dpres de activacién I3a, I3b utilizados para producir la onda de ali-
mentacién de energfa. Este método de inyeccidn de datos elimina la-ne-
cesidad de la auteinduccidn en‘serie de nugstro sistema anterior. Otro

)

beneficio adicional del sistema presente es una reduccidn de calenta-

" miento del motor dabido al fector de forma mejorado de la onda de ener—

gfa, siendo el par motor proporcicnal al promedio de corriente vy las
pérdidas térmicas del motor al contenido de R¥S ycuanto mayor sea el
factor de forma, Irms/Iav, tanto mayores sefan laspfrdidas. Asi mismo,
gl empleo de una onda de alimentacién rectangular facilita y hace més
ficble la extraccién de les csefales de control puesto gue las pertes
superiores e inferiores de las sefiales de control no cambian en amplitud

como lo harfan si se superpusieran en una onda sinusodicdal.

Asf, en d sistema de la figura I los datos se transmiten cuendo Tl

ye poce o nada de energfa y todos los dispositivos gue producen ruido,
como los rotores de las locomotoras, estédn descaonectzdoa y el problema
del ruido se ha reducide el mfnimo,

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

potencia méxima disponible en un semiciclo puesto cue los receptores

-8~
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incorporados en les locomotor:zs y ecuipo auxiliar se programen para
que los dispasitivos de control del é4ngulo de fase (triacs) utiliza-
dos para controlar las cargas (v.g., motores) no se puedsn conectar
hasta gue se baya transmitido el dltimo de los bitios de los datos.

Una memoria situada en cade receptor almacena la dltima actuali-
zacidn recibide hasta haberse recibido con éxito una mueva actualize-
cién de datos y haber sido validada en numercsos ciclos y un peguefio
retardo en un cembio de la demanda/velocided real del regulador es
normalmente imperceptible.

Seglin se indica en lz figura 2A un ndmero de receptores de loco-
motoraesse localizen cada uno ciclicamente (por medio de un nfimero Gni-

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

-lizado con la demenda de velocidad/direccién del regulador, Se reali-

za en base de una nueva localizacién o direccidn (locomotore) por
cruce de cero, v;g. dos por ciclo, actualizéndose cada uno en base
de la rotacidn. Por lo tanto, para un sistema con I6 locomotoras a
locelizar, ceda una se actualizaria cada I44 milisegundos, Ademds se
pbtiene energfa para le memoria del receptor por un dispositivo de
almacenamiento (Veg., un capacitnr) para mentener los datos recibicdos
intactos a través de interrupciones de energfa momenténess, v.g,, cusn-
do la locomotora atraviesa puntos y los colectores de corriente pier-
den contacto. Aun cuzsndo no haya actualizacién de la demande de dire-.
coidn de velocidad, eldato de control (anterior) se transmite toda-
via durante cada segmento de tiempo asignado a las locomotoras para
asegurar un funcionamiento correcto cuando, por ejempla, la locomo=-
tora se ssca de la via y despufs se vuelve a introducir en la misma.
Las figuras 4 y 5 representan ondes tipicas de la impulsidn de
datos. Segdn se verd por la figura 5, un “0" estd representado por un
ciclo completo de 9,47 KHz en onda rectang laf mientras que un "IV

del dato estd representaco por un ciclo completo de onda rectancular de

s}
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4,73 KHz,

Le razdn para utilizar por lo mencs un ciclo completo de una one-
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 locomotoraz y la via, por lo gue se puede quitar una
locomotora de la via, darla la vuelta y volverla a colecar recibien-
do adin asf los datos correctamente, k

La funcisdn principal de control del regulador 4 es control inde-
pendiente de velocidad vy direccidn de un ndmero de locomotoras 2, El
ndmero elegido como el méximo controlgble por el sistema se refiere
al periddo de actuelizacidn méximo permisible en gl ssguema de mulfi-
plexacidn y el ndmero de bitios en una palabre de control usada para

la localizacién o direccién,

Como la velocidad de cada locomotora 2 se transmite como sub-
grupo de una palébra binarie de control, el receptor I0 tiene que he=
cer una conversidn digitél a anaifgica para traducir la velocidad bi-
narie en éngulo de disparo del dispositivo de control (triec). E1 nd-
mero de bitios empleado determina la resolucién de velocidud obténi4
ble con cada stapa,

La funcidn del receptor auxiliar ses designa pars cgue oueda acclo-
nar dispositivos que son esencialmente de dos estados (v.g., conexisdn/
desconexidn o izquierda/derecha). El estado de cada salida se manticne
mécanicamente con facilidad (cuando se trata de un punto o aguja) o
por medio de una salida bloqueada procedente del receptor 10. Como

es probeble.cue el receptor I0 esté en contacts continuo con la via

_(al contrario gque una 10comotura) es inecesaria la asctuslizacién ce

ciclos, El cédigo de orden a un receptor auxiliar I0 se ha de transmi-
tir solamente una vez en €l cambio de estado recquerido, S5e puede con-
seguir "robando" un ciclo de actualizacidn de la rotacidn normal de

las localizsciones o direcciones de las locomotoras. Uno o més bitios

] O
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deben idzntificar de una Tormz dnica esta funcién. Los bitios restan-
tes de la palabra, aun aguellos en posicianes'normalmente empleadas
para la localizacidn y velocidad de las locomotorss se pueden usar
como funcidn de localizacidn o direccidn para las érdenes de recep-
tores auxiliares de control. Para que su movimiento sea realista las
locomotoras no deberén responder instanténeamente a un cambio de ve-
locidad por demanda del regulador. Se debe afiedir inercia como una
funcidn de control bien en el regulador 4 o en el receptor de la lqco-
motora I0. Se consigue incrementando o reduciends la velocidad orde-
nada en un ndmero de peguefias stapas, con lo gue la demanda de velo-
cidad simula los efectos de la inercia.

El regulador 3, segln cse indica en las figuras I y 6 cnmpfends'

principalmente los componentes siguientes:

a) transformador 7 y los componentes correspondientes de multie
pliéacidn y suavizaciéng

b) fuente de voltaje bejo de c.c. 8 para la circuiteria-electrﬁni-
ca del regulador ;

c) uno o més botones o cursores de velocidad ITa, by Ceeee}

d) un microprocesador I2 pera codificacidn y transmisifn de da-
tos con una red RC IZa de generacién de cadencia correspon-
diente;

e) amplificadores de potencia cfclicos 13a, I3b para inyettar
"datas“ del microprocesador 12 en la alimentacién a la via/3;

estos amplificadores pueden incorporay circuiteria de prote-
ccidn de sobrecarge tradicicnal;

f) Hatectcr de cruce cero I4 para detectar los cruces por cero
da la onda de slimentacidn de c.a.; vy

g) un teclado 15 para la localizacién o direccifn de locomotoras
y receptoras auxiliares,

El transformador 7 emoleado con sl regulador deberd tener capaci-~
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dad de selida de corriente al voltaje de alimentacién del sistema para
alimentar una carga para dos o mds locomotoras en funcionamiento mé&s
la alimentacifn para los circuitos electrénicos de control (aproxi-
madamente SW).

Supaniendo que el fasaje sea correcto, se pueden afiadir alimen-
taciones adicionales a la via en puntos distantes en paralelo con el
punto en el regulador 4.

Para reducir al minimo el nCmero de componentes y aumentar 1a’
fiabilidad del regulador, los mandos o cursores de control de veloci-
dad IIa, b, c... adoptados habrédn de ser preferiblemente cada uno un
conmutador de Codificacién Binaria. Asf, mediante multiplexacifin apro-
piada, la posicién (angular o lineal) se traduciré directemente en la
palebre de cédigo de veiccidad. El conmutador actda en etapas separa-
das, aun cuando &stas no rasulten svidentes al usuario, Se utiliza
un cédigo Gray, o cédigo similaer, para la codificacién {v,g., solamen-
te un cambio de-bitio po; etapa), para evitar el funcionamiento erréd-
neo en los puntos de transicién, Un posible esguema serfa el siguien-
te:

ENTRADAS MPU
K8 R4 K2 KI FUNGION
POSICION DEL MANDO I O O O .I Velocidad cero (desconexién)

2 0 0 I I Velocidad minima.
3 0 0 I 0

4 0 I I 0

5 o I I I

6 0 I 0 I

7 U I 0 ©

8 I I 0 0

g I T 0o 1 Velocidad media
o I I I I

-] 2=
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T I I I @
I2 I ©0 I @
I3 I © I I
Ia I 0 0 I
IS5 I 0 0 O Velocide méxima {conexién to=
tal)
PULSADGR
CODIFICADO 0 0 0 0 Cembio de velocidad

La funcidn de marcha adelante y marcha atrés se puede ejecuter
por un pulsador I8 asociadb con cada control II.

Como la velocidad estd codificada en el control II, las sefia~
les de salida de cualguier ndmerg de controles similares II (uno por
locomotora bajo control directo) se pueden multiplexar juntas para -
reducir al minimo el ndmero de conductores necesarios para conectar -
los controles ., Esta caracterfstica permite afiadir controles adicic-
nales a bajo coste segln se prolangue el sistema més alla de un con-
trol Gnico bdsico., Estos recibeﬁ cada uno un ndmero, v.g., I a I,
para una unidad de I6 mandos de controcl que se pueds utilizar asig-
nados a cualquier locomotora. De este modo se podrfa hacer qus el man-
do I fuera para la locomotora N2 I, el mando 2 para la lococmotora Ne
4, el mando 3 pera la locomotora N2 2 y asi sucesivamente,

El MPU I2 se puede programar para gue una direccidn o locali-
zacidn de una locomotora particular se asocis con uno de los regulado-
res IIa, b, etc o, como variante, de modo gue una direccién o.locali-
zacifn de una locomotora se pueda asignar a cada control IT por el
empleo del teclado 15,

Este dispositivo posibilitaria el control de cualcuier locomo-
tora en el sistema con cualquier "mando" simplemente con una asigna-
cién numérica. '

La cantidad de receptores auxiliares empleados en un sistema
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puede varier. Podrian cer estos muy numerosos o tan solo unos cuane
tos, o aln ninguno, En lugar de emplear un conmutador par funcidn,
lo cual podrfa ser prohibitivamente costoso y complejo, se wtiliza
un teclado del tipo de calculadora como se ha indicado enteriormente,
Por lo tanto, cada dispositivo se puede hacer funcionar tomands de su
direccifn o localizacién en uno o un néimero de mdltiples dfgitos
y haciendo entonces cue el transmisor indicue el cédigo apropiado'en
un ciclo "robado",

Se pusden afadir teclas adicionales al teclado IS5 para que se
puedan llevar a cabo Funciones adicitnales de las controladéres sin
necesidad de otros conmutadores o controles.

Un posible conjunto de funciones serfa como sigue:

Tecla Buncidn
g) 0 a6y Intraducién de direccidn o localizacién ntimé-
rica,

b) INTRODUCION L Introduce una localizacién auxiliar (L) pera
transmisidn inmediata. Fulsando esta tecla
de nuevo se hace gue se repita la funcién
anterior si no ss ha tocado otra tecla,

c) INTRODUCION R Igual que (b) para el asuxiliar (R),

d) CONTROL Seusa para designacidn del regulador de velge
cidad después de manipular el némero si hay
un control necesario enlazado a la "caja".

e) TREN Se usa para asignar una locomotore particular,
habiéndose manipulado su ndmero (localiza-
cidn) a un control particular usando la toe
cl-. CONTROL.

f) INERCIA Da a la locomotora especificada inercia con
la tecla TREN una vez gue sg ha pulsado IN-

TRODUCION .R, Con la tecla INTSODUCION I se
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guita el efecto.
g) INTRODUCION Pone a cero la dltima accién de teclas. Pul-
DE VUELTA A sando dos veces se pone & cero la dltima se-
CERD cuencia del teclado. Se emplea para correccién
de errores por pulsacidn eguivoceda de teclas,
L y R indican en este caso lzguierdo y Derscha (agudgs), aungue
para Elgunos elementos auxiliareé podria ser L = desconexién y R =-co-
nexién,
El MPU. 12 se programa para realizar todas las tareas necesa—
rias para ejecutar las funciones siguientes:
a) Multiplexar entrades de control de velocidad;
b) Almacenzr entradas de controcles de velocidad;
c) Multiplexsr -conexiones al teclado I5;° -
d) Introducir y almagenar sefiales de salida del teclado IS5;
e) Descodificer sefiales de salida del teclado IS; |
f) Almacenar asigriaciones de control de locomotoras;
g) Almacenar “conmutadores" de activacifn de inercia;
h) Efectuar accién de lnercia aumentando o reduciendo la ve-

locidad;

i) Codificar palabras de datos de ordemes a locomotoras en
‘base de una rotacidn (multiplexacidn por divisidn de tiempo
de las sefiales de control de locomotoras;
k) Codificar palabras de control auxiliares;
l) Generar bitios empleados para proteccidn de las palabras g
de datos contra ruidoj |
m) Realizar conversién de paralelo a serie de palabras de da- ;
tos; l ;
n) Realizar modulacidn de frecuencia de palabras de datos en
serie y generar con precisifén seﬁales de salidad de FM di- i
|

rectas;
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o) Sincronizar con precisién a la referencia de cruce por
cer a partir de la fuente ds entrada normal externa;

p) Indicar cade pperacidén del teclado con una salida de au-

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

mentacidén®” por parte del usuario;

q) Indicar ardenes/funcionamiento erréneas del teclado con una
salida de audiofrecuencia alternativa distinta para reélié
mentacidn por parte del usuaric; y

r) Conversién de decimel a binario de los némeros de los tre-

nes,

Durante la ejecucidén de estas tareas seré necesario que gl dis—~

positivo almacene clertos pardmetros en una hase dindmica, Se tendfé

que dar lugar de almacenamiento para los perdretros siguientes:

a)

b)
c)
d)
e)
f)
a)
h)
i)
3)
k)

1)

Velncidades .presentes individuales de las locomotoras;
Direcciones indiviquales de las locomotoras;
Temporizacién de inercie para cada locomotora;
Asignaciones de reguladores (por némerc de locomotora)
Separador registrador de transmisién;

Cuenta multiplex de regulador;

Cuenta multiplex de locomotora;

Cuenta ds temporizacidn para conmutadores de control;
Célculo de paridad;

Almacenamiento de drdenes para funcidn de repeticisng
Cuentas de temporizacién para teansmisién; y
Registradores temporales pare descodificacién, etc.

Como el ndmeroc de controles ds velocidad que podrfan enlazarse

con la caja de control pue-e variar dependiendo de la complejidad exi-

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

da uno se reduzcan al minimo. Empleando un dispositivo de “via" para

las sefiales de entrada de velocidad, se puede enlazar cualquier ndmero
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que se desee, eliminando de este modo la necesidad de cableado indi-
vidual.

Con la multiplexacidn de las conexiones se reduce la cantidad
de conductores conéiderablemente con un minimo de inconveniencia .
Por ejemplo, en el dispositive de reguladores solamente son necesa-
rios I3 conductores para conectar I8 controles cada uno con 15 posi-
ciones de& velocidad y cada uno con un control de conmutacidn de inver-
sién de accién momenténea (pulsadar).

El estado de mercha adelante/atrés de cads locomotora se almae
cena en el MPU I2 vy alterna cads vez que se pulsa una direccifn parti-
cular para cambiar de diresccidén.

Segln se podré aprecier por la figura 6, las sefiales de entra-
da al MWPU I2 se multiplexan de un mods que de hecho es una prolanga-'
cidn del esguema utilizado en teclados del tipo de calculadora. E1 te-
clado IS comprende une matriz tradicionsl-de filas y columnas de con—
ductores entre los cuales se pueden hacer conexiones pulsando las te-
clas especi{ficas. Los conductores de columnas se consctan & las lineas

de salida respectivas H( -A9 del MPU IZ2 mientras cue los conductores

de las filas se conectan a entradas respectivas KI, 2, 4.y B que se co-

nectan también por una via de 4 hilos y diodos de multiplexacién 21 a
cada uno de los conmutadores de paesiciones miltiples 22 de cada uno de
los controles IIa, b, etc. Los conmutadores de posiciones mdltiples
22 de cada control IIa, b, etc., se conectan por un resistor 23 y un
digdo 24 a cada una de las cuatro lineas de salida RO a R3 y cuatro
lineas de multiplexacidn 0I & 04, sirviendo la permutaciédn espedfica de
las conexiones a las lineas 0I -04 y RO - R3 para identificar cada con-
mutador 22,

Un control apropiasde de los estados de las salidas 0I - 04 y
RD = A3 y R6 - R9 bajo control de la programerie (software) permite

que Bl -MPU I2 introduzeca datos del teclado IS5 y cada uno de los contro-

o
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les IIa, b,

El sistema ilustrado comprende el uso de dos receptores de fun—
cionamiento distintivamente diferentes 10, o sea:

a) Fara recibir y descodificar sefiales de control de locomoto-
ras y traducirlas en una salide de control de fase apropiada, v.g., a
un triac (etc); v

b) Para recibir y descodificer sefiales de control auxiliares
y traducirlas en una sefial de salids de estado estable o momentédneg,
para activar un dispositivo de potencia {v.g.,un triac), con el fin
de activar el motor de una sguja u otro dispositivo solenoide o can-
mutador de luces (v.g., sefiales).

No obstante, para una mayor eccnomia estas dos funciones se ﬁom-
binan en un =olo disefio de pastilla de recepior que &8s una pastilla
hecha de encargo o un WPU debidamente programado, dispuesto para iden-
tificar, por medic de conexiones eléctricas al mismo, &l tipo de éispa—
sitivo (v.g., locomotore o agujas) y responder apropiadamente a sefiales
de control dirigidas al mismo y recibidas por la via. Siendo la recepe
cidn de la sefal comdn a todos los dispositivos, solamente es necesa-
ric elegir las funciones apropiadas alternativas de descodificacién y
salida gue se usan en un dispositivo particular, El esguema cecodifi-
cacidn se hace Optimo en el modo necesario para cue estos reguisitos
se cumplan con:..el mayor ndmero posible de conmponentes comunes que sea
necesario.

Para reducir gl minimo los costes, una mayor perte del receptor
se puede integrer en una sola pastilla IC. Como no se pueden mezclar
fécilmente las {écnicas analdgicas y digitales 1z pestilla emplea téc-
nicas enteramente digiteles aln cuando se recuieran funciones anélo-
gicas,

La pastilla simple IC I0 es com@in a ambos receptores auxiliar y

de leocomotora (figuras 7 y 8, respectivemente), La energia pera la

~I8-
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pastilla se deriva por rectificacidén de semiondas con un capacitor de
deposito .23, El consumc de corrisnte de la pastolla se reduce al mini-
mo utilizando una tecnologfes de semiconductorse de baja potencia.

La sefial de entrada (dato) se atenda exteriormente antes de su
introduccidén en la pastilla por medio del atenuador 24, puesto que los
voltajes punta pueden ser muy elevedos. La atenuacién es tambifn nece-
saria para que el dato se divida en el nivel correcto.

Para gque cada receptor se pueda identificar de una forma Cnicg, |
cada unc tendrd uno o dos apéndices de codificacién binaria cowo se
ilustra en la figura ID. Segdn se indice en la figurs I0 cada apéndice
comprende un susbtrato de plé&stico aislante 25 en cyya superficie prin-
cipalrhay una serie de tiras conductivas paralelas como la inéicada
por la referencia 26. Una de las tiras se conecta al receptor comin y
ei respo sa conectan a las entradas de la pastilla del receptor IC.

Una sbrazadera eléstica metdlica 27 que tiene una pluralidad de

ufietas elésticas separables se coloca en el extremo del susbtrate y rom—

piendo urietas elegidas quedan las ufietas restantes enlazando las entrada
correspondientes de la pastilla a una linea comdn, proporcionando de estT
modo un cddigo que determina la direccién o localizacidn asociada con diT
cha pastilla. El que la pastilla funcione como recsptor para una 1ocomot§

]

ra o para un equipo auxiliar se detprmina por gl nlmerc de apéndices pre%

visto, ,uno para una locomotora y dos para un equipo auxiliar, Asf, las !
ufietas de los apéndices acortan selectivamente las combinaciones binarias
para establecer entradas de cddigos localizaciones o direcciones & la qué
a su vez, se comparan con las localizaciones o direcciones transmitidas §
desde el regulador. Cuando se hace una comperacifn exacta se activa el l
descodificadsr particular. Si hay solamente un apéndice de localizascidn
"conectado” (codificacién binaria de 0 & 15), la pastilla descodifica—
rd la sefiml como una nueva orden de velocidad y alterard la activacidn

de disparo del éngulo de fase triac de control del motor., &i hay “co-
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nectados" dos apéndices de cédigo de localizecién uno de los dos dis—
positivos de salida se activard parea cambiar el estado del motor de
la aguja (etc) conectado al mismo,

El di=positivo o dispositivos de activacidn de salide elegldos
para el control de los pequefios motores de G.C, como 30 y 3I es prine
cipalmente un dispositivo econémico. Los triacs ofrecen capacidad de
manejo de energfa, robustez y tamefio generalmente pequefic combinados
con capacidad bidireccional. La direccidn del motor de la locomotora
30 bajo control del triac 32 de la figura 8 se puede invertir (invir-
tiendo la pularidad de la corriente) simplemente cambiando la fase de
disparg en ISGG.

Para garantizar requisitos minimos de dispero el dispositivo se
excita cén una entrada de corrientm.negativa y haciendo que la pastilla
tenga una fuente de corriente interna no se necesitard resistor liri-
tador entre la selida de la pastilla y la puerta del trisc,

Al menos cuando la pastilla tenga que ectuer como recsptor de
locomotora, se progrema para alimentar impulsos de excitacidn o dis-
paroc al triac o triacs correspondientes, no simplemente una vez por
el ciclo de alimentacidn sino como un tren de impulsos cortos a alta
frecuencia (unos 2Khz) desde el runto de éngulo de disparo recuerido
hasta unos milisegundos del punto de cruce por cero. De este modo se
esegure un bloguso apropiadeo del dispositivo cuando se tratea de una
carga intermitente, v.g., el motor de un conmutader.

Los dispositivos de activacidn pare el equipo auxiliar no son
relativamente criticos. Podrfan utilizarse triacs o tiristores (scR).
51 se dispusiera de suministro de c.c., se podrian emplear trensistores
bipolares ncrmales,

' En general se necesitan dos salidas para que un ecuipo auxie-
liar produzca una selida mecénica diferencial (veg., motores de agujas)

o alterna eléctrica (v.g., luces de sefiales).

.~




No obstante, se necesitan dos modos de funcionamientos pars un
receptor auxiliar:

A) Para sefiales etc, una u otra de dos salidas activadas conti-
nuamente a plena potencia para proporcionar una conduccidn
de casi IBOO para uno de los triacs 33a, 33b (figura 7), al-
ternando las salidas por orden de senal,

B) Para agujas, etc., une u otra salida se activan momenténes-
mente a plena potencia {coriduccidn de case IBDG pare el triac
33a o 33b en orden de sefal, con una duraciédn de la salida
suficientemente larga para un funciomamiento del pecr caso
de la mecdnica de los solenoides.

En bese de los requisitos del sistema general y los del recep-
tor bésico, las funciones a realizar por la pastilla del receptor por
circuiterfa (hardware) y programerfa (software), son cuendo es aptpia—
cdoe 7

a) Divisiéin 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 l1fnea y datos (EOHZ en Europa/ 60Hz
EE. WU, );

d) Usar frecuencia de 1fnea como referencia para una crono-
metracidn o cadencia interna ds orecisiéng

e) Filtrar ruido de impulsos de la sefial de datos;

f) Discriminar entre "unos® y “ceros" de los datos;

g) Regenerar carencia de datos;

h) Convertir datos en serie de modulados en paralelo para la
deccedificaciéng

i) Realizar comprobacién de paridad en los datos;

1) Blogusar la descodificacién al detecterse datos errdéneos;

m) Realizar una compaeracibfn de céddigos de localizacidn o dire-
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ccidn transmitodos e introducidos por apéndice;

n} De acuerdo con la entrada por apéndice, reconfiguara las &r-

denes de descodificacidn pere locomotoras o ecuipo auxiliar;
En el modo de locomotora solamente:

o) Almacenar datos de velocidad y direccién de la corriente inde-
finidamente hasta gue se reciben y descodifican actualizacio-
nes de velocidad y direccisn vélidas, (con localizaciones. co-
rrectas y sin errores),

p) Traducir velocidad y direccién actuales en términos de angulo
de fase con referencia g la fase de alimentacidn de c.a.}

q) generar impulsos de disparc apropiados para disparar un triec
de acuerdo con (r).

En el mcdo auxiliar solamente:

r) Detecter si se precisan los modos (A) o (B) anteriores de acuen—
do con la entrads especial alimentada;

s) Si ambas antradas de los apéndices de locelizacién o direccién
se comparen con el cldigo de localizacién trensmitido, bitic de
direccién de hlotue@

t) Modo A solamente;

Los estados de salida de bloqueo de direcccidn complementaria se
se traducen continuamente en dos sefiales de salida externas a la pasti-
lla, La activa tiene impulsiones ciclicas de impulsos de disparo para
un disparo de conduccién del triac de IBOO. (Ce hecﬁo, no es factible
la conduccién de IBOD, pero Idoo,equivale al 93% de la potencia dispo-
nible).

u) Modo B

si el hloquep de direccién cembia solamznte de estado ante una
orden de la sefial, 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 blogueo de direccidn, La salida activa tiene impulsiones
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cfclicas de impulsos de disparo para el disparo de conduccidn del triac
de 160° en la durecién del temporizador (I,5 segundos).

ta figura 9 ilustra un modo en el cue las funciones del recep-
tor se pueden dividir. La entrada se divide por un circuito de dispa~-
S. ro Schmitt I0I y se alimenta a un filtro digital de frecuencia de Ii-
nea I02 v a un filtro digital de datos I03, Un oscilador maestro de
funcionamiento libre I04 (que puede ser el generador de cadencia del
1WPU) proporciona un tren de cadencia de alta frecuencia (de 40(KHz a
IMHz) a un generador de cadencia de referencia I05 y también cronoma-
10, tra los filtros 102 y 103. El generador IC5 que recibe también la fre-
cuencia de alimentacidn del filtro de linea I02 usa dos contedores de
4 bitios y produce un tren de impulsos de elta frecuencia sincroni.
zados con 1z onda de alimentacifin y sin estar en superposicidén con los
segmentos de tiempo de la sefal de control para un control de éngulc
15, de disparo I06 y también un conjunto de recuperacidn de datos que re-
cibe la sefial de salida del filtro I03 yrdetermina si dicha sefiel de
salida es un dato o ruido y, si es un dato, produce una sefial que
representa si el dato es un "I" o un "O" y dos sefiales adicionales

gue :Epreséntan los frentes de subida y bajada de la sefal. La dis-

20, criminacidén de dato y ruido ss hace sincronizando un contedor inter-
no en lo cue dura el impulso de “dato® por medic del gener:dor ue ca-

dencia 1I0S y verificando la cuenta conseguida por el contador. 5i la

cuenta estd fusra de una gama limitada por los valores presentes mé-
ximo v mfnimo, el impulsoc se rechaza como ruidoy .mientras que si la
25. cuenta estd dentro de la gama el impulso se acepta y se identifica i
como un "I" o "O" por el velor real de la cuenta, Las sefiales dzl cone |
junto de reciperacifn de datos I07 se alimentan a un receptor de da-
tos IDB gue convierte los datos a una forma paralela. A menos que se
detecte un error de paridad por el comprobador de paridad de grupo i

30. II0, los bitios del dato ahora paralelo se alimentan al circuito 16- E
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gico ID9 en el .cual se almacenan (hasta cue se recibe una nueva actua-

lizacidn correctamente). Suponiendo gque no se detecte srror de paridad,

el comparador de localizaciones III compara la informacién de locali-
zacldn recibida con la localizacidn establecida en los apéndices del
receptor y si se detecta correspondencia, se activen las salidas II2 -~
II4 del circuito légico de salida 109, Las salidas II3 y II4 alimentan
corrientes de impulsos de disparo a lés cargas de los triacs correc-
pondientes mientras que la salida II2 es una salida blogueads que cam-
bia de estado cuando el receptor recibe una orden apropiada,

En el modo euxilier, la presencia de dos apéndices de receptor
hace gque se alimsnte una sefal apropiada por el circuito ldgico I09
al control de Angulo de disparo 106 por }o cue los impulsos de disparc
alimentados por el control I06 de nuevo al circuito légicp I09 para '
activar las cargas en las salidas II2 - II4 .repraesentan simple irifur-
macién de conexidn / desconexifin., En el modo de locomotora el contrcl
del éngulo de disparo ccmbara el dato de la orden de velocidzd proce-
dente del circulto I8gico I09 con el contenids de un contador interno
activado por el genersdor I0S5 para determinar el instante durante sl
ciclo de alimentacidn en que el tren de impulsos de disparo debiera
comenzar,

Es evidente cue la funcidn de los filtros I02, 103, genersdor
I03, conjunto de recuperacidn de datos 107, receptor I08 comprobador
de paridad II0, comparedor III y control de &ngulo de disparo I06 se
pueden ejecutar por progremerfe (softwere).

Todo el control de las reguladores a los tremes o ecuipoc auxi-
liar(agujas) se realizard por nedio de una palabre de codificacién bi-
neria cdigital transmitide en serie. El nfmerc de bitios emplesdo en
la palabra es de principasl consideracién en el sistema, Este ndmero
Wx,.se calcula como sigue:

El control hasta I6 trenes exigird un cédigo de localizacién

=24
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o direcéiﬁn para pasar Ordenes de una forma dnica a cada receptor de
tren.

W0-3, localizacién de tren = 4 bitios

Para establecer la velocidad de cada tren en una gama de valores
separados dentro da la gama de codificacifn simplé (por conmutador de
codificacifn binaria )} y tamafio mfnimo de etapa. para equivelencia de
control analfgica serd de I6 etapas incluyendo la parada y potencié
total, , '

W4-7, Graduacidn de velocidad = 4 bitios

La dirececién se establecerd por un bitio adicional para esta-
blecer la marcha adelante o marcha atrés.

W8, Direccifin = I bitio

FPerifdicamente, o segln sea necesaric, se puede emitir una ore
den a un regulador auxiliar, v.d., un receptor de contrgl de motor dJe-
agu ja.

Se debe identificar coro tal para que se pueda distinguir de las
érdenes a los trenes, Como los bitios W0 a W8 estarén ahora disponﬁ—
bles pars reasignacifin, se podrian ordenar hasta 29= 512 funciones
de control individuzles de conexidﬁ/desconexién empleando los mismos
bitios de la palabra,

W9, designador de tren/equipoc auxiliar ' = I bitio

Como el sistema o8 .transmisidn que se emplea es serial, se ten-—
dré&n gue afindir bitios adicionales como precursor para evitar confu=
sién de ruido y activar le identificacién y sincronizacidn para la
parts del dato,

PWI, PW2 Precursor M%nimo = 2 bitics

Como el sistema de transmisifn es susceptible de interferencia
considerable por ruido, es esencial emplear alguna forma de proteccifin
de los datos, v.g., paridad, Si la longitud total de la palabra se hace

hasta un nf@mereo “conveniente® para control y generaciéin de transmisién
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y recepcidn: o sea una longitud de palabra Wx = 16, de aquf que:

WIO - I3, Proteccidn de paridad = 4 bitios

TOTAL = I6 bitios
Minimo si solo se usa I bitio de = I3 bities
paridad.

Lo gue sigue es un ejemplo de un esquema de funcicnamiento pa-
ra el teclado IS con I a I6 locomotorss v I a 80 eguipos auxiliares.
(a) Localicacidn o direccidn de tren
Pare localizar la locomotora N 3, la tecla [ LOCOROTORAl
seguido de seguido de [INTRODUCCION| » E1 control. de energfa IIa

en el regulador 4 hace funcionar ahora a la locomotora 3. La direcsidn
de la locomotora se determinarfa por lza posicién del conmutador 18 -
de MARCHA ADELANTE/MARCHA ATRAS,
(b) Introduccidn incorrecta
i se actda en la tecla incorrecta de una locomotora an-
tes de pulsar la tecla ]INTRODUCGIUN| y Pulsando la tecla m
E‘E@ seguido del nfmero de locomotora correcto se corregird el erron

(c) Relocalizacién de tren

Para localizar una locomgotora diferente, se .repite (a)
empleando el nuevo cédigo de locomotora.

(d) Control de Inercia

El sistema tiene un nivel fijo de control de inercla, Pera

cortar la inercia se pulsa la tecla lINEF{CIAl }‘_/UELTA A CERG] . E1 mis-

mo nivel de control de inercia tiene aplicacién a todas las locomoto-

ras, ‘

(e) Control de aguja

Pare accionar la sguja N2 33 para dirigir una lecomotora

a8 un ramal, se pulsa la tecla @ seguido

INTRODUCION
RAKAL

=
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Para accionar la aguja I9 con el fin de dirigir una locomoto-

ra a la via principal, se pulsa la tecla @ seguido de

INTRODUCGCICN
VIA PHINCIPAL

(f) Asignacién de Aeguladores Subordinados a Trenes

Para asignar el regulador 4 al tren IZ2 se pulsa

[conTrod) (4] [ cocoroTaral (1] (2] EnTRooucczon |

Con respecto a la operacién (a), se podréd observar cue adn

con un trazado con un solo control II, durente la localizecién y esta-
blecimiento de la velocidad de una locomotora, otras locomotoras con-
tinuarén funcionando a sus velocidades previamente establecidas puze-
to que é&stas se mantienen hasta que se actualizan de un modo indivi-
dual,

Un microprocesador apropizdo para ser utilizado como HPU I2
es el TMSIOOO suministrado por Texas Instruments Ltd., Este circuito
integrado se puede utilizar tembién como pastilla de receptor aurgue
en ciertas circustancias ss apropiado empleer un ritmo de transmisidn
de datos menor para un funcionamiento fiable del receptor.

Descrita suficientemente la naturaleza del invento, asi como
la manera de realizarle en la prédctica, debe bacerse constar cue las
disposiciones anteriocrmente indicadas son susceptibles de modifica-

ciones de detalle en cuanto no zlteren su principio fundemental.
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REIVINDICACIONES

I. Perfeccionamientos en sistemes de mando a distancia para
controlar uno o més dispositivos eléctricos por lineas de alimenta-
cidn de energfa empleades para activar el dispositivo o dispositivaos,
alimenténdose en la prédctica, a través‘de las lfness de alimentacién,
una onda compuesta que comprende sefiales de control y una onda de ali-
mentacidn de energfd de repeticidn ciclica, comprendiendo cada ciclo
de le onda de alimentacidén de energfa uno o mds intervalos durante las
cuales tiene una amplitud précticemente de cero, mracterizados porgue
comprende un transmisor paras producir las sefiales de control en rels-i
cién temporizade con la onda de alimentacidn de energfa de modo gue *
las apariciones de las sefiales de control queden confinadas a las dl;
timas partes de dichos intervslos de la onda de alimentacidn de ener—
gia y por lo mencs un receptor destinade a recibir la onda compuesta
y & identificar las sefiales de control recibidas asignadas al mismo y
a controlar apropiadamente un dispositivo eléctrico corresronciente,

2. Perfeccionamientos segln la reivindicacifn I, caracterizados
porque la onda de alimentacidn de energfz es rectangular.

3. Perfeccicnamientos segln las reivindicaciones I o 2, carac-
terizados poraue hay una pluralidad de receptores y =l transmisor come
prende una pluralidad de controles accionados por el usuaris para con-
trolar los dispositivos eléctricos respectivos asociados con los recep-
tores,

.. 4, Perfeccionamientos segin cuelquiera de las reivindicaciones
I a 3 caracterizados porque se asigna a cada uno de un ndmero de recep-—
tores un segmento de tiempo respectivo vy se transmite zzfiales de control
para receptores adicionales "robando" uno de dichos segmentos de tiem—
pa. |
5. Perfeccionamientos segln reivindicaciones I a 4 caracteri-
zados porque el transmisor cuando estd activado emplea scsfiales trans-—

mitidas por las Ifneas de alimentacidn de energfa utilizadas para acti-

= 28
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var el dispositivo o dispositivos, comprendiendo lz onde a través de
las lineas de alimeﬁtacidn de energfa sefiales de control y una onda
de alimentacidn deenergie de repeticidn ciclica, comprendiendo la one-
da de alimentacibén de energfa por lo menos un intervalo durante cada
ciclo en el cual su amplitud es précticamente de cero, comprendiendo
el trensmisor una circuiterfa dispuesta para producir las sefiales

de control temporizadas con la onda de alimentacidn de energfa de mo-
do que las apariciones de las sefiales de control cueden confinadas a
las Gltimas partes de dichas intervalas.

6. Perfeccionamientos seglin la reivindicacién 5, caracterizades
porque define un ndmero de segmentos de tiempo durante los cuales se
transmiten sefiales ds control para los receptores respectivos,

7. Perfeccionamientos seglin las reivindicaciones 5 o.6 carac~
terizados por lo menos por un control accionable por el usuario para
establecsr informacién de control.

8. Perfeccionamientos segln les reivindicacién 7, caracteriza-.
dos porgue una pluralided de dichos controles son asignables a un re-
ceptor respectivo.

9. Perfeccionamientos segdn la reivindicacidn 8, carcterizados
por un control accionable por el usuario para esignar los controles a
receptores particulares.

I0, Perfeccionamientos segfin la reivindicacidn 9, carecteriza-
dos parque el control adicional accionable por el uUsuario comprende
un teclado.

IT. Perfeccionamientos seglén cualcuiera de las reivindicaciones
7 a 10 caracterizados porque el control o cada control del usuario come
prende un conmutador de posiciones mdltiples.,

I2. Perfeccionamientos segdn cualguiera de las reivindicescio-
nes 5 a II caracterizados por un dispositive amplificador de conmu-

tacidn: para producir por lo menos las sefalss de control para alimen—

=20
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tacidn a dichas lineas.

I3, Perfeccionamientos segfin las reivindicaciones I & I2 carac-
terizados porque el receptor comprende unea circuiterfa destinada a i-
dentificar senales de control asignadas al mismo y a controtar apro-
piadamente un dispositivo eléctrico correspondiente, en raspuesta a
las mismas.,

I4. Perfeccionamientos segdn la reivindicacién I3, caracterize-

dos porgue comprends un dispasitivo que permite que la localizacién o

‘direccidn del receptor see gefinida por el usuario estableciendo core-

xiones permanentes selectivas dentro de la circuiterfa del receptor.
I5. Perfeccicnemientos en sistemas de mando a distancia pars
controlar uno o més dispositivos elé&ctricos, tal y como queda sustan-
cialmente descrito en la presente Memoria y en los dibujos adgjuntos.,
Esta Mémoria consta de treinta hojas escritas a méguina por
una sola cara.
Madrid, 22 0rT. 1970
ROVEX LIMITED.

3. M. GOMEZ AC
P« » Flrmado: J.
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