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DESCRIPCION
Sistema transportador multizona con control basado en LAN
Antecedentes de la invencion

Esta invencion se refiere en general a sistemas de control de transportadores multizona. Mas especificamente, la invencion
esta relacionada con un sistema de control de transportador que utiliza una red de area local (LAN) para comunicar
instrucciones entre multiples transportadores discontinuos, orientados para formar varias zonas de transportador que estan
conectadas entre si, para impulsar o transportar mercancias o productos, denominados cargas, de forma controlada.

En general, los sistemas de transportadores comprenden secciones o zonas discontinuas, compuestas por sistemas de
transportadores operables individualmente, para trasladar mercancias o productos en una forma o secuencia deseada.
Cada zona puede tener controles separados, y las zonas y los controles asociados estan conectados con otras zonas para
formar un sistema de transporte mayor. Habitualmente, un controlador central supervisa y controla el funcionamiento del
sistema de transporte, para efectuar el traslado deseado de las mercancias o productos a su través o al otro lado. Tales
sistemas requieren habitualmente la interaccion del usuario con el controlador central, para actuar sobre el funcionamiento
de cualquiera de las zonas respectivas del sistema transportador.

Ejemplos de la técnica anterior de sistemas de transportadores aparecen en US5862907, US5285887, US2004/195078 y
US2002/010527.

La coordinacién entre zonas requiere la comunicaciéon de comandos, asi como el feedback relacionado con el estado
operativo y la carga entre zonas. Por ejemplo, cada zona puede recibir un comando relacionado con la velocidad a la que
la zona debe ser accionada, la direccién de desplazamiento de la zona y el estado de presencia o ausencia de articulos
en la zona, o en una 0 mas zonas adyacentes o proximas. En general, se dispone de un conductor aparte para transmitir
las sefiales individuales entre las zonas y la central o un control maestro. Al aumentar el tamafio y la complejidad del
sistema de transporte, se incrementa de forma similar el tamafio y la complejidad del cableado. La cantidad cada vez
mayor de cableado afiade costes y tiempo a las instalaciones, y requiere consideraciones de montaje para fijar los arneses
de cables al sistema transportador.

En los ultimos afios, se han introducido las comunicaciones en red para reducir la cantidad de cableado en el sistema
transportador. Las zonas pueden estar interconectadas por medio de un cable de comunicaciones adecuado, reduciendo
significativamente la cantidad de cableado requerida en el sistema transportador. Aunque las comunicaciones en red
reducen el cableado zona-a-zona, en general no reducen la cantidad de cableado dentro de una zona. Dentro de cada
zona, la red esta conectada a un controlador con una interfaz de comunicacion configurada para transmitir y/o recibir datos
de la red. Desde el controlador, se sigue necesitando un cableado discontinuo entre el controlador de zona y cada uno de
los motores y sensores en la zona, y la comunicaciéon con un controlador maestro mantiene la operaciéon general de los
transportadores de zona multiples. Tales configuraciones se basan habitualmente en una asociacién operativa de un
control maestro con uno o mas controles esclavos, donde cada control esclavo va asociado al funcionamiento de solo una
zona de transportador discontinua. La manipulacién o cambios en el funcionamiento de cualquier zona discontinua en
general solo pueden efectuarse mediante la interaccion del usuario con el control central o maestro.

Es decir, tales configuraciones limitan la interaccién con el sistema transportador, porque la interferencia temporal con el
transporte de mercancias o productos de cualquiera de las zonas discontinuas se inicia en un control maestro, mas que
en cualquiera de los controles de transportador de zona discontinua. En ausencia de interaccion con el control maestro,
en general los controles esclavos no pueden interferir en el funcionamiento de cualquiera de los transportadores asociados
a cualquiera de las zonas restantes. Tales configuraciones van en detrimento de la capacidad del sistema transportador
para reaccionar adecuadamente a los cambios relacionados con el funcionamiento de cualquiera de las zonas discontinuas
del transportador, y limitan la capacidad del personal asociado con cualquier zona discontinua para mantener el
funcionamiento deseado del sistema transportador, en respuesta a interrupciones intermedias asociadas al funcionamiento
de cualquier zona discontinua, aparte de la interaccién con el control maestro.

Por tanto, es deseable contar con un sistema de control para sistemas de transporte con un cableado simplificado y unos
componentes mas uniformes, para reducir el tiempo y los gastos asociados a los materiales y la instalacién, y donde cada
control de zona puede ser configurado de forma Unica para gestionar el funcionamiento de una zona respectiva, de una
manera que pueda alterar el funcionamiento de las zonas restantes, de forma que respondan a los cambios en el
funcionamiento de una zona en particular, para mejorar las eficiencias asociadas al funcionamiento del sistema
transportador global.
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Resumen de la invencién

La presente invencion divulga un sistema transportador multizona y un dispositivo de control asociado que supera una o
mas de las deficiencias divulgadas mas arriba. Un aspecto de la invenciéon divulga un sistema de control de transportador
que utiliza una red de area local (LAN) para comunicar instrucciones entre los controles de mudiltiples transportadores
discontinuos, orientados para formar varias zonas de transportador que estan conectadas entre si, para impulsar o
transportar mercancias o productos, denominados cargas, de forma controlada.

La presente invencién contempla un dispositivo de control y un sistema transportador de zona relacionado, que utiliza un
protocolo de comunicacién basado en LAN, para comunicar instrucciones operativas y sefiales de estado a y desde los
transportadores discontinuos de las zonas, para gestionar el funcionamiento de un transportador de cualquier zona o
zonas, en respuesta a los cambios de estado de una carga o de funcionamiento de un transportador en la misma o
cualquier otra zona del dispositivo subyacente. La interfaz de comunicacion LAN reduce la cantidad de cableado asociado
a configuraciones de la tecnologia anterior, sustituyendo sefiales de control discontinuas multiples conectadas entre cada
una de las unidades, los transportadores o las zonas de transportador respectivos con un unico cable de red. La LAN
proporciona también un mayor control de las zonas individuales, por ejemplo, teniendo control de velocidad variable, control
direccional o comunicando fallos en cualquier zona determinada a un control o controlador maestros.

Se prevé ademas que uno o mas de los controles de zona respectivos puedan incluir un receptor/ transmisor rx y/o tx, en
cada panel o controlador asociado a un transportador respectivo, zona de transportador, o lado en sentido ascendente-
descendente del sistema transportador, para la comunicacion bidireccional de informacion operativa entre los
transportadores o zonas respectivas asociadas a un sistema transportador o configuracion determinados. Un aspecto de
la invencién divulga un dispositivo de control que incluye un control maestro que esta configurado para comunicar
instrucciones y recibir informacién desde un control asociado con cada transportador o zona de transportador discontinuos,
eliminando asi la necesidad de un control de velocidad con potenciémetro discontinuo asociado a cada transportador o
zona de transportador discontinuos. Mas bien, las instrucciones del motor del transportador y/o el control de velocidad
pueden ser comunicadas de forma bidireccional entre cada transportador y/o zona de transportador respectivos, en funcion
del funcionamiento de cualquier otro transportador, y como una entrada analégica mas que controles de transportador
discontinuo tipo potenciémetro. Se aprecia ademas que la comunicacién entre las unidades de control y los sensores
operativos y otros de las unidades de control y/o los sensores operativos puede ser proporcionada con una metodologia
de comunicacion inalambrica.

En un aspecto preferente, cada controlador del dispositivo de control tiene la misma construccion que otro controlador del
dispositivo de control, de forma que cualquiera de los controladores puede ser configurado como controles de transportador
maestros, auxiliares, intermedios, de salto o finales. En otro aspecto preferente, cada controlador incluye una o mas
entradas seleccionables, y/o una o mas salidas construidas de forma que permitan la configuracién manual del controlador
respectivo, desde localizaciones préximas a los controles respectivos, y/o permitir la evaluacién de la situacion operativa
de la zona de transportador asociada con el controlador respectivo, desde localizaciones préximas al control respectivo
y/o con dispositivos inalambricos que se comunican con ellos.

En la descripcion de las realizaciones representativas de la invencién que se ilustran en las figuras, se recurrira a
terminologia especifica a efectos de claridad. No obstante, no se pretende que la invencién quede limitada por los términos
especificos seleccionados asi, y se entiende que cada término especifico incluye todos los equivalentes técnicos que
funcionan de forma similar para lograr un objetivo similar. Por ejemplo, se utilizan con frecuencia las palabras "conectado”,
"ligado" o términos similares. No se limitan a la conexién directa, sino que incluyen la conexiéon mediante otros elementos,
donde tal conexidn esté reconocida como equivalente por los expertos en la técnica. El alcance de proteccion de la
invencioén viene definido en las reivindicaciones adjuntas.

Breve descripcion de las figuras

Las diversas realizaciones ejemplares del tema en cuestion divulgadas aqui se ilustran en las figuras adjuntas en las que
los numeros iguales de referencia representan piezas iguales, y en las que:

la Figura 1 es una vista esquematica en planta de un sistema transportador multizona, con un sistema de control de
transportador conforme con la presente invencion;

la Figura 2 es una representacion grafica del sistema de control del transportador multizona mostrado en la Fig. 1;

la Figura 3 es un diagrama de bloques esquematico del sistema de control mostrado en la Fig. 2;
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la Figura 4 es una vista en planta de un controlador del sistema de control mostrado en la Fig. 2;

la Figura 5 es una vista en alzado lateral del controlador mostrado en la Fig. 4 y muestra las conexiones LAN asociadas
con cada controlador; y

las Figuras 6-8 son vistas detalladas de una interfaz de usuario del controlador mostrado en la Fig. 4, con varias entradas
manuales discontinuas en posiciones distintas, para manipular el funcionamiento de cada zona, y el sistema transportador
multizona mostrado en la Fig. 1.

En la descripcion de las realizaciones representativas de la invencién que se ilustran en las figuras, se recurrira a
terminologia especifica a efectos de claridad. No obstante, no se pretende que la invencién quede limitada por los términos
especificos seleccionados asi, y se entiende que cada término especifico incluye todos los equivalentes técnicos que
funcionan de forma similar para lograr un objetivo similar. Por ejemplo, se utilizan con frecuencia las palabras "conectado”,
"ligado" o términos similares. No se limitan a la conexién directa, sino que incluyen la conexiéon mediante otros elementos,
donde tal conexion esté reconocida como equivalente por los expertos en la técnica.

Descripcion detallada

La Fig. 1 muestra un sistema transportador 10 de ejemplo, equipado con un sistema de control, o un dispositivo de control,
conforme con la presente invenciéon El sistema transportador 10 incluye tres zonas o ramas de transportador de entrada
12, 14, 16 que convergen en un punto de fusién 18 y trasladan las cargas a una zona de transportador o rama principal
20. Una zona o estacién de transferencia 22, que incluye una o mas zonas de transportador o transportadores de carga
24, 26 alternados orientados perpendicularmente, que permite actividades de transferencia fuera de linea y/o zonas de
salto de carga, que permiten la alimentacion y descarga, manipulaciones de carga de fusién desde la derecha, fusién
desde la izquierda, transferencia derecha, transferencia izquierda, desvio a la derecha, y desvio a la izquierda, se aprecia
que el nimero y la orientacion de las zonas de transportador o transportadores discontinuos asociados con el sistema
transportador subyacente pueden ser proporcionados en virtualmente cualquier orientacion relativa entre ellos, para
efectuar la transferencia, traslado o movimiento deseados de las mercancias y productos. La estacion de transferencia 22
puede ser configurada para manejar transferencias axiales, asi como levantar y bajar cargas respectivas, para generar
una secuencia de carga deseada hacia una direccion de descarga o lado 28 de la estacion de transferencia 22.

En sentido descendente de la estacion de transferencia 22, la rama principal 20 incluye un punto de fusion 30 con una o
mas zonas o ramas de salida 32, 34, 36, asociadas con el movimiento de cargas respectivas para el posterior
procesamiento en sentido descendente. Cada una de las ramas de entrada 12, 14, 16, la rama principal 20, y las ramas
de salida 32, 34, 36 incluye un transportador maestro 38, en un extremo del transportador de rama 40, y puede incluir uno
0 mas transportadores intermedios 42, uno o mas transportadores auxiliares 44, y una o mas estaciones de salto 46. Como
se describe mas adelante respecto a las Figs. 2-5, el funcionamiento de los transportadores discontinuos 38, 40, 42, 44
ylo las estaciones de salto 46 esta controlado por un dispositivo de control asociado a la comunicacién del estado de la
carga, informacioén sobre la posicion y el funcionamiento del transportador, el motor del transportador e informacién de
feedback de control entre cada zona de transportador o transportador respectivos 38, 40, 42, 44 asociados con cada rama
de entrada 12, 14, 16, rama principal 20, estacién de transferencia 22 y ramas de salida 32, 34, 36.

Se entiende que la configuracion ilustrada de los diversos transportadores y ramas asociados con el sistema 10 es
simplemente a modo de ejemplo de una configuracion del sistema transportador utilizable con la presente invencién. Las
patentes USA N°6.035.999, 6.2.44.421 y 6.253.906 del solicitante divulgan otros ejemplos de configuraciones de sistemas
de transportador utilizables con la presente invencion, pero se aprecia que tales sistemas de transportador pueden ser
proporcionados con un gran numero de configuraciones, para satisfacer virtualmente todas las demandas o deseos
respecto a transferencia, desplazamiento y secuenciacién de la carga. Se aprecia ademas que la orientacion de los
diversos transportadores y zonas de transportador puede ser provista con virtualmente cualquier configuracion, para
satisfacer las limitaciones asociadas a la distribucién o movimiento de las cargas deseadas, y las limitaciones espaciales
asociadas a un entorno operativo determinado.

Las Figs. 2 y 3 muestran representaciones graficas de un dispositivo de control 50 del sistema transportador 10 mostrado
en la Fig.1, conforme con la presente invencién. Como se muestra en la Fig. 2, el dispositivo de control 50 puede incluir
una interfaz de control dedicada 52, como un sistema de monitor dedicado, un ordenador personal, que puede ser un
portatil, una tableta, un smart phone, o un dispositivo inalambrico o servidor dedicado u otra de tales interfaces funcionales,
0 nube, o interfaz compatible con internet, que permita al usuario interactuar con el dispositivo de control 50, para
proporcionar una vision general del funcionamiento y el control del sistema, asi como el desarrollo y la insercion de
comandos de control asociados con el funcionamiento del mismo. Como se explica en mas detalle mas adelante respecto
a la Fig. 3, se aprecia que el control deseado del sistema transportador 50 puede proporcionarse en diversas
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configuraciones, como una serie de controles de zonas y/o via la inclusién de conectividad de comunicaciones extrafas,
para permitir la evaluacién y la manipulacion local y remota del funcionamiento del sistema de control 50.

Con referencia también a la Fig. 2, el ordenador personal 52 puede ser conectado a una red industrial 54 que proporcione
comunicacion entre el ordenador personal 52 y el dispositivo de pasarela 56. El dispositivo de pasarela 56 proporciona la
traslacion bidireccional de comandos e informes de estado y/o indicadores entre los transportadores maestros respectivos
y la red industrial 54, y/o el ordenador personal 52 del dispositivo de control 50. El dispositivo de pasarela 56 comunica
con el sistema transportador 10 y/o un control de rama 58 asociado al mismo. El control de rama 58 esta configurado para
comunicar con el o los transportadores maestros, auxiliares, intermedios, escalonados, de salto y finales, y/o zonas del
sistema transportador 10. El dispositivo de control 50 incluye un sistema de comunicacion 60 que permite el flujo
bidireccional entre la rama 58 y el PC 52 de comandos 62 dirigidos hacia la rama 58, e informes del estado operativo o de
la carga 64 hacia el ordenador 52.

Con referencia a la Fig. 3, se aprecia que el sistema de control 50 puede estar configurado para proporcionar el
funcionamiento deseado del sistema transportador 10, en una configuracion donde el sistema de control incluye solo un
numero de controles de zona 68, 70, 72, 73, donde uno de los controles de zona respectivos estd configurado como un
control maestro, y los restantes controles asociados con las zonas respectivas son denominados controles esclavos. Se
aprecia ademas que cuando se proporciona con tal configuracion, la interaccién con cualquier control de zona del sistema
de control 50 permite la manipulacién de la zona discontinua, y puede originar cambios en el funcionamiento de las
restantes zonas, como se explica en mas detalle mas adelante, respecto a las Figs. 4-8.

Preferentemente, cada control 68, 70, 72, 73 tiene la misma construccién, de forma que un usuario puede designar
cualquiera de los controles de un sistema determinado como control maestro, asociado al funcionamiento del sistema
subyacente, y la designacion de los controles de zona restantes como controles de zona subordinados a las condiciones
o instrucciones operativas comunicadas desde el control de zona maestro. Con independencia del nimero de controles
de zona asociados a un sistema transportador determinado, cada control 68, 70, 72, 73 puede ser configurado de
preferencia para evaluar informacion respecto al funcionamiento discontinuo de la zona pertinente asociada al control
determinado, como la direccién de funcionamiento de un sistema de accionador y transportador de zona determinado, o
las condiciones de funcionamiento del motor, y comunicar la informacién a otros controles asociados con la particular
configuraciéon del sistema transportador. Tal construccion permite la asistencia proactiva a cambios en las condiciones
operativas del sistema transportador respectivo, y puede mitigar las consecuencias asociadas a fallo o desviacion respecto
a una condicion operativa deseada, de una zona discontinua del sistema transportador. También con referencia a la Fig.
3, como se menciond anteriormente, el sistema de control 50 puede incluir una o mas interfaces que pueden mejorar la
comodidad de interaccién del usuario con el sistema de control 50. Por ejemplo, el sistema de control 50 puede estar
configurado para comunicarse con un dispositivo de monitorizacién dedicado opcional 75, en lugar de, o ademas del
ordenador personal opcional 52, como se ha divulgado mas arriba respecto a la Fig. 2. La monitorizacion del dispositivo
75 esta dispuesta para proporcionar la alarma, estado e informacién de fallo, permitir la identificacion de la zona en la que
se produce la condicién de fallo, mantener y registrar los eventos de fallos y permitir el acceso remoto para la interaccién
con cualquiera de los controles 68, 70, 72, 73 asociados a un sistema transportador particular 10.

Tanto si se proporciona como un ordenador personal de aplicacién general 52, o un dispositivo de monitorizaciéon dedicado
75, el sistema de control 50 puede incluir uno o mas protocolos de comunicaciéon opcionales 77, 79, 81, 83, para
incrementar la funcionalidad del sistema de control 50. Se aprecia que los protocolos de comunicacién opcionales 77, 79,
81, 83 pueden ser cableados y/o inalambricos, y configurados para acoger condiciones de alerta o alarma locales o
remotas 85, y/o interaccién, evaluacidn o manipulacion basadas en nube o internet 87 del sistema de control. 50. Se
contempla que la interaccion remota 87 pueda ser efectuada via un smart phone, una tableta, y/o aplicacién de software,
cuya operacion esté basada o facilitada a través de un portal web, para acoger la interaccion deseada con el sistema de
control 50 del sistema transportador 10, para evaluar, configurar y/o manipular el funcionamiento del sistema transportador
subyacente 10.

Las Figs. 4 y 5 muestran una vista de plano superior y alzado lateral de cualquiera de los controladores asociados con
cada uno de los controles de transportador maestro 68, control de transportador auxiliar 70, un control de transportador
intermedio 72 y un control de transportador de zona final 73 respectivamente, asociados con cada rama o zona respectivas
del sistema transportador 10. Preferentemente, la construccion de cada controlador de zona es la misma que la
construccion del controlador asociado con cualquier otra zona del sistema transportador 10, pero cada control 68, 70, 72,
73 puede ser configurado para controlar el funcionamiento de la zona respectiva asociada de forma consistente con el
objetivo subyacente de la zona de transportador discontinua, y de una forma que permita que cada zona cambie el
funcionamiento en funcion de las condiciones instantdneas asociadas con otras zonas, como se explica en mas detalle
mas adelante. Cada controlador 68, 70, 72, 73 incluye una pluralidad de pins de entrada/salida 76, 78, 80, asociados con
la pasarela 56 que, por su propio funcionamiento, pueden proporcionar funciones de control discontinuas que son
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accesibles a través de la cubierta asociada a un controlador respectivo 68, 70, 72, 73, y/o dispositivos de instruccién en
sentido ascendente asociados con la localizacién o designacion respectivas de los transportadores discontinuos o zonas
de transportador, como un transportador maestro, rama, intermedio o auxiliar.

Se aprecia ademas que uno o mas de los pins de entrada/salida 76, 78, 80 puede ser configurado para permitir la
interaccion fisica con un dispositivo de instruccién o monitorizacién portatil, como el control 75 (Fig. 3), y permitir la
interaccion del usuario con cualquiera de los controladores 68, 70, 72, 73. Alternativamente, se contempla que uno o mas
de los controladores 68, 70, 72, 73 se proporcionen con una o mas funciones de control operables externamente, como
interruptores o similares, como se divulga mas abajo respecto a las Figs. 6-8, para permitir la interaccién y/o manipulacién
fisicas de las instrucciones operativas asociadas con un control particular 68, 70, 72, 73. Como se explica en mas detalle
mas adelante, cada controlador 68, 70, 72, 73 puede incluir uno o mas interruptores 82, 84, 86, 87 que pueden ser utilizados
para designar el funcionamiento respectivo del controlador respectivo 68, 70, 72, 73 y la conectividad en serie entre los
mismos para el funcionamiento deseado del controlador respectivo.

Como se muestra en las Figs. 6-8, cada uno de los interruptores 82, 84, 86, 87 es movible para manipular las caracteristicas
operativas asociadas al controlador respectivo 68, 70, 72, 73. Se aprecia que los interruptores 82, 84, 86, 87 pueden ser
movibles para alternar una direccion designada de desplazamiento o funcionamiento, asociada a un transportador o zona
de transportador respectivos, designar un controlador respectivo como maestro, intermedio, auxiliar, de salto, final u otra
designacion de zona de transportador particular, proporcionar una retencién de zona para la manipulacion de carga, o
interaccion de puesto de trabajo, velocidades de zona discontinua - que pueden ser configuradas para anular una velocidad
de rama - y otras funciones menos comunes, como saltos de zona, elevadores de control, control de transferencias de
carga cruzadas, permitir la acumulaciéon de carga para embalaje de zonas sobredimensionadas, u otras instrucciones
operativas que pueden ser contrarias a una configuracion actual del controlador en particular. Semejante construccién
permite que un controlador que tenga una construccidon general sea configurado para una situacién o configuracion
operativa particular, de forma que cualquier controlador puede ser configurado convenientemente para un funcionamiento
deseado, como control de zona de transportador maestro, intermedio, auxiliar, final u otros.

Cada controlador 68, 70, 72, 73 incluye también preferiblemente uno o mas indicadores opcionales 88 que indican el
estado operativo o situacion de uno o mas fusibles, motores, potencia, fallos, o estado de enlace de comunicacién
asociados al controlador respectivo. Se aprecia ademas que los indicadores 88 pueden ser configurados para proporcionar
condiciones de potencia y temperatura asociadas a cualquiera de los motores asociados con el funcionamiento de una
zona respectiva del sistema transportador 10. Los indicadores 88 permiten la conveniente identificacion y evaluacién del
funcionamiento de las zonas de transportador respectivas, desde posiciones proximas al controlador, de forma que los
operadores pueden resolver de forma expeditiva cualquier desviacion del funcionamiento deseado de la zona del
transportador asociado con una zona de transportador particular, asi como evaluar inminentes condiciones de interrupcion
mediante la inspeccion de los indicadores 88.

Ademas de las conexiones de circuito en serie comentadas mas arriba, cada controlador 68, 70, 72, 73 incluye por lo
menos una conexion de Red de Area Local (LAN) 90, 92, configurada para proporcionar comunicacién bidireccional entre
cada uno de los controladores asociados a una configuracion particular del sistema transportador 10. En una realizacion,
cada controlador va conectado a controladores adyacentes, asociados a un transportador maestro, auxiliar o intermedio,
de forma que cada controlador asociado a un sistema transportador respectivo puede recibir y transmitir informacién
relativa al funcionamiento del transportador con el que esta asociado el controlador respectivo, y/o cualquiera de los demas
transportadores asociados a un sistema transportador respectivo.

La comunicacién bidireccional de cada controlador permite la comunicacion bidireccional asociada a una acumulacién de
presién de carga cero, durante el funcionamiento del sistema transportador respectivo. Como se entiende en general, uno
0 mas sensores o interruptores monitorizan habitualmente la progresién de los materiales de carga a través del sistema
transportador. La comunicacion bidireccional del funcionamiento del transportador discontinuo anula la manipulacién de
los sensores de carga o los sistemas de deteccién, para proporcionar informacion sobre el estado de la carga entre
sistemas de transportador adyacentes. La comunicacion bidireccional de transportador multiple asociada a la conectividad
de comunicacién LAN distribuye la légica asociada a la progresion y posicién de la carga y el funcionamiento del
transportador, mas alla del transportador discontinuo asociado a tales dispositivos sensores. Los interruptores 82, 84, 86,
87 y los indicadores 88 permiten la configuracion fisica de los controles 68, 70, 72, 73 para el funcionamiento y la evaluacién
pretendidos de la condicion operativa de la zona particular del transportador, desde una localizacién préxima al control
respectivo, y el protocolo de comunicacion LAN permite la evaluaciéon y manipulacién remotas de la direccion y velocidad
operativas de cualquier transportador, permite la comunicacion del motor del transportador y el feedback de control y la
informacion de diagnodstico entre los controles de zona del transportador respectivos, y la manipulacién del modo operativo
de un transportador respectivo, comparado con el potenciémetro especifico del transportador, o la velocidad, modo y
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direccidon del transportador regulados por interruptor, comunes a muchos sistemas de transportador de la tecnologia
anterior.

La comunicacion LAN integrada, y la comunicacién bidireccional asociada, del dispositivo de control 50, permiten la
identificacion automatica de zonas individuales, el informe automatico de fallos de zona discontinua incluyendo estado
operativo del motor de zona, la monitorizacion de la direccion del motor de zona, la velocidad del motor, el estado o
condicién del sensor y los fallos especificos, asi como el estado del ciclo de la carga. La disposiciéon del control permite
también la manipulacion remota del funcionamiento de zona, incluyendo la creacién de retenciones de zona y/o la
manipulacién remota de las velocidades operativas de la zona discontinua. Las conexiones en serie y LAN permiten
también el funcionamiento y control de hasta 255 zonas por rama de un sistema transportador respectivo.

Respecto a las ramas discontinuas del sistema transportador 10, el dispositivo de control 50 esta configurado para permitir
la manipulacién de la direcciéon operativa de la rama y la velocidad de la rama, y cambiar el modo operativo de la rama
entre varios modos incluyendo, por ejemplo, la acumulacion de presion de carga cero, el funcionamiento de alto
rendimiento y/o la liberacion retardada. Respecto a las zonas discontinuas, el dispositivo de control puede estar
configurado para proporcionar una retencion de zona para la manipulacion de la carga o puestos de trabajo, velocidades
de zona discontinua - que pueden estar configuradas para anular una velocidad de rama- y otras funciones menos
comunes, como los saltos de zona, elevadores de control, control de las transferencias de carga cruzadas, y permitir la
acumulacion de carga para embalaje de zonas sobredimensionadas.
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REIVINDICACIONES

1. Un sistema de control de transportador (50) para controlar un sistema transportador (10), configurado para transportar
una serie de cargas, y el sistema transportador incluye una serie de zonas de transportador, incluyendo por lo menos una
zona de transportador en sentido descendente (32, 34, 36), y por lo menos una zona de transportador en sentido
ascendente (12, 14, 16), y cada transportador de cada zona de transportador tiene por lo menos un motor, configurado
para controlar el funcionamiento del transportador respectivo de la zona de transportador respectiva, y un dispositivo de
accionamiento selectivamente operable interconectado con cada zona del transportador para accionar por lo menos un
motor de cada zona de transportador, para el avance de las cargas a lo largo del sistema transportador, comprendiendo
el sistema de control del transportador:

varios controladores de zona (68, 70, 72, 73), cada controlador de zona configurado para controlar una de las series de
zonas del transportador, y el controlador de zona incluye varios interruptores regulables por el usuario (82, 84, 86, 87) y
diversas funciones operativas almacenadas en el controlador de zona, donde los diversos interruptores regulables por el
usuario seleccionan por lo menos una de las diversas funciones operativas para su ejecucion en el controlador de zona,
para definir por lo menos en parte el funcionamiento del controlador de zona; y

una conexién de Red de Area Local (LAN (90, 92) entre cada uno de los diversos controladores de zona, donde cada uno
de los diversos controladores de zona recibe datos via la conexién LAN de por lo menos otro controlador de zona,
correspondiendo al funcionamiento de por lo menos otro controlador de zona, y donde los datos que identifican un cambio
en el funcionamiento de por lo menos otro controlador de zona recibidos via la conexién LAN definen, por lo menos en
parte, el funcionamiento del controlador de zona.

2. El sistema de control de transportador de la reivindicacién 1, donde el controlador de zona de cada zona del
transportador en sentido ascendente, y el controlador de zona de cada zona del transportador en sentido descendente,
estan interconectados entre si, de forma que el controlador de zona de cada zona del transportador en sentido ascendente
tiene informacion sobre el estado de cada transportador en sentido descendente, y el controlador de zona de cada
transportador en sentido descendente tiene informacién sobre el estado de cada transportador en sentido ascendente, y
donde cada uno de los transportadores en sentido ascendente y en sentido descendente puede enviar y recibir informacién
sobre cada transportador a cualquier otro transportador de cada zona de transportador a través de la conexion LAN.

3. El sistema de control del transportador de la reivindicacion 2, donde cada controlador de zona estéa construido para
recibir diversas entradas de usuario asociadas a la manipulacién del funcionamiento de una zona del transportador
respectiva asociada con el controlador de zona via los interruptores regulables por el usuario, incluyendo entre otros, la
manipulacién de una direccion de funcionamiento de la zona del transportador respectiva.

4. El sistema de control del transportador de la reivindicacion 1, donde el sistema de control del transportador esta
configurado para manipular el funcionamiento del controlador de zona en cualquiera de las zonas del transportador, en
respuesta a cualquiera de las otras zonas del transportador, via las instrucciones comunicadas por la conexién LAN.

5. Un sistema transportador comprendiendo:
un sistema de control del transportador conforme con la reivindicacion 1;

una serie de zonas del transportador que incluyen una zona del transportador respectiva y por lo menos una zona de
transportador en sentido descendente, una zona de transportador en sentido ascendente y una zona de transportador
paralela; y

por lo menos un motor configurado para controlar el funcionamiento de un transportador respectivo de cada una de las
series de zonas del transportador, y un dispositivo de accionamiento operable selectivamente conectado entre cada motor
y el transportador respectivo, para el funcionamiento de cada zona del transportador, para el avance de las cargas a lo
largo del sistema transportador.

6. El sistema transportador de la reivindicacion 5, donde cada controlador de zona asociado a cada zona del transportador
incluye diversas entradas que pueden ser manipuladas fisicamente por el usuario, para alterar una situacién de
funcionamiento de la zona del transportador respectiva y otras zonas del transportador.

7. El sistema transportador de la reivindicacion 5, donde cada controlador de zona incluye las mismas funciones operativas
que cada uno de los demas controladores de zona, y donde el funcionamiento de cada controlador de zona puede
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cambiarse en respuesta a recibir el funcionamiento de un controlador de zona asociado a otra zona del transportador via
la conexion LAN.

8. El sistema transportador de la reivindicacion 5, donde las diversas funciones operativas de cada controlador de zona
incluyen una instruccién de retencién de zona, durante la cual el funcionamiento de la zona del transportador asociada al
controlador de zona y las zonas del transportador en sentido ascendente queda suspendido, y el funcionamiento de las
zonas del transportador en sentido descendente y las zonas del transportador paralelas o continlia o queda suspendido.

9. El sistema transportador de la reivindicacién 5, donde por lo menos uno de los controladores de zona incluye una interfaz
de comunicacioén inalambrica, para comunicar un estado operativo del sistema transportador a dispositivos remotos.

10. Un método de control operativo de un sistema transportador (10) que incluye una primera zona de transportador (20),
multiples zonas de transportador en sentido descendente (32, 34, 36) desde la primera zona de transportador, y multiples
zonas de transportador en sentido ascendente (12, 14, 16) desde la primera zona de transportador, donde cada una de
las primeras zonas de transportador, y las zonas de transportador en sentido descendente y en sentido ascendente estan
orientadas para el avance de una serie de cargas, comprendiendo el método;

configurar el funcionamiento de diversos controladores (68, 70, 72, 73), donde cada controlador controla el funcionamiento
de la primera zona del transportador, una zona de transportador en sentido descendente y una zona de transportador en
sentido ascendente;

establecer una conexion de Red de Area Local (LAN) (90, 92) entre la primera zona del transportador y cada una de las
zonas del transportador en sentido descendente y en sentido ascendente, con el controlador respectivo de cada zona del
transportador;

comunicar el funcionamiento de cada controlador entre cada zona del transportador y desde cada zona del transportador
a través de la conexiéon LAN conectada a un dispositivo de control (50), configurado para manipular el funcionamiento de
cada una de las zonas del transportador en respuesta al funcionamiento de cada zona del transportador comunicado a
través de las conexiones LAN de cualquiera de las zonas del transportador.

11. El método de la reivindicaciéon 10, comprendiendo ademas la configuracion del dispositivo de control, para incluir un
controlador que esta asociado a cada una de las zonas del transportador, donde cada controlador esta configurado de
forma similar a otros controladores asociados con otras zonas del transportador.

12. El método de la reivindicacion 10, comprendiendo ademas la comunicacién de un cambio en el funcionamiento que se
produzca en cualquiera de los diversos controladores, desde el controlador en el que se produzca el cambio, al controlador
de cada una de las otras zonas, via las conexiones LAN, donde el cambio de funcionamiento recibido en cada una de las
otras zonas del transportador cambia el funcionamiento del controlador de la otra zona del transportador.

13. El método de la reivindicacion 10, comprendiendo ademas la manipulaciéon de una entrada manual de un controlador
respectivo, para alterar la direccién de funcionamiento de una zona de transportador respectiva.

14. El método de la reivindicacion 10, comprendiendo ademas la comunicacion de informacion sobre el estado operativo
del motor de cada zona del transportador respectiva a cada una de las otras zonas del transportador via las conexiones
LAN.

15. El método de la reivindicacion 10, comprendiendo ademas la configuracion de cada controlador para el funcionamiento
de una zona de transportador respectiva antes de establecer las conexiones LAN del dispositivo de control con cada
controlador respectivo.
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