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eseribir es més ficilmenbe accegible, -sencillamente por me

Iloja ndm, 1

v

"La presente irnvencidén se refiere a un dispogiti-
vo ¢ gigtema de control del escape pafa miquinss de escri-
bir o aperatos impresores en gencral, ¥ mﬁs en particular
se reficre a un sistema de control numérico de accionamien
$o para méquinas de escribir en las Que se emﬁlea un motor
de corriente contimua y ea las que el control de la veloci
dad del motor es completamente numérico; para conversidén en
sefiales moduladas en anchura de impulsos (sefinles PYM), pa-
ra controlar directamente la velocidad de rot@ciéﬂ del mo-
tor. ‘ . '

' En la téenica ya- conocida existen numerosos sis-
temas para'controlar la velocidad delrmovimiento relativo
entre los elementos impresores y el medio receptor de la im
presién en los, aparatos impresores (a los fines de esta s0
licitud, en los aparatos impresores se incluyen las mégqui-
nas de escribir, gue no gon Sino unos sparatos impresores
interactivos). En todos estos sistemas, es obligado que la
velocidad del movimiento relativo entre los eiementos de im
primir y el medio receptor de la impresidn esté estrecha-
mente cbntrolada, con el fin de que la impresidn se produgz
ca, en el medio de impresién, en el lugar preciso descado.
En ciertos sistemas, talcs como una sencilla miquina de eg

cribir, la posicidn del carro respecto a los utensilios de

dio de una rueda codificadora montada en un.eje que va fi

jado a la trensmisién del motor. En otros sistemas, toles

como el del aparato impresor por chorro de tinta, o el de

chorro de tinbta interactivo, ¢l sistema de contro% debe ger,

necesariasmente, mAs complejo. Por cjemplo, en un Qparato im

presor del $ipo de chorro de tinta, antes Ge que gueda pro
«

i
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- ducirse la impresién o escritura es conveniente que el co-
L] - .

(hace uso de un digpositivo de resolucidn para detectar, ¥

Hola nam, 2

rro asociado al chorro de tinbta alcance una velocidad pro-
determinada, antes de la seflal de iniciacién de exploracién
(iniciacidn de escritura) en un sistema impresor del tipo
de'Sweet. Eﬁ otros Sistemas, el.conﬁrol de ia impresién y
la aparicidén de la escritura o impresién gréfica en el me-
dio de impresién se refuerzan cuando el sistema propulsor

o de accionamiento se mantiene lo mds estrechamente posidble
correlacionado con la activacién réal y efectiva j la impre
si6n por parte del aparato impresor. In los sistemas de la
técnica ya conocida, los mandos o controles de velocidad
del motor emplean tipicamente un tacémetro movido por el mo
tor y que puede dar como salida una scfial analégica que pug
de emplearse cn un circuito de retroaccibén para mantener el
motor a velocidad constante., Como alternative, en el con-
trol de velocidéd del motor ce puede hacer uso de una rue-
da codificadora cuya salida de impulsos se aplique a un con
vertidor de mumérico en analdégico, que aplice la tensién
analégica obtenida a un circuito de-éccionamiento de motor,
para eumentar o reducir la velocidad del motor. En las re-
ferencias que siguen pueden hallarse cistemas tipicos de la
técnica ya conociéa, para el control de los motores:

a) ILa patente de EE.UU., no. 3.539.895 de lcGee

no de un codificadof mumérico; emplea un excitador analdégi

co, no un excitador de conmutacidn, para el motor; ¥y es

principalmente un mando de posiciénm, no un mondo de velo-
cidad). )
b) Ts patente de EE.UU, n2, 3.416,052, de Russel]

(ilustra un circuito de control de ppsicidn con quulacién

=t
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Hojn ndomn. 3

- por anchura de impulsos (PWI), en esencia un circuito de
PWII analégico que hace usor de retroaceibn positiva o de con
trol de presidén, un solenoide y no un mando de motor) .

\

¢) La patente de EE.UU. no, 3,723.842, de Sathes

(se refiere a un servomando de motor por control numérico

control de datos de "muestreo", una ubilizacidén seriada de
un sistema de control tipicamente numériéo, de %ipo 1, con
la salvedad de que la galida es el signo del desbordamien~
t0 solamente. Emblea Sather un:control de posicidn, no un
i : .
‘control de velocidad; el codificador de posiciones es hexa
decafssico (de 16 fases), no monofésico;»la'salida de exci
tacién o accionamiento no se describe, pero probabiemenﬁe
es anoldgica péra un control sencillo de.tipo "$odo o ngda“
d) Ia patente de EB.UU. n®, 4.006,391, do Dearin]
(se refiere a un modulador de anchura de impulsos lineali-
zado que hace uso de un excitador en H con fines de conm -
tacién para un motor de corriente alterna bifhsico, no paé
ro va notor de corriente continua; la de Dearing parece ser
una légica analégica para la conversidn de ) .
e) Ta patente de EE.UU. ne. 3,742,326, de Okuda
(esta patente se refiefe a un,servomecanismo runérico o “q;
gital® que'hace uédrde informacidén nmumérica para obiener
'_una sefial modulsda en anchura de impulsos pars excitar un
-servomotor de corriente élterna bifbsica, no un servomotor
de corriente contima, y el control de velocidad es distin
~to debido @l tipo de conbrol que se apiica al motor de co-
rriente alterna; véase en particular la fig. 8).
In vista de cuanfo antecede, es objeto principal

de la presente invencibn controlar con exactitud la velocl

con un circuito de derivada de tasa de error, un sistema de

-
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— dad del motor, en un aparato impresor, mediante circuiteria

rato impresor, como ejemplo, gque lleva incorporado, en for

loja ndm, [I‘

nurnérica; y pornutlr la conversibn dl”GCbM de una seflal nu-
méricoe en un método de modulacién por anchura de impulsos
para mover un motor de corriente conbinua.

Otro objeto de la presente invencidn reside en un

sistoma de control de escape en aparatos impresores, con el

cual puede alcanzarse répidamente la velocidad 6ptima de-
geada con un minimo de oscilacibn a uno y otro lédo del va
lor de velocidad de motor prefijeds, al propio tiempo que
se permite un control sencillo y sin embargo eficaz pura
cambiar o desplagzar la vclocidad del aparato impresor O mo
dificar el movimiento del carro. .

Otro objeto més del presente invento reside en un

sistema de control de escape en aparatos impresores, que Pu

de emplearse en diversos tipos de aparatos impresores, in-
cluidos los interactivos, pero en los que los elementos ese
ciales del sistema de control pucden comprarse & poco cos=
te, |

Otros objetos y una mis completa comprensién del
invento pueden aprecizrse haciendo referencia a la descrip
¢ibén que siguc y a las reivindicaciones, tomadas en unidn
de los dibujos adjuntos, en los cuales:

~ la figura 1A ilugtra esquemdticamente un apa-~

ma de esquema funcional o por blegues, un sistema de con-
$rol de escape de aparato impresor construido con arreglo
al presente invento;

- 1a figura 1B es una grifica ilustrdt%va de log
valores recales y.efectivos{ contra los de aproximécién, sub

yacentes en la sencilla realizecibn del sistema de control

A4

(1]
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- de escape de aparabo impresor de la presente invenciodn;

2

ftojn ndun. b

~ la Tigura 2 es un esquera funcional del siste
na de control del presente invenco, e iluétra las diversas
scfiales en forma de cédigo nemotéenico;

~ 1z figura 3 es un esquema 16gico secuencial de
estados del cdntrolddor de secuencia, e ilustra las ecuacio
nes légicas empleadas en la consbruccién de un controlader
de gecuenciz A tal como el ilusirado en la fig. 2

- las figuras 4A...AD ilusbran la circuiteria 16
glca real y efectiva empleada en el controlador de sgdﬁéhy
cia 4; - - ] : ) - :x“’

- la figura 5 es un esquema tebrico del cerrojo
B de entrada de escape ilustrado en la fig. 23 "

- las fipuras 64 y 6B son unos esquenas tedricos

e

lustrativos de la circuiterfa cmpleads para formar el con
tador ¢ ilustrado en lg fig. 23

-~ la figura 7 es un esquemsa teéricb de la circul
terfa empleada para hacer el registro D ilustrado en la fig
H

- 1la figura 8 es un esquema Hedrico del compara-
doyr E ilustrado en la fig. 2; '
- la figura 9 es un esquena teérico de la cir-

cuiteria que comprende el contador F ilugtrado en la fig.

- la figura 10 es un diagrema de.tiempos de lag
salidas del contador F esquemdticamente representade en la
fig. 9 e indicado en el esquema funcional de la fig. 25

- la figura 11 és un esquema tebrico de cireui
to del enlace G de codificador indicado en la fig. 23

- la figura 12 es cl esquems 8¢ la lézica se-
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—cuencial de estados del enlace G de codificador;

Haoja i, 6

- la figura 13 eg un csquena tebrico de circuito
del dispositivo légico II de dividir por ﬁ-indicado en la
fig. 2;

- 1é figura 14 és un esquema 1légico sgéuencial
de esgtados del?divisor por N, que ilugtra los cstados de la
circuiterfa repregentada en la fig. 13;

- las figuras 15A...15C son los diagramas db'teg
porizacién de la légica de G (enlace de codificador) j:&N
(divisor por N}, que indican, a tftulo de ejemplo, treéJVg
locidades posibles; !

~ la figura 16 eg un esgucna tedrico de la’éir—
cuiteria 1légica I de enlace de excitador indicada en ia-fig)
23 |

la figura 17 es el diagrama de tiempos de la

légica I de enlace de excitador;

' - la figura 18 es una tabla que da.los disposi-
tivos tipicos y los valores que pueden emplearse en los eg
quemas de circuitos ilustrados desde la fig, 3 a la fig. 17
y

~' la figura 19 es un esquema de circuitos de ox-
citador en H que rccibe su salida del emlace T de excita~
dor, para mover o excitar el motor ilustrado en la fig. 1.

Con referenéia ahora a lbs dibujos, y especial-
nente a la fig. 1 de los mismos, se ilustra-en cllos un apg
rato impresor tipo, designado con el mimero 10 y que en el
presente ejcmplo es un aparato impre;or de barrido conti-
mo o de eséritura "al vaelo", tal como el impregor de cho
rro de tinta que emplea el conocido procedimiepto de Swieet

tal como se ilustra en la patente de EE,UU, ne. 3.596.275
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—concedida a Richard G. Sweet. De galida, ha de reconocerse
que ¢l sizitema de conbtrol dec escape de aparato impresor de
la prescnte invencidn puede em@léarse con una divergidad de
aparatos-impresores, tanto del +ipo de impregsidén por choque
o impacto cono dei de impresibn sin impacto, e independien
temente de que log aparatos impresgores sean interactivos o
no lo gean, Tal como ge ilustra en los dibujos, el aparato
impresor 10 incluye un carro o similar 11 sobre el cual‘ian
montados los utensilios de impresidén 12, los cuales inclu~-
ye, por ejemplo, una tobera 13 que emite uné-corfiente de
tinta gue, debido g unas perturbaciones de presidén, se deg
compone en gotitas individuales que pasan por un electrodo
de carga 0 similar 14 y luego por entre unos elecffodésrde
deflexidn o desviacién 15 para hacerlas incidir en un madio
receptor de la impresidén, que en el caso ilustrado es un ro
dillo 16 y un papel 17. Se pfevén medios para efectuar un
movimiento relativo entre el carro y 103 medios recepbores

~de registro o impresidén, siendo el carro, en el caso iluge
trado, movible en la direccidén de la flecha 18, tal como por
unos medios de accionamicnto 20. Hstos medios de accione-
miento, de preferenciz, incluyen un motor de corriente con
timia o similar 25 que puede ir acoplado al carro 11, de
cualguier manera conveniente, pare efectuar el desplazamien
o del carro respecto a los medios receptores de la impre-
sién. En el ejemplo ilustrado, el motor de corricnte conti-
ma va conectado, como por medic de una correg sincroﬁizaég
rg 0 similar 21, a un btambor 22 de errollamiente de cable
que lleva arrolladas varias espiras de cable 23, cpnectadas
g lados opuesﬁoé del carro 11 de 10do que la rotac&én del

motor, segin el sentido, efectuard o producird el movimien
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- 0 del carro cn los sentidos indicados por la flecha 18.
En el aparato impresor ilustrado en la fig. 14 es
' obligado, para asegurar la localizacidn correcta del carro
respecto gl principio de la impresidén o escritura, asi co-
5 mo el sentido de movimiento del carro regpecto al paéel ()
medio 17 receptor de 1a impresidn, que sc prevean unos me
dios de situar o localizar el carro, en cualquier momento,
durante su movimiento en la dircccidn de la flecha 18. A
este fin, puede emplearse una reticula o 31m11ar 6 en unlén
10 de un médulo 7 de emigién y deteccién de luz que 1ncluJa
!un.espejo 8 para permitir tanto un control indicativo &e‘pg
gicién para el carro como un control del sentvido de movi-
miento para el carro 11, .
8i el motor 20 del sistema de accionamiento c;té

15 dircctamente condctado al carro 1l para poder leer también
informacidén de velocidad de movimiento toméndola del mOVﬁ~

miento del dctector o sensor T por delante de la reticula
6, pucden emplearse unos medios dnicos de deteceidn. Ahora
bien, tal sistema de accionamiento directo tiene ain difi-
20 culbtades relativas a la inercia'del carro, y cuando el mo-
tor esté separado del carro, como sucede con el plan de ag
cionamicento aqui ilustrado, es preciso emplear un sistema
de codificacién por separado con el fin de deducir la in-
_formaciéﬁ necesaria para 1llevar en retrosccién al motor 25
25 gque permita, en unién de la informacidn‘de posicidén y sen=
tido tomada de la retficula 6, un conbtrol preciso de 15 ve-—
locidad del motor, relacionada, desde luego, con la veloci

dad del carro 1l.

Cons 1derao:onco de fondo del gigtema de control de escave

en impregores

30 -
20119
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~ velocidad en torno a un valor de velocidad de trabajo, y el

‘bajo coste, se convierten en objetivos principales. Para

fivo de bajo coste dirige al proyectista hacia un plan de

rueda 26 indicada en la fig., 1, estando la rueda dobtada de

Hofa nam, 9
A1 yproyectar un sigtema de control de velocidad
para un aparato impresor o miquina de escribir de bajo cog

te, del tipo de "eseritura al vuelo"; el buen control de

realizar un buen control de velocidad y un coste reducido,
el objetivo del control de velocidad implica un sistema de

comsrol de velocidad con retroaccién, en tanto que el obje

control y accionsmiento sencillo, del tipo de deteceién m
mérica. Asi, la cléve del éxito funcional de un.dispbéiﬁi—
vo de cscape de aporato impresor estd, en esencia, en ou
sistema de control. ‘
‘ Un sistema de control de lu presente invencién
comprendé o abarca tres funciones principalest 1) determi
nar la velocidad del motor; 2) determinar la tensién eléc-
trica requerida en el motor para obtener la velocidad de
motor deseada; y 3) gencrar la sefial de excifacién o accio
namiento de tensidén del motor, que en el presente'éaso es
uns sefigl de excitacién modulada en anchura de impulsos
(P . _

En un sistenma tipo,'la velocidad del motor puede

hallarse ubilizando una rueda codificadora, tal como la

uns pluralidad dc ramvras 0 hendiduras junto a su perife-
rin, y pasendo la porcién ramurada por enire un codifica~
dor, tal como un transistor o diodo emisor de luz 27 ¥y un

Tototransistor y emplificador 28, de tal modo que cl foto

. . . : s A
trangistor emita un impulso al pasar una ranura o, hendidd

ya entye el transistor emisor de luz ¥y €l fototransistory
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~por la rotacién del motor y, por tanto, de la rueda codifi

ourrido entre los impulsos de codificador. DLa distancia dx

Hoja snam. 10

cadora 20,
En un sistema tipo, la velocidad del motor puede

hallarse registrando primero, para ello, el tiempo At trang

entre'hendidurés o ramuras adyaccntes de la rueda codifica~-
dora, representadas por 105 impulsos de codificador, se .
ajusta, naturalmente, 2l proyectar la propia rueda codifi-
cadora 26, De esta man@ra, 1a velocidad écl motor pueéé‘ca;
cularse mediante la ecuacién V =Ax/At. Usualmente, lé'vfu_r*x
EciészS>ykkt muiede calcularse por medio de un ordenadory'si
la frecuencia de impulsos egs lo bagtante lenta, o bienime~
diante una 16égica combinatoria. Si se emplea un ordenadox,
el cdleulo es diffeil y relativemente lento. Si la fuhdién
Ax/At se quiere hallar por légica combinatoria, es ung
funcién amplia y complicada de légica combinatoria lo qué
se pide, {Ia realizacién u obtencidn fisica de 1/At en 16
gica combinatoria exige grandes cantidades de circuiteria“
16gica compleja). Después de medirse la velocidad del motof
es preciso calcular la tensidn de motor requerida para 0b=
tener la velocidad deseada., In un gigtema de tipo 0, que es
el preferide por su estabilidad ¥ sencillez, al motor se le
aplica una tensién (voltaje) directamente proporcional a la
diferencia entre la velocidad del motor ¥ le velocidad de-
seada. Fsta funcidén viene dada por las ecuaciones

B = K (Vo = V) + By, o sea Bl =XV, (1-¥),
| | 0

- » ()
en las que EM os la tensidn en el motor,

. K es el factor de ganancia,
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generar una seflal de excitador de modulacién de anchvra de

Hojn nam. 11

Vb es la velocidad deseada,

V es 1la velocidad presente can un momento dado, y'

E, ©S una tensién de polarizacidn {como es obvio, cug
ao VC = V, El serfa igual a cerc y, de no aplicar-
a6 ung tengidén de polarigzacidn, él motor se para-
ria; ﬁor consiguiente, en lag ecuaciones que si-
guen se ha prescindido de Emb)'
E1l sistema dé pontrol de la presecute invencidén se

condensa en las partes siguientes: 1) realizar fisicamehte

la funcién Eif = K (Vb - V) con uvna légica sencilla; y 2)

impulsos, & ﬁartir del valor de la tensién del motor (2
mediante uvna funcibn légica sencilla y sin circuiterisa eng
légica; o
Por cuvanto, como ya se ha explicado, la rcaliza;
cién fisica por cdlculo de V =Ax/At es diffcil, el pro-~
blems de realizsr flsicamente la funeidn gg'='K (Vb - V) se
acomgte usando vna aproximacién no linesel en torno al pun-
to de trabajo de Vb, Tediante el ugo de una aproximacién no
linegl, la realizaecién figica de esa aproximacién simplifi-
ca grandemente la légica necegaria para crear el sistema de
control..La aproximacidn es la siguieﬁte:
mr =& (Av - bg), (2)
en la que ZM' es la tensién en el motor,
X' eg una mieva congtante de'ganancia,
At es el tiempo entre los impulsos efectivos de
- ecodificadors
Aty es el tiempo entre impulsos de codificador dg
seadosy ¥

Ax es.1la distancia entre ventenillas (ramuras)

1]
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adyacentes de la rueda codificadora.

Prueba de la validez de la aproximacida:

Dado que V, =Ax/Ato v que Vv 2Ax/At, se tiene:
B =K' [ (Az/V) - (Ax/vg) 7
B o= x (Ax/vg) LB/ (vy/Ax) -
(A (Vo/Aw) 7
o =k (Ax/vy) [(Vo/V) = 1.7, ¥ como .

- Bx/vy = By, eale

B o= Avy SV =17 (@)

Ast, cuando Vo = V, DM = EM' ; por 1o tanmte, ha-

i

ciendo X (V) = K Ato se tiene una'bu?na aproximacién pa~
ra [N = EM., La representacién gréfica de la fig.‘lB ilup~
tra la aproximacién indicada, es decir, (Vb/v)- 1 céﬁ& j
aproximacidén para EN' y 1 ~4(V/Vb) = ElL. |

Asd, pues, la expresién aproximativa X! (AJ;QAtO)
puede considerarse una aproximacién vélida de X (Vb - 1)

Utilizando esta aproximacidn, y conforme al pre-
gsente invento, una funcién légica my sencilla permite com
perar la diferencia de tiempo efectivo entre inpulsos de co
dificador con el tiempo deseado entre los impulsos de codi
ficador, yyluego aplicar la diferencia usada en la creacién
de la sefial modulada por anchura de impulsos, a la circui-
teria de excitacién para-controlar la tensién del motor y,
por tanto, la velocidad del motor. Como se ilustra en la
fig. 1, la sefial de codificador se lleva a la 1légica 30 de
sigtema de controi, adecuadamente alimentada, tal como por
un suministro de energfa 29, y la sciial de salida del sis-
tema de control es una seﬁal modulada en anchura de impul-
sos (PYM) presemte en la 1linea de salida 31, que se aplica

g la electrénica de excitacién 40, La reglizacibn fisica de




10

15

20

25

30
20119

~

. - : tioja nom. 13

- la ccuacién de aproximacidén y su conversibn en una sgefial mo
dulade en anchura de impulsos (PV) es eleganbemente senci-
" 1la.

Con arreglo a la presente invencidn, y hacicndo
referencia brevemenﬁe a la fig. 2, cl contador C se preajug
ta con (- [&mo), y en é1 se empieza el recuento al recibirse
un impulso de codli‘lcador. EFl valor (L\u- A't; de EI' que
estard en el contador se coloca en el revlstro D al re01b1r
se el siguiente impqlsp de codificador. La funcidn 16@103
empleéda para efectuar la generacién de una sefial de exc1ta
dor, modulada en anchura de impulsos, partiendo del va;or
de EN' almscenado (en el registro D) comprende un compara-.
dor & de magnitudes Omayor que") y un contador F contimio,
o de marcha libre. | E

7 Suponiéndo una entrada simple de sefial de réléj
de 1,25 Iz en el conbador Fy y una reposicién a cero dnro—
ximadamente cada 50 microaegundos (Lo gue significa la gene
racidén de una sefial de excitador de 19,53 kHz, es decir dé
1,25 Mz divi@ida por CK6, o sea 1,25-103/26 = 19453 kHz; |
la reposicién, por lo tanto, a (1/19,53)-103 = 51,2 microsg
gundos), el contado} puede contar, por ejemplo, de 0 a 63
¥ luego reponerse a 0. A titulo dé ejemplo, gi el valgr de
Eil' almacenado es 8, el valor de Bl almacenado es entonces
"mayor gue" las 8 unidades o pasos de recuento del contador
contimwo T, del fotal de 103364 pasos ¢ unidades. El ciclo
de trabajo de la seiial dei"mayor qué", por lo tanto, es 1
dividido por 8. Si bien el perlodo de la sefial es siempre
£ijo (1 dividido por 20,000 en este ejemplo), el ciclo de
trabajo es proporcional al valor de Eil'. Asl se logra obfle-

ner la galida modulada en anchura de impulsos (PiE), toda
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. en una simple funcién légica y sin cmplear circuiteria ana-

Hojn ndm. 1[3

légica alguna.

-

Forma de ejecucién concreta y esnecifica

El sistema de control, que es la entrafia del sig
tema de contr&l mnmdrico de velocidad, aproximado y no li-
neal, y la circuiteria'emploada en el mismo se ilustran en
la fig. 2 y siguientes. Como los esgquemas constituyenhuﬂa
entidad completa, ce emplea un glosario nemotéenico de de-
signacién simbélica de sefiales (conservado en su forme in-
glesa) para ilustrar las diversas sefiales que actian como
.entradas Y salidas desde cada uno de 1los blogues © recudre
esquemdticamente indicados ¥ reprecentativos de la légica
de la fig. 2. For ejemplo, y en relacién con la fig. 2, se
ilustra en la fig. 3 el esquema de cstndos para el reguila-
dor o controladqr A de secuencia, en tanto que las figs.
AA...4D ilusbran la 1légica incorporada. a este controlador
de secuencia. D¢ la misma manera se iluétran, seriados en
los dibujos.restantes, a partir de la fig. 5, el cerrojo B
de entrada de escapé, el contador C, el registro D, el com-
parador ‘B, el contador F, el enlace G de codificador, el
contador H de dividir por Ny el enlace I de excitador, que
conduce él sistema electrénico de excitacidn 40 (fig.‘lA).
Por cuanto cada uno de los bloques funcionales indicados er
la fig. 2 tienen ehtradas y salidas que se han designado
mediante simbolos nemotécnicos, a continuacién se da un
glosaric o "vocabulario" nemotécnico tanto de las entradas
como de las salidas, estando muchas de estas entradas ybsa—
iidas indicadas en relacién con cada uno de los blogues fuy

cionales A...I dc modo gue pucde examinarse uno cualguiera

3
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. . . Hoja ndam. 15
- de estos blogues individuslmente en cuunto a sus entradas

ne una entrads CARRT que viene del cerrojo de escape, asi

¥y salidag,., Por ejemploy el conbrolador A de secuencia tie

como ung salida VELLD que va al cerrojo B. Por tanto, en
el'controlé@or A de secucncia, la sefisl éARRT estd designg
da como entrada, en tanto gque la VELLD lo estd como salida.
En éambio, en el glosario nemotécenico del circuito de cerro
jo B de entrada de escape, la sefial VELLD est& indicada co
mo entrada, en tanto que la CARRT lo esis como salida;rDe
esta menera, el glogario puede .usarse no s6lo para 1nalcar
la descripeidn de lg condicibn de ontr¢dﬂ ¥ salida dﬂ las
sefiales, sino que cada uno de los blogues funcionales A a
I inclusive puede examinarse independiente vy co}octivamen—
te., Ademdsg, y a manera de explicacibn relacionads cpﬁ Qi
glo~arlo ¥ la 01rcu1teria ilustrada, segin ia entrada dé eg|
cape que vaya al cerrojo de entrada de escape, el establé—
cimiento de sefiales se hace para tres veloecidades aproxima
das del carro: la velocidad I (Vb),'de aproxigadamenﬁe 12f
cenfimetros por segundo; la velocidad IX (Vi), de alrededor
de 25 gm/s; y la.veiocidad I1I, de aproximaedamente 53 cm/c.
Adends, ciertas definiciones son méis completas en relacidn
con ciertos bloqués, de los blogues de 16gica, especialmen
te cuando es preciso ampliar el significado para la compren
sibén del lector. Por_ejemplo{ véanse los simbolps nemotéc-'
nicos CEND, CLT 24, CLT 12 en las definiciones de entradas
al controlador A de secuencia, ¥y los mismos simbolos nemo-

téenicos en las definiciones de salidas del contador C,

Flosario de simbolog nemotécnicog

CONTROLADOR. DE SECUDNCTA (4)

Entradas:
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- 1. ™D, FiD : salida de cerrojo de sentido
2, CARRT, HIGH: Szlidas de cerrojo de velocidad
(VO’ Vi) (derecha del carro)

3. ST0P : Parada, iniciacién de escape

5 4. CENp : Sefial de descodificar, viene del conta-
' dor C | |

5. CLT 24 : Descodif, interruptor de contador C pa

ra velocidad II (Vi = 25 cm/B) e
6. CLT 12 : Descodif. interruptor de contador G pa
10 ra velocidad I (Vb =12 cm/s)

Te Descodif, interruptor contador C par?-éelo

3

cidad III (53 ceniimetros/segundo), ¥y "des-

codif, de "menor que 32"

8, TOT7 : sSalidas baja cuando el contador € estéﬂé
15 _ menos de cero
8, CE4 : Reloj del sistema

10, @1 : Primera fase de reloj del sisfema

1, ge

.0

Segpunda, fase de reloj del sistema

12, CK12 : Temporizador de 4nicizcién de rampa de
20 : ‘ ' reloj

13, EMIR 1 : Seflal de Codificador

~ 14, EMIR 2 : Sepunds sefial de codificador

Salidas:

25 1, ESCEND : Indica final de escape

%2, CARRT, HIGH : Elige "dividir por", para la 16gi~
ca de codificador ‘

3. T, "Wﬁ.f Funcionamiento en sentido directo (de

A ' avance, de izquierda a derecha) e in

30 verso (de retroceso, de derecha a iz~
20119 ' quierda)
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= 4, IMHIBIT : Al nivel bajo; dejan de conducir todos
los 4ransistores del excitador H (40)

5. I, ST : Indica la modalidad de parada o deten-
cién (STOP)

5 : 6. DEG,CK : Incrementa el registro D

T. REG.LD : Cuando estd baja, carga el registro

8, REG.ZEI0 : Cuendo esté baja, hace que sea cerc la
carga del registro D 7

9. ¢B3K ¢ DPermite poner a 4 la carga del régis%fo
10 10, CBSH : Permite poner a 16 la carga del regiséro
= 11, PRESE? ¢ Valor de preajuste del contador é'(i,b;,
tiog: ICBL...ICBT) -

12, CNICIR : Despeja el contador C
13, CNLLD : Cuendo estd baja, carga el contador G-

15 14, CGE 32

e

Htera el incremento de tiempo en el .con
tador C .
f ' 15, VELLD : Hace que el cexzﬁjo (B) almzcene la si-

guiente funcidn de escape

: jos ¢
{ - PRESET: CARRT, HICH  +X K2 de preajuste
20 ' 00 1«48 (12 cn/s)
01 2 ~-40 (25 cm/s)
11 4 =28 (53 cm/s).
CERROJO DE ENTRADA DE ESCAPE (B)
25 Enbradas ¢
l. YWD I = Sentido -
1 = Se requicre sentido de avance (de iz
: quierda a derecha) k
: 0 = Se requicre pentido de retroceso (de
: } i
30 derecha o izguierda) §

20119

|
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— 2, CARRT I, HIGH I : Datos de velocidad (Vb, Vi)

Entradag:

toja nam 18

00 = 12 en/p
01 = 25 em/s .
11 = 53 em/s ‘
1 10 = no es vilida
3. VELLﬁ : 1 = Almacenar FVD I, CARRT I y HIGH I en

, cerrojo de entrada
}

0 = Mantener los valores almascenados -.

Salidas:

s st

i. ™D, D : Salida de cerrojo de sentido

2, CARRT, HIGH : Salida de cerrojo de velocidad ..

CONTADOR (C)

1. PRESET : Entrade de 7 bitios que repfesenia'(;bxo)
con el siguiente sistema de numeracidn

(ICBl, ICB2, ... ICBT)

4

Entrada hexadecimal | Valor de contador
3T +63
00 0
TR -1
40 ' -64

2, CNTCLR :'Dequja el contador C
3, CNTLD : Cuando esté baja, carga el conbador C

con los valores de PRESET
4, CGE 32 : Commta reloj paséndolo a régimen més

lento cuando el contador estéd a més de

32, ¥y el sistema de conbrol estd en la

?
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2.

3.

4e

5e

6.

’ -
Lialn ntim. i 9

modalidad de parads (STOP)

CK4 : Reloj del sistgma

CK6 : Otro impulso de reloj (mAs lento)

.§§7 ¢ Salida baja cuando el contador estd a
mehOH de O . -

CB6 : sefial DECODE 1 estd alta cuando el

contador C estéd.a menog de 32, Duranue

la modalidad de parada, valor = tdﬁ s

‘ejemplo, 0,4096 ms {esto es, 32 -212;8

microsegundos), Se usa tambidn para’la

_ velocidad V2 _ u'
CEND : La sefial D“CODE 2 estd alta cuando cl: va
. lor del contador ¢ se retlenc a 3P1é: Du

rante la modalidad de parada, es 1gu 1

a tgsn.q que son 6,96 ms, (Wétese que

en la modalidad de parada se usa un re-

1loj més lento (CK8) cuando el valor del

contador estd entre 32 y 63).

CLT 24 : Estd alta cuando el valor del conta
dor ¢ estéd a menos de 24 (se usa para
la velocidad Vi) |

CLT 12 : Alta cuando el valor del contador C es

t4 a menos de 12 (esto significa que
el tiempo entre impulsos de emisor es
menorrque el valor de preajuste nds
‘12, multiplicado por 12,8 microaeﬂunm

dos) Se usa para la ve1001dad Vge

Sefiales de valor de contador: Valor (CBl ees CBT

i
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Intradas:

Intradas:

1.

Hojn nvun. 20

en contador C

REGISTRO (1)

Senaleo de valor de contador: Valor (CBLewe
CB7) en contador C

2 fRLGLD ¢ Cuando esgté baja; carge el registro

3.

4,

5.

6.

1,

1.

D con un valor .
REGCK : Incrementa cl registro mediante la
gefial de reloj, es decir, una vez cg
| da 3,28 milisesgundos _ ” 
REG, 2RO ¢ Tl valor de carga del regiétfd D
se pone a nivel bajo, a menos qdé
CB3H o CBSH estén altas ' f
Cuando REG.ZERO estd alta, el vélar

CB3H :
de carga del registro es 4. Se usa
con iniciacidén de rampa a la veloéi
dad Vo
: Cuando REG,ZERO estd alte, el valor

CB5H
' de carga del registro es 16, Se usa
con iniciacién de rampa a las velo-

cildades Vi ¥y V2

REGISTER VALUB: Tensiones de salida REG 1 ...
REG G de regmvtro
CONMPARADOR (B}

REGISTER D VALUE: Tensiones de salida RLEG 1
ses REG 6 del registro D
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. 5, COUNTER F VALUE: Valores CKLl ... CK6 de gened
fador de relo} o de conbader de nsr—

cha libre

1

1. DWl : En el ejemplo, una sefial de 19,53 kHz
modulada en anchura de impulsos, con
vn ciclo de trabajo proporcional aljvg

lor del registro D

10 CONTADOR (F)

Intradas:

1., CK : En el ejemplo dado, una gefial de reloj
de 1,25 lHz

]

o]

15 Salid

1. De reloj de contador F: (CKl, CX2, ... CKl2,
#1, #2) procedentes de un contador de mar
cha libre de 12 bitios. Las sefiales de re
loj CKL a CK6 se emplean para la genera-

20 | ' ¢ién de scfisles PV Das de reloj OK4 ¥

| CK8 son del contador C; La sefial de reloj|

| CK4 es la de sigbema para el controlador
de secuencia. La sefial de ieloj CKl2 se
usa para incrementay el valor de regis~

25 ' . %ro D (REG D) durante la iniciacién de ra

(=)

pa. La frecuencia de lag sefiales de reloj
Gesignadas CK es de 1,25 1Hz/CKN; esto es
1 frecuencia de la sefial de- relc;).j oKt =
1,25+ 103/2% = 78,125 Kiiz. |

30 !
20119 '

1]

|
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. Entradas:

{47]

Lo

Salid

o\

J
2
.e

-
.

lo‘

2.

3

Entradag:?

L.

2.
3

4o,

CK4

Hojr nam. 22

ENLACE DE CODITFICADOR (G)

EMIRAW : Enirada de geflal procedente del codi
ficador. de motor

Sefial de reloj del sistema

EMIRY : Generada como funcién de ENTRAY ﬁéra
permitir una 1légica de funcién de ""d_:;_'
vidir por HN" (esto es, de +N );5'30'1515.:3.,
pues, como sefial de establecimiento de
gecuencia para +N _ '

El : Impulso de una anchura.de dos impuléoé‘ide
‘peloj, al frente de coda INITRAV ‘
E2, ¥2 : sefial de impulso que permite la seég—

racidén o subdivisién del impulso I °
A
. ‘.‘

en impulsos de distinta fase. \

DIVISOR POR N (m)

ENTRX : Pone en secuencia la 16gica de "divi-
dir pox"

El @

E2, T2 : Para separar EUTRL y EMIR2

Usada para generar ENTR1 y EMIR2

CARRT, HIGH : Sefial de bitios QuG origing la

de "dividir por N"; definida por

CARRT, HIGH 1
. 00 1
ol 2
11 4
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l. ENTIRL é Primera porcidén del horde delantero o

de ataque de la seflal de codificador; Sam

da para probar la conmutb ac16n o cambio de

"iniciacién de rampa" a "ﬂontrol de veloci

dad®,

2, EMIR2 : Segunda parbe del borde fromtal de ia
sefigl de codificador; se usa para~genera£

secuencia de contador C y REGLD,

ENLACE DE EXCITADOR (I) L

Inbradass

1. TPUD, FWD : TFuncionamiento del motor en avende

¥ retroceso

, 2, IWHIBIT ¢ Cuando esté baja, todos los traﬁs's
' tores de excitacibn Qei excitador H
dejan de conducir

Modalidad de parada (STOP)

4, P ¢

Ciclo de frabajo para conmutar el exci-

taddr en H paséndolo a 19,53 Yz

1. T, T2, T3, T4 : Cuatro sefiales de excitacidn
de trénsistores para el excitador en H
i bien la generacién y la ;unclén de cada ung
de las sefisgles, ¥ su modo operativo cn el sistema de con-
trol 30, son normales y obvios, como se desprende de los

dibujos (fig. 2 y siguientes), a continuacibn se describe

brevemcnte el funcmonam'cnuo del sistema de control para
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. conbrolador de secuencia 4, al recibir los impulsos de co-

Flogan nivum. 24

- mantener una velocidad prefijada del carro,
' Supbnganse las condiciones siguicntes: que el ca
rfo egtd en movimiento, y el cerrojo B deicntrada de escape
ha recibido las secflales adecuadas, por ejemplo, del circui-
to de detcccibn expuesto en la solicitud de patente de EE;UU;,
ne, de serie 920.306, presentada el 28 de Jjunio de 1978; quE
en el cerrojo de entrada de escape se han introducido log
datos de velocidad apropiados para determinar la velééidéd
gdecuada; ¥ que el enlace G de codificador ha rocibido?ﬂna}
sefial ENTRAY del codificador 26. ILas scilales de éntrada. de
esbape sirven también para ajustar la légica H de dividir
por Ny, segin la velocidad ajustada, proporcionar impulsos
de codificador procedentes de EMTR1l y EIIRZ, substancialmeg
te como se ilustra en las figs, 154,..15C, A los fines‘de
este anflisis se supone que el reloj CK del sistema estd a
1,25 IHw, y que, por medio del contador F, genera los im-
pulsos de reloj necesarios pera controlar el regulador o con
trolador de secuencis Ay el comparador Z, el éontador ¢, el

enlace de codificador G y la légica H de dividir por N. El

dificador, genera las sefiales apropiadas, como se indica en
las figs. 2, 3 ¥ 4A...4D y descritas en el glosario nemotéc
nico, para préajustar el contador C con la informacién de
Aﬁo adecuada, a través de la sefial PRESET, y pone en marcha
el contador con la CNTLD, El registro D, por lo tanto, se
carga con el valor de At - Ato (M), al recibirse la
RLGLD., Ias figs. 6A y 6B, a2sf como la fig. 7, ilustran reg
pectivamente la circuiterla empleada en el contado? Cyel
registro D, en tanto que el glosario nemot6cmico d%fine las
diversas seclales de entrada (tento de entrada. como de sali

|
i
!

i
t
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_da) relativas al contador y al registro.
'
Ll compa gdo E puede considersrse como de magni-
tud limite o término 1n£erlor {"mayor gque") y, como se ilug
tra en la Tig. 8, recibe del registro D vnas entredas de re

glatro indicativas de la diferencia entre‘it y Aﬁo.'Como

H1 y H2 reciben del contador T las sefiales de entrada de re
loj CKl,..CK6. Naturalmenie, la diferencia Ai: - bd:o e bro

porcional al valor de I, En un comperador de magnitud o

tro estd a nivel alto para una de serminada poreidn dp lus
unidades de recuento recibidas ael contador Ty la tensidn
de salids estard modulada con arreglo a2 esa proporcién;,Por
ejemplo, supdnaase que el valor del regsitro D es 32°¥. que
el comparador ha recibido un valor de recuento de 643 los.
comparadores de magnitud permltlr@n entonces un ciclo de

trabejo de 32 dividido por 64, ¥y la senal modulada en anchu

gular en la gue la tensidn estd a nivel alto durante medio
ciclo. y a nivel bajo duranie el otro medio ciclo. Cuanto mg
yor sea el ciclc de trabajo, naturalmente, mis energla se
aplicard al motor 25 ¥y, como es 1égico, més denrlsa tenders
éste o girar. La sefial modulada en anchura de impulsos (Pl
procedente del comparador E se aplica a un enlace de exclta
dor I que también re¢ibe entradas de sefial procedentes del
controlador de secuencia A, como se expone en el glogario

nemotéenico, para generar, por medio de la circuiteria 16-
gica ilustrada en la fig. 16, unas sefiales de mando o0 exci-

— |
acion para la elechrémica de excitador 40 ilustrada en la

fig. 19,

Lambién se indica en la-fig. 8, los comparadores de magnitud

comparador de ("mayor que™), si el valor recibido del.regis

ra de impulsos (PVH) se asemejard a una onda de perfil rects;




V-

10

15

20

25

~

30
20119

" de potencia; en el ejemplo ilustrado y como se indica en

tios, para los transistores Q2 Y Q4o

Hojn nom, 26

La clectrémica de excitador 40 para ¢l motor 25

es, de preferencia, del tipo de commtacién o interrupcién

la Tig. 19, la electrénica de excitador estéd dispuesta en
una configdradién de excitador en H. El excitedor en H se
hace funcionar en la modalidad unipoler limitada, en la que
las entradas inversoras I rééiben las seflales TL...T4 de
excitacién procedentes del enlace de excitador I. En 1a;mg
dalidad de excitador en H, para obtener uvna tensién aé'mo-
tor positiva, el trangistor QL (tipo N1, fig. 18) se conmu
?ta a 19,53 kiiz, c¢cn tan%o que el transistor 4 (tipo:NQ{’fiQ
18) se pone en conduccién. Los transistores Q2 y Q3 dejan
de conducir. EL diodo CRL actda como dicdo de captu?gjcggg
do el transistor QL no conduce. Para obtcner una tensién de
motor negativa, es el transistor Q3 el gue se conmutédg
19,53 kHz, micntras los transistores Q2; QL y G4 dejan de
conducir. A caugsa del disefio de circuito, hay un tiempé'ﬁe
retsrdo de 20 microsegundos durante el cambio de sentido ée
la tensidén cuando todos los transistores dejan de con&ucir.
Tog diodos inherentes a log transistores de Darlingbton QL
y Q3 en ese caso, se usan comd diodos de caplturs dufante
el periodo de transicién., Los transistores Q5 y Q6 se usan

para permitir una tensidén de cese de conducecidén de -5 vol-

Fs de notar que exigte® otras modalidades posi~
bleg de funcionamionfo, algunas de las cuales pueden ha-
llarse en el articulo titulado "Proyecto ¥y andlisis de am-—
plificadores modulados en anchufa de impulsos, para servo-
gistemas de corriente cénﬁinﬁa", de Jacob Tal, IEED Tran-

aactions On Industrial Hlectronics and Control Instrumentet

3
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Hoje nam. 27

_ tion, Febrero de 1976, Ademés, si bien el motor 25 puede sei

s,

de cualguicr tipo usual, puede comprender un motor Pittman
de corriente conblnua con imanes I-G, coglnﬁtes de bolas ¥y

un devsonado de 24 voltloo.

Modalidad de ruesta en marcha

- Perminada la Yltima funcidn-de. escape, puéde apli
carse al sistema de control una meva funcidén de escape,
por ejemplo, mediante una entrada de escépe aplicada al ce-~
rrojo B de entrada de.escape.'En lz modalidad de puesta en
gmarcha, se genera una bensién de rampa encima de uné“tﬁpr
sién inicial de escalén, con el fin de hacer llegar el mo-
tor a unz velocidad prefijede y dejarle funcionar de la ma-
nera anberiormente descrita. Ta razén para el uso de vﬁa
tensién de rampa’encima de una tensién de escalén 1n10131
reside en gue el régimen o frecuencia de impulgos de codi-
ficador (régimen de muestreo) es inicislmente demasiédo len
to, a bajas velocidades, para gue la informacién derveloci-
dad ses exacta o precisa. En relacién con esto, cuando el
motor 1llega a une velocidad muy préxima a la aeseada, el
sigtema de control cambia pasando a la modalldad,de conﬁro]
de velocidad de aproximecidén no lineal, arriba»descrito,
bara ¢l control de la velocidad de imprimir. En el sistena
de mestreo descrito, y como se indica tanto en los dibujosg
como en el glosario nemotéenico arriba expuesto, la ten-
sibn de rampa consiste en incrementar la tensién en 0,375
‘yoltios cada 3,28 milisegundos. Ja tensién de escalén ini-
cinl es de 1,5 voltios para la velocidad de 12 em/s, ¥ dc 6
- yoltios para las velocidades Vy 7. Vy O sea las de 25 y 53

en/s, respectivamente, Tal como se indica, en la modalidad
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- de iniciacién oprsta en maréha el sistena opera en bucle
abierto, cligidndose la iniciacidén de escalén y de rampa
por su sencilléz ¥y porque garantiza el logro de la veloci-
dad descada con un méximo de estabilidad relutiva, que su-
prime la oscilacibén o inegtabilidad del motor 2l llegar bs-
te a su velociﬁad deséadé.

Durantc la puesta en marcha del motor, se vigila

‘la velocidad del motor, contando para ello el tiempo'enire
impulsos de codificador. Al llegar el motor a una velccidad
my préxima a la deseada, el sistema de control se cambla
al control de velocidad no lineal por aproximacidn, arriba
descrito. 4 titulo de ejemplo, este cambio se producé_éﬁlas
velocidades siguientes: para la velocidad préxima a 105212
cm/s, el cambio ocurre a los 11,074 cm/s (92%); paré.idé
25 cm/s, el cambio se produce a los 20,78 om/s (83%); v.pa-
ra los 53 cm/s, el cambio o conmutacidén se produce a los
44,45 cn/s (845). |

La modalidad de rampa de iniciacién o puesta en
marcha puede apreciarse fécilmente por el glosario nenotéc—
nico, agi como por las figs. 6B y 64, para la generacién de
las sefiales necegarias para poner en rampa efectivamente el
contador y la tensién hasta llegar al punto de cambio pre-
fijado, ?or ejcmplo, 1a salida de sefial (CLT 12) del conta

‘dor C ecsbarsd a nivel alto cuando el valor del contador C
sea menor Que 12, Esto significa que el tiemﬁo entreilos int
pulsos de emisor es menor gue el valor prefijado, que en
el caso de la VGlocidad Vb es de 48, més los 12 que se afla
den del valor del contador. Esta condicidén permanccersd pa~
ra ese valor (48 + 12) multiplicado por 12,8 microsegundos,

punto en el que se produciré el cambio o conmtacibn., Lo
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_ mismo sucede para la sefial CLT 24, correspondiente a la ve-

.ciacibn de rampa cuando 1a velocidad es VO’ en tanto que se

al motor puede venir dada por la ecuacidns

Hoga nam, ?9

locidad Vy, ¥y para la sefial UB6 correspondiente a la veloci
dad VZ’ Ldemés, en relacidén con el registro D, se emplea la

sefigl UB3H como entrada para cargar ese registro con la int

wsa la sefial CBSH con una iniciacién de rampa cusndo la ve-
locidad es Vy ¥ Voo |

Asf, en la modalidad de iniciszcién o puesta el
marcha, la funcifn de escape se inicia aplicando una ten—
sién de rampa encima de una tensién de escaldn lasta que el
métor alcanza una velocidad préxima 2 la veloeidad descada,
momento en el cual el sistema de control se cambia a;;a; mo-
dalidad de control de velocidad no lineal, de aprox:i:ma:cién,

. oan

anteriornente descrita.

-

Modalidad de frenado de control

T2 modalidad de frenado de control, o contx:di'pox
accién de freno, tiene dos funciones principales: 1) la
gplicacién de ung tensidén de freno proporcional ala veloedi
dad del motor; y 2) la detecdién de la velocidad de paraday
Para generar la 'i:ensiéq de freno se aplica un impulso fijo
de tensibn de freno tras la :,recepcién de cada impulso de

codificador. Mateméticamente, la tensidén media apliacada

I = = (Bgy/ J) Bepenor (4)

en la que EM es la tensién del nosoxr ¥ Top €8 18 tension

en el tiempo A'b, 0 sea én el ‘tiempo entre impulsos de co=
i

dificador. Dada V = ﬁ}’/ﬁt, en donde V es la velocidad del

mobor y Ax es la distencia entre impulsos de codificador,
: !
i

3
4
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- se tiene: BM = -(ton)(Efreno/ZXx) V. La forma de la ante-

rior ecuacifn, como puede verge, es la misma que la de la
funcién analégica tipo O, del sistema de “control, dada an-
teriormente, Estg funcidén viene dada por la expresién: En
= K (V - Vo)s en'la que V es la velocided del motor, Vy es
igual a la velécidad deseada y K es una constante de ganan
cig; poniendo Vy igual a cero se tiene EM = -K (V), de mo-
do que la ganancla efectiva del sistema numérico es: K’:;
(ton)(Efreno/ZSx)' ~ _ | :

Esto eg cierto tan s6lo para el periodo o intsrva
lo de tiempo en que la tasa de rwestreo eg lo bastanﬁeg%l—
ta para gue el sistems pueda sacar un promedio adecuadéo Pa
ra tasas o frecuencias de muegtreo inferiores, estd es, 'al
ir mis lento el éodificador, la respuegsta variaré, Po?:lo
tanto, eg preferible detectar la velocidad bajg a la-cﬁél‘
puede interrumpirse o suspenderge el método de frenado; o,
dicho de otro modo, detectar cudndo se ha lleéaﬂo a uﬁé‘vg
locidad prefijada o deseada.

Con referencig a la fig. 2 ¥ ai glosario nemotéc—
nico; la deteccidn de 1la llegada a la velocidad deseada o
prefijada se efectda por medio de la sefial CEND (DECODE 2)@
Como se describe en el glosario nemotéenico, la sefial CEND
o DECODE é se pone g nivel alto cuando el tiempo contado es
mayor que s, 4. Asl, cuando la velocidad del motor se ha-

ce menor que Ves, . = Ax/t 417 cesa entonces la funcién

fin
de frenado.

Esta funcibn se realiza fisicamente mediante la
reposicidén del contador C cada vez que se recibe un impul-
s0 de codificador. Volviendo a los dibujos (fig. 2 y siguien

tes) y al glosario nemotécnico, la sefial C36 (DECODE 1) es-
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1la tensién de frenado. Estas sefiales, en combinacién con el

controlador A de secuencia y con el ernlace I de exeitador,

Hojn nns. 3-]

alta cuando el ‘ticmpo contado es mendor que ton' La se~

<k

4
fial CEWD o DECODE 2, cn camblo, esld zlta cuando el tiempo

contado eg mayor que tfinal' Asl, el registro D se carga co:

generan la tengién aé motor adecuada para el frenado, El
Yoy Woado es el de 0,4096 milisegundos, y la tensidén de fre
no es de -6voltios, Ia ganancia efectiva usada para el ..i;re—
nado sge mz-mtiene a un valor bajo para las velocide;desfsupe-
riores, con el fin de evitar las corrientes de frenado in-
'te;nsas. El %p5p0 ©S de 6,96 milisegundos y, por cor{sigzieg
te, las velocidades dg parada son de 1,22 em/s para 1a ve-
locidad de 12 em/s; 2,4 cm/s para la de 25 cm/s; y'At,Q. em/s
para la velocidad de 53 cm/s.. Asi, la ganancia efectiva uti
lizada para frenar es de 70 mV/rad.seg -1 pars la veloéi-.
dad de 12 em/s; 35 mV/rad-seg"l para la de 25 em/s; ¥y 17

mV/rad-seg"l para la velocidad de 53 en/s.

Resunmen

He de reconocerse que la importancia del conta-
dor € y del registro D estd en que, a la iniciacién de un
impulso de codificador, el contador cuenta y compéra con
un valor prefijado o de preajuste que da una diferencia pro
porciongl a la tensién aplicada, o que habria de aplicarse,
al motor paré-%érmitir el funcionamiento del motor a su ve
Tocidad prefijeda, en banbto que a la iniciaci6n del impul-
z0 sucesivo (esto es, del impulso inmedialo sucesivo procg
dente del codificador), el registro D se carga COl’il dicha -
diferencia, que se hace dilsponible en forma 6.23 sa?:Lida pro

porcional a la tensién de excitador necesaria pera lograr

i
{ -
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.- 1a velocidad adecuada del motor. ¥n relacibn con esto, la

salida del registro D puede enluzarse directamente con un
convertidor de tensidén en frecuencia, el cual tiene una
salida de frecuencia directamente proporcional a la ten-
sibén de entrada, para asi aumentar o disminuir, segin el
caso, la velogidad de rotacibén de, por ejemplo, un motor
de corriente alterna. No obstante, es preferible el con-
trol directo, de la manera anteriormente descrita, ern felg
cidn con un mando o excitador del motor de corrientefcon—
tinua en el cual, de aquella diferencia de tensién, se
deriva una seflal modulada en anchura de impulsos para ‘con-
trolar, por medio de un circuito de excifador, la ve}oéi—
dad de rotacién del motor. .

Por consiguiente, la presente invencién ofre-
ce medios para controlar con exactitud la velocidad de
un motor, en particular para un aparato impresor, por me-

dio de una circuiteria numérica; y permite la conversidn

directa de la sefilal numérica, sin recurrir a métodos taco-

nétricos, ni a conveftidores de analdgico en numérico,
para controlar directamente la velocidad del motor,

Aun cuando la invencibn se ha descrito con
cierto grado de particularidad, se sobrentiende que‘la pre
sente descripeidn se ha hecho fGinicamente a titulo de ejemn~
plo, ¥y Que pueden hacerse numerosos cambios en los Qeta—
lles de construccidn y éﬁ-la combinacibén y disposicidn
de las partes, sin por ello apartarse del espiritu ni sa-
lifée del &mbito.de la invencién, que a continuacidn se
reivindica. | |

En.la figura 1A el simbolo SE PWN significa

una seiial de excitacién modulada en anchura de impulsos;




P

e e ek A AT AR b L

B B Y

10

20

25

30
28119

dificador.

In

y los simbolos

¥y en la figura

En 1

la
MV

A&
B
.C
D
E

la
A
B
.
D
E

14

| ESC IN significa entrada de

figura 3,
significa
significa
significa
significa
significa
figura 4A
significa
significa

circuitos

Y

n

0

n

#

figura 12

.
. E4
Boja o, 220D

escape, y SE COD sefial de co-

marcha en vacio
arranque en rampa
velocidad constante
retardo

freno

lbégica de estados
generacién de sefiales

son

Y DE IUVERSION

O DE INVERSION -
INVERSION

significa .arranque

significa emisor posible

significa definido

significa esperar a que el emisor salga

significa puede irse al emisor

A significa arranque
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" gamente proporcional a la velocidad de dicho movimiento re=-
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RET VIMDI GACTONES

Los puntos de invencidn propia y mieva que se pre
sentan para'que sean objeto de esta solicitud de Patente de
Invencidn en Espafia por VEINTE afios, son los que se recogen
en lasg reivindicaciones siguientes:

12, Dispositivo de control del escape para;ﬁﬁa
méquina impresora que fiene un mgdio receptor de imprééién
ly ﬁn carro en el cual Qa dispuesto un mecanismo imprésof pa
re imprimir indices o elementos de informacién en dicho;mee
dio|receptor de impresién, caracterizado dicho sistemﬁ*por:
un ﬁotor operativamente conectfado a por 1o menos uno de“los
citados componentes, el carro y el medio receptor de iﬁbre-
sidén, con el fin de efectuar un movimiento relativo entre
los mismos; unog mediog para generar una serie de imﬁuisos,

con un intervalo de tiempo entre impulsgog adyacentes inver-

lativo; unos medios para comparar el intervalo de tiempo ey
tre impulgos adyacentes con un intervalo de tiempo pfefijar
do, y para generar una primera sefial mumérica de salida re-
presentativa de la diferencié'entre el inbtervalo de tiempo
real y efectivo entre impulsos adyascentes y dicho intervalo
de tiempo prefijado; y unos medios para, partiendo de dicha
primera seffal mmérice de salida, generar una salida de se~
fiel a dicho motor pare efectuar cambios o variasciones en 1y
velocidad del movimiénto relativo.

28, El dispositivo de la reivindicacién 18, ca~

racterizado por unos medios de comparador para recibir di-




[ S

RV

e WAV M e Lkl AL D kel b

.

10

R

20

25

30
20119

I cha primera sefial numérics de salida y compararla con un sc
“gando valor mumérico, y para generar una s@lida de sefial a

"bios 0 variaciones en la velocidad del movimiento relativo

relacién de dicha primera sefizl rmumérica de salida y dicho

tiempo de referencia para, de esc modo, auvmentar o dismi-

Ioju nam, 35

impulsos; y por unos medios para aplicar al citado motor ai

cha salida de sefial a impulsos, con el fin de efectuar con

*

32, FEl dispositivo de la reivindicacidn 22, ca- |
racterizado por el hecho de que dicha golida de sefial a im-
pulsos tiene un ciclo de trabajo provorcionzl a la ragén o

segundo valor rumérico. ' .

42, FEl dispositivo de la reivindicacidn 32, ca-

racterizado por el hecho de gue dicha salida de sefial @ imd

pulsos tiene una frecuenciz prefijada,

53, Tl dispositivo de.la reivindicacién 12,7;a~
ractgrizaﬂo por el hecho de que el motor es un motor de¢ co+
rriente éoniinua a, cuyo &rbol motor van acoplados unﬁs e~
dios para emitir una seric de impulsos con un intervaio de
tiempo entre impulsos adyacentes inversamente proporcional
a la velocidad de rotacibén de dicho motor, de ital modo que
cuanto mis ripida es la rotacidén del 4rbol meotor més breve
es el intervalo de tiempo entre impulsos;

62, E1 dispositivo de la reivindicacién 5%, ca-

racterizado por unos medios de alterar dicho intervalo de

nuir la velocidad de dicho moﬁor;

%é; Tl dispositivo de la reivindicacién 5%, cg
racterizado por unos medios para aplicar una tengidn de
motor de éorriente donﬁinga, de arranque en Tampay hasta

que dicho motor alcanza una determinada proporcibén de su

velocidad final; y por unos medios de vigilar dicha velo

L]
- 4
.
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—cldad hasta que dicha proporcién se alcanza,

83, m dispositivo de la reivindicacidén 12, ca~-
racterizado por unos medios de almacenar-dicha primera sa-
lida de seflal mumérica. |

9&, /Fl dispositivo de la reivindicacién 12, en
el cual el mecénismo impresor es del tipo de impresién por
chorro de tinta, caracterizado por el hecho de que dicha sa
lida de sgefial a impulsos tiene un ciclo de trabajo propor-
cional a la razén o relacién de dicha primera sefial numéfi
ca de salida y dicho seguhdo valor mumérico, ‘ _

108, Dispositivo de control del cscape para{uﬁé
méquina impresora, o

Tal yvéomo se ha descrito en la Memoria que aﬂ%écg
de, representado en los dibujos que se acompafian y pdfénios
fines que se han especificado.

Egta lMemorig congsta de treinta y seis hojasjes»

Pl

critas a méquina por una sola cara.
Madriq, 07.31.3%79
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REGLD = INAIBIT =0

CNTCIR = EMTR -#2

CNTLD = ESCEND=REGCK=!
VELLD = CK4, CGE32=CB6
CB5H = CARRT+ HIGH

REGZERO = S1=0
CB3H = CARRT + HIGH

STOP CEND

CEND

100/ FR

INHIBIT=CNTLD=S1a1
REGCK=REGLD= CB34=0

VELLD = ESCEND =0
CNTCLR=EMTR2-02
CB5H= CB6,CGE32=CB6
REGZERO=0

1 CB3H= CARRT+ HIGH

CNTLD = EMTR2 92
REGZERO=CNTCLR=ESCEND
VELLD=S1=CGE32=0
CB5H= CARRT + HIGH

STOP

vVC

011

INHIBIT =1

REGLD = EMTRZ41°
CNTLD = EMTRZ-92
REGZERO = CB7
St=CGE32=VELLD=CB3H=0
CNTCLR=CB5H=ESCEND=
REGCK=1

STOP

010 RE

REGCK = CNTCLR =CNTLO=!
INHIBIT=S1=ESCEND

REGLD=0

REGZERO = CB7

CB3H=CB5H=VELLD=CGE 32

1]
O

*SWCH'EMTR 1+

0

3
o

n
o

* — -
© SWCH= CARRT HIGH: CB6+ CARRT" HIGH* CLT24+ CARRT* HIGH: CLT12

FIG. 3
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