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Desviador para clasificador y método de desviacion
Descripcion
ANTECEDENTES DE LA INVENCION

La presente invencién esta dirigida a un sistema transportador y, en particular, a un desviador para su uso
con un clasificador de desplazamiento positivo compuesto por una red movil, cuya superficie superior define una
superficie transportadora que se desplaza longitudinalmente. La red esta definida por una serie de listones alargados
lateralmente interconectados y zapatas de empuje que se desplazan a lo largo de los listones. Los miembros
desviadores que se extienden debajo de la superficie transportadora en cada una de las zapatas estan acoplados
por un carril desviador particular con el fin de desviar lateralmente un articulo que se desplaza sobre la superficie
transportadora. El desviador transfiere selectivamente uno o mas miembros desviadores a un carril desviador
asociado para iniciar la desviacion.

RESUMEN DE LA INVENCION

US 2005/0029077 Al desvela un desviador clasificador de acuerdo con el preambulo de la reivindicacion 1.
Tales desviadores clasificadores comprenden una puerta que se mueve entre un estado desviador y un estado no
desviador.

La presente invencion tiene como objetivo minimizar el tiempo necesario para que la puerta cambie de un
estado a otro.

El problema se resuelve mediante el desviador clasificador de la reivindicacién 1. La invencion también se
refiere a un clasificador de desplazamiento positivo con una pluralidad de tales desviadores clasificadores y el
método correspondiente de desviar articulos con un clasificador de desplazamiento positivo. Las realizaciones
alternativas se describen en las reivindicaciones dependientes.

El desviador incluye una puerta que tiene una superficie desviadora. La puerta se mueve selectivamente
entre el estado desviador y un estado no desviador. Un activado mueve la puerta. El activador pude ser un activador
giratorio que tiene un eje de rotacién generalmente horizontal.

El activador giratorio puede ser un activador solenoide giratorio o un par de torsion sin escobillas. La puerta
puede girar entre el estado desviador y el no desviador alrededor de otro eje horizontal que es generalmente
concéntrico con el eje generalmente horizontal de rotacién. Puede proporcionarse una junta de dilatacion entre el
activador giratorio y la puerta. La junta de dilatacion resiste el movimiento desviador que se transfiere de la puerta al
activador giratorio.

Puede proporcionarse un sensor que controla el funcionamiento del desviador. El sensor detecta el estado
desviador de la puerta y/o el estado no desviador de la puerta.

De acuerdo con la invencion se proporciona un control electrénico de desviacion que aplica una sefial de
control de activacion al accionador para hacer funcionar la puerta entre uno de los estados y otro de los estados. El
control monitoriza el sensor y ajusta la sefial de control de activacién como una funcion del movimiento de la puerta.

El control puede ajustar la sefial de control de activacién para proporcionar una amortiguacién fundamental
del movimiento de la puerta entre estados.

La puerta puede incluir una inclinacién mecanica con tendencia a que la puerta regrese a uno de los
estados. El control puede proporcionar una sefial de control de retorno cuando la puerta se esta moviendo a uno de
los estados. La sefial de control de retorno al menos parcialmente contrarresta la inclinacién. El control puede ajustar
la sefial de control de retorno como una funcién de movimiento de la puerta. El control puede ajustar la sefial de
control de retorno con el fin de proporcionar la amortiguacion fundamental de movimiento de la puerta entre los
estados.

La puerta puede incluir un miembro flexible que define la superficie desviadora. EI miembro flexible
absorbe el impacto del contacto entre el miembro desviador y la superficie desviadora. EI miembro desviador puede
incluir un cojinete giratorio y un perno que se extiende debajo de dicho cojinete con la puerta colocando la superficie
desviadora para acoplar el cojinete en el estado desviador. La superficie desviadora puede tener la forma de una
superficie curvada. Alternativamente, la puerta puede colocar la superficie desviadora para acoplar el perno cuando
esta en el estado desviador.

El eje generalmente horizontal del activado puede estar orientado al menos parcialmente en la direccion
longitudinal. El eje generalmente horizontal del activado puede estar orientado al menos parcialmente en la direccién
lateral, o alguna orientacion intermedia entre la longitudinal y la lateral.
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El control puede ajustar la sefial de control de activacion con el fin de aplicar una corriente de activaciéon
con una minima duracion que sea capaz de provocar que la puerta cambie de estado. La sefial de control de
activacion puede incluir una sefial de activacion aplicada al accionador y el control puede interrumpir la sefial de
activacion canes de que la puerta alcance el otro estado y comience una sefial de espera de puerta
aproximadamente cuando la puerta alcanza el otro estado. El control puede ajustar la sefial de activacion o la sefial
de espera de puerta como una funcién de una comparacion del tiempo que tarda la puerta en cambiar de uno de los
estados al otro de los estados.

El control puede comparar el tiempo reciente que tarda la perta en moverse entre uno de los estados y el
otro de los estados con un tiempo histérico que tarda la puerta en moverse entre uno de los estados y el otro de los
estados e indicar una condicién de error si el tiempo reciente es sustancialmente diferente al tiempo histérico.

La puerta puede incluir una inclinacién mecanica con tendencia a que la puerta regrese a uno de los
estados. El control puede proporcionar una sefial de control de retorno cuando dicha puerta se esta moviendo a uno
de los estados. La sefial de control de retorno contrarresta la inclinacién. El control puede ajustar la sefial de control
de retorno como una funcién de movimiento de la puerta. El control puede ajustar la sefial de desactivacion con el fin
de proporcionar la amortiguacion fundamental de movimiento de la puerta entre el otro de los estados y uno de los
estados. El control puede aplicar una duracién minima de una corriente de desactivacion que sea capaz de provocar
gue la puerta evite sustancialmente el choque mecéanica cuando regresa a uno de los estados. El control puede
ajustar la sefial de control de retorno como una funcién de una comparacion del tiempo que la puerta tarda en
cambiar del otro de los estados a uno de los estados.

Puede proporcionarse una pluralidad de montajes desviadores que sean capaces de desviar de manera
selectiva al menos uno de los miembros desviadores de una trayectoria no desviadora que se extiende
longitudinalmente a lo largo del clasificador a uno de los carriles desviadores. Al menos uno de los montajes
desviadores puede incluir un primer y un segundo desviador redundantes. Cda uno de los desviadores redundantes
son capaces de desviar de manera selectiva al menos uno de los miembros desviadores de la trayectoria no
desviadora a uno de los carriles desviadores.

El primer desviador redundante puede ser un desviador magnético que utiliza fuerza magnética para al
menos desviar parcialmente al menos uno de los miembros desviadores de la trayectoria no desviadora a uno de los
carriles desviadores. El segundo desviador redundante puede ser un desviador mecanico que utiliza fuerza
mecanica para al menos desviar al menos uno de dichos miembros desviadores de la trayectoria no desviadora a
uno de los carriles desviadores.

Esta invencion serd mas aparente tras la revision de la siguiente especificacion junto con los dibujos.
BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La Fig. 1 es una vista en perspectiva de un clasificador de desplazamiento positivo Util en la presente
invencion;

La Fig. 2 es una vista en alzado de una zapata de empuje usada con el clasificador en la Fig. 1;

La Fig. 3 es una vista superior en planta de un montaje desviador para una localizacién para llevar;

La Fig. 4 es una vista ampliada del area indicada en IV en la Fig. 3;

La Fig. 5 es una vista ampliada del area indicada en V en la Fig. 3;

La Fig. 6 es una vista en seccién tomada a lo largo de las lineas VI-VI en la Fig. 5 mostrando el desviador
en un estado desviador;

La Fig. 7 es una vista ampliada del area indicada en VIl en la Fig. 5 con cubiertas retiradas para revelar los
detalles internos de la misma;

La Fig. 8 es una vista en seccién tomada a lo largo de las lineas VIII-VIII en la Fig. 7 mostrando el desviador
en un estado desviador;

La Fig. 9 es una visa en seccién tomada a lo largo de las lineas IX-1X en la Fig. 7 mostrando el desviador en
un estado no desviador;

La Fig. 10 es una vista en perspectiva del desviador;

La Fig. 11 es una vista en seccion tomada a lo largo de las lineas XI-XI en la Fig. 10;

La Fig. 12 es la misma vista que la de la Fig. 11 que muestra una visa en despiece en alzado de la junta de
dilatacion;

La Fig. 13 es la misma vista que la de la Fig. 11 que muestra la puerta en un estado desviador;

La Fig. 14 es una vista en perspectiva de un sensor de estado de puerta en combinacién con la puerta en el
estado no desviador ilustrado en la Fig. 11;

La Fig. 15 es la misma vista que la de la Fig. 14 que muestra la puerta en el estado desviador ilustrado en
la Fig. 13;

La Fig. 16 es un diagrama de bloques de un control electrénico de desviacion;

Las Figs. 17a-17d son diagramas de cadencias que ilustran el funcionamiento del mddulo de control de
desviacion en la Fig. 16;
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Las Figs. 18a-18g son un diagrama de de flujo de un programa de control de desviacion que incluye
diagramas ocasionales de sefial para ilustrar el estado de una sefial de control de activacion y sefial de control de
retorno en la hoja particular del dibujo;

La Fig. 19 es un diagrama esquematico eléctrico de un circuito impulsor;

La Fig. 20 es una vista en perspectiva de un montaje desviador que tiene desviadores redundantes con los
desviadores redundantes mostrados en un estado no desviador;

La Fig. 21 es la misma vista que la de la Fig. 20 con los desviadores mecanicos mostrados en un estado
desviador;

La Fig. 22 es la misma vista que la de la Fig. 20 de una realizacién alternativa de la misma;

La Fig. 23 es la misma vista que la de la Fig. 22 con los desviadores mecanicos mostrados en un estado
desviador;

La Fig. 24 es una vista en seccion tomada a lo largo de las lineas XXIV-XXIV en la Fig. 22;

La Fig. 25 es una vista en seccion tomada a lo largo de las lineas XXV-XXV en la Fig. 23;

La Fig. 26 es una vista en perspectiva de un desviador del el montaje desviador ilustrado en la Fig. 22 en un
estado no desviador;

La Fig. 27 es la misma vista que la de la Fig. 26 con el desviador en un estado desviador;

La Fig. 28 es una vista final en alzado del desviador y en el estado desviado en la Fig. 26;

La Fig. 29 es la misma vista que la de la Fig. 28 del desviador en el estado desviador en la Fig. 27;

La Fig. 30 es la misma vista que la de la Fig. 20 de otra realizacidn alternativa de la misma;

La Fig. 31 es la misma vista que la de la Fig. 30 con los desviadores mecanicos mostrados en un estado
desviador;

La Fig. 32 es una vista en seccién tomada a lo largo de las lineas XXII-XXXII en la Fig. 30;

La Fig. 33 es una vista en seccién tomada a lo largo de las lineas XXXIII-XXXIII en la Fig. 31;

La Fig. 34 es una vista en perspectiva de un desviador mecanico del montaje desviador ilustrado en la fig.
30;

La Fig. 35 es una vista inferior en planta del desviador en la Fig. 34 en un estado no desviador;

La Fig. 36 es la misma vista que la de la Fig. 35 en un estado desviador; y

La Fig. 37 es una vista en corte y en perspectiva de un activador de par de torsion sin cepillos util con las
realizaciones de la invencion.

DESCRIPCION DE LA REALIZACION PREFERENTE

Ahora en referencia a los dibujos y las realizaciones ilustrativas aqui representadas, un clasificador de
desplazamiento positivo 30 incluye una red interminable 32 que se desplaza en una direccién longitudinal, cuya
superficie superior define una superficie transportadora de de articulos 34 (Fig. 1). La red 32 esta definida por una
serie de listones paralelos alargados lateralmente 36 interconectaos en sus extremos. Una pluralidad de zapatas de
empuje 38 se desplazan a lo largo de uno o mas de los listones con el fin de desviar lateralmente un articulo A en la
superficie transportadora 34, como a un conducto particular (no mostrado). El clasificador 30 puede ser cualquier tipo
conocido en la técnica, como del tipo desvelado en los niumeros de patentes de Estados Unidos cominmente
designados 5.127.510; 6.814.216; 6.860.383; 6.866.136; 7.086.519; 7.513.356 y 7.240.781.

Cada una de las zapatas 38 incluye un miembro que se desvia 39 que se extiende debajo de la superficie
transportadora 34 con el fin de desplazar lateralmente la zapata de empuje, como se describira con mas detalle mas
abajo (Fig. 2). El miembro que se desvia 39 puede incluir un cojinete 52 y un perno 54 que se extiende coaxialmente
debajo del cojinete.

El clasificador 30 incluye ademéas un montaje desviador 41 debajo de la superficie transportadora 34 para
cada destino de la desviacion (Fig. 3). El montaje desviadora 41 incluye un moédulo desviador 50 formado por una
pluralidad de desviadores 43 y uno o0 mas carriles desviadores 42 que terminan en un montaje terminal 45. Cada
desviador 43 es capaz de desviar de manera selectiva uno 0 mas miembros que se desvian 39 desde una
trayectoria no desviadora 40 a un carril desviador 42 que se extiende desde ese montaje desviador con el fin de
provocar que la zapata de empuje asociada 38 se desplace lateralmente a lo largo de la superficie transportadora 34
para guiar al miembro que se desvia 39 de zapatas hasta que se desvian. Cda uno de los carriles desviadores 42 es
capaz de acoplarse al miembro que se desvia 39, como al cojinete 52 o alternativamente al perno 54, para provocar
gue la zapata asociada 38 se desplace lateralmente para desviar un articulo. Cada carril desviador 42 puede
combinarse con una punta 51 que tiene un miembro mdvil 53 que es capaz de desviarse si un miembro que se
desvia 39 de una zapata de empuje lo golpea de frente de una manera que tiene a aumentar la abertura en el
correspondiente carril desviador 42 y por lo tanto completa una desviacion parcial como la desvelada con mas
detalle en la publicacién de solicitud de patente de Estados Unidos asignada cominmente con el N° 2009/0139843
Al.

El montaje terminal 45 incluye una serie de amortiguadores generalmente en forma de barco 46 que tienen
primera superficies 47a para guiar un miembro que se desvia 39 que se desplaza a lo largo de un carril desviador
asociado 42 a una trayectoria desviada 48. Los amortiguadores 46 incluyen ademas una segunda superficie 42b que
guia un miembro que se desvia 39 que se desplaza a lo largo de la trayectoria desviada 48. En la realizacion
ilustrada, los amortiguadores 46 tienen una configuracién simétrica que los permite instalarse Utilmente con
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independencia de su orientacion. Los carriles desviadores 42 pueden estar hechos de un material de plastico
estructural, como Nylon, sobre una placa vertical soporte de acero para reducir el ruido y/o el coste. Los
amortiguadores 46 y otras partes del montaje desviador 41 también pueden estar hechos de plastico estructural,
como UMHW.

Cada desviador 43 es un desviador mecanico que utiliza fuerza mecanica para al menos parcialmente
desviar los miembros que se desvian 39 en un estado desviador de una trayectoria no desviadora 40 al asociado de
los carriles desviadores 42 (Figs. 6-11). Cada desviador 43 puede activarse por un control electrénico de desviacién
56 que se ilustra en la Fig. 16 y se describe con mas detalle mas abajo. El control electrénico de desviacion 56
recibe una entrada de control de tiempo 318a desde un sensor de liston 61a. En la realizacion ilustrada, el sensor del
listén 61a es un sensor proximo que controla el movimiento de los listones 36 con el fin de accionar los desviadores
en un momento apropiado para acoplarse a un miembro que se desvia 39 sin interferir con miembros desviadores
qgue el desviador no ha seleccionador para su activacién. Sin embargo, otros tipos de sensores son posibles. El
control electrénico de desviaciéon 56 también puede recibir una entrada de control de tiempo 318b desde un sensor
de perno 61b. En la realizacion ilustrada, el sensor de perno 61b es un detector en proximidad que detecta el
cojinete 52 de una zapata de empuje 38 con el fin de permitir que el control de de desviacién 56 combine entradas
318a, 318b para determinar de manera mas precisa la posicién del miembro que se desvia 39.

Una pluralidad de desviadores 43 pueden combinarse en un moédulo desviador 50. Tal médulo desviador
puede usase para montar los montajes desviadores y al menos una parte de los carriles desviadores 42 asociados
con una localizacion de desviacién, como un conducto o un transportador para llevar, si el clasificador es un
clasificador de desviacion paralela. Cada desviador 43 incluye una puerta 72 que tiene una superficie desviadora 74.
La puerta 72 es mévil de manera selectiva entre una orientacion desviadora o un estado desviador, ilustrado en las
Figs. 6 y 8, y una orientacidon no desviadora o un estado no desviador, ilustrado en las Figs. 9 y 10. La superficie
desviadora 74 es capaz de desviar de manea selectiva uno o mas miembros desviadores 38 desde una trayectoria
no desviadora 40 a su carril desviador asociado 42 cuando la puerta 72 esta en el estado desviador. La posiciéon de
la superficie desviadora 72 permite que uno o mas miembros desviadores 38 continden desplazandose a lo largo de
la trayectoria no desviadora 40 cuando la puerta 72 esta en el estado no desviador. En la realizacion ilustrada, la
puerta esta formada por un material polimérico duradero, como Delrin, o similar.

El desviador 43 incluye ademas un activador 76 que es capaz de accionar la puerta 72 entre su estado no
desviador y su estado desviador. El activador 76 es un activador giratorio que tiene un eje de rotacién generalmente
horizontal. El activador giratorio 76 puede tener forma de un solenoide giratorio del tipo que es conocido n la técnica.
Alternativamente, el activador giratorio 76 puede tener la forma de un activador de par de torsién sin escobillas 78,
ilustrado en la Fig. 37, que tiene un conector 66 para su conexion al control electrénico de desviacién 56. La puerta
72 esta montada de manera giratoria a un eje 98 para girar entre la orientacion desviadora y no desviadora alrededor
de otro eje horizontal que es concéntrico con el eje de rotacién generalmente horizontal del activador giratorio 76.
Puede proporcionarse una junta de dilatacién 80 entre el activador giratorio 76 y la puerta 72 con el fin de resistir el
movimiento de desviacion que se esta transfiriendo desde la puerta 72 al activador giratorio 76. En la realizacion
ilustrada, la junta de dilatacion 80 esta definida por una ranura 90 en la puerta 72 que esta acoplada por una
extensién 92 de un miembro en forma de remo 94 montado en el eje generalmente horizontal 96 del activador
giratorio 76. La extension 92 esta libre para moverse en la ranura 90 radialmente y/o axialmente con respecto a
ambos ejes 96 y 98, previniendo de este modo la transferencia de choque de la superficie desviadora 74 al eje 96.
La presencia de una junta de dilatacion evita las dificultades asociadas con los desviadores mecanicos conocidos
que utilizan un solenoide giratorio que tiene un eje orientado verticalmente. En tales sistemas conocidos, el choque y
la vibracién inducida en el desviador del contacto por parte del miembro desviador puede transferirse directamente al
solenoide giratorio, reduciendo de este modo la vida Gtil del solenoide giratorio.

El desviador 43 puede incluir un sensor 62 para controlar el funcionamiento del desviador. El sensor 62
detecta la rotacion del miembro remo 94 con el fin de determinar cuando la puerta ha llegado a un estado particular.
En la realizacion ilustrada, el sensor 92 esta compuesto por un sensor de proximidad 84 que detecta una o mas
banderas 86a, 86b colocadas en el miembro remo 94, aunque pueden estar colocadas en otras partes de la puerta.
Cuando la puerta 72 gira, las banderas 86a, 86b se mueven fuera y después dentro, detectando el rango del sensor
84 para indicar el cambio de estado de la puerta.

La puerta 72 puede incluir un miembro flexible 87 que define la superficie desviadora 74. EI miembro
flexible 87 absorbe el impacto del contacto entre un miembro que se desvia 39 y una superficie desviadora 74. En la
realizacion ilustrada, una parte de la puerta 72 esta excavada para definir un vacio en 88 detras de la superficie
desviadora 74. La presencia de vacio 88, el grosor del miembro 87 y la puerta que define el material 72 pueden
seleccionarse para impartir un grado deseado de flexibilidad al miembro 87 como lo seria dentro de las posibilidades
de un experto en la técnica.

La puerta 72 esta configurada para colocar la superficie desviadora 74 para acoplarse con el cojinete 52 del
miembro que se desvia 39 cuando la puerta esta en su orientacién desviadora. Esto tiende a reducir el desgaste en
la superficie desviadora 74 porque se estd acoplando a un miembro que esta libre de giro. Por lo tanto, el
movimiento del miembro que se desvia 39 con respecto a la superficie desviadora 74 durante la desviacion es al
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menos parcialmente uno de rotacién y no deslizamiento. Con el fin de mejorar la interaccién entre la superficie
desviadora 74 y el cojinete 52, el miembro 87 puede configurarse para proporcionar una superficie curvada para la
superficie desviadora. Sin embargo, deberia entenderse que otras realizaciones de la invencién proporcionan una
puerta que coloca la superficie desviadora en acople con un perno 54 cuando esta en la orientacion desviadora,
como se describira con mas detalle mas abajo. En la realizacién ilustrada no se aplica material especial a la
superficie desviadora 74 para aumentar su dureza. La superficie desviadora 74 esta definida por el material
polimérico que forma la puerta 72.

En el desviador 43, el eje generalmente horizontal del activador giratorio 76 estd generalmente
longitudinalmente orientado para alinearse con el movimiento de la red 32. Sin embargo, son posibles otras
orientaciones del eje de rotacion del activador giratorio. Por ejemplo, en realizaciones que se describiran con mas
detalle mas abajo, la orientacion horizontal del eje de rotacién del activador giratorio puede estar generalmente
lateralmente orientada para alinearse perpendicular al movimiento de red 32 o puede estar en un angulo entre la
orientacion lateral y longitudinal.

En la realizacion ilustrada, la puerta 72 es moévil de manera selectiva por un sistema de activacion 300
desde el estado no desviador al estado desviador bajo la fuerza motriz del activador 76 y regresa al estado no
desviador bajo la inclinacion de un dispositivo mecanico de inclinacién 332, que pude ser un resorte mecanico o
similar (Figs. 16-19). Alternativamente, el activador puede mover la puerta del estado desviador al estado no
desviador y devolver la puerta al estado desviador con un dispositivo de inclinacién 332. El sistema de activacion
300 incluye un control electrénico de desviacion 56 que aplica una corriente de activacion en la salida 308a, 308b a
una bobina 302 del activador 76 de acuerdo con una sefial de control de activacion 219 para mover la puerta 72
entre uno de los estados y el otro de los estados y mantenerla en ese estado. El control 56 esta compuesto por un
circuito impulsor 304 y un microprocesador programado 306 u otro circuito de control légico del tipo que son
conocidos en la técnica. EI microprocesador 306 recibe una entrada 318a del sensor de liston 61a, que detecta el
borde delantero y trasero de los listones 36 y una entrada 318b para el sensor de perno 61b, que detecta el cojinete
52 con el fin de proporcionar sefiales de control de tiempos para el circuito impulsor 304 para mover la puerta 72 en
el momento apropiado para interceptar un miembro desviador deseado 39 que se desviard y no interferira con
ningin miembro desviador delantero o trasero 39 que no la puerta no pretenda desviar. El microprocesador 306
también recibe una entrada de movimiento de puerta 309 desde el sensor de proximidad 84 con el fin de controlar el
movimiento de la puerta 72 y ajustar la sefial de control de activacién 219 como una funcion el movimiento de la
puerta, como se describira con mas detalle mas abajo. La sefial de control de activacion 219 esta compuesta por
una sefial de activacion 320, un intervalo de disipacion de flujo 322 y una sefial de espera de puerta 324.

Con el fin de controlar el circuito impulsor 304, el microprocesador 306 suministra una sefial en modo
apagado 310, una sefial de activacion maestra 312 y una sefial de direccion 314 al circuito 304. La sefial en modo
apagado 310 afecta al amanera en la que el circuito impulsor 304 interrumpe la sefial de activacion 320 y disipa el
flujo magnético desarrollado en la bobina 302 durante el periodo de disipacion de flujo 322, como se explicara con
mas detalle mas abajo. La sefial de activacion maestra 312 instruye al circuito impulsor 304 para iniciar y parar la
sefial de activacion 320 y la sefial de espera de puerta 324. La sefial de direccion 314 provoca que las salidas 3082,
308b impulsen la corriente en una direccion a través de la bobina 302 para producir que la sefial de activacion 320
se mueva el activador 76 y la sefial de espera de puerta 324 contenga el activador, o en la direcciéon opuesta a
través de la bobina 302 para producir un pulso de desmagnetizacién 326 para disipar rapidamente el flujo magnético
en la bobina 302. El circuito impulsor 304 suministra una sefial de confirmacion 316 al microprocesador 306 para
confirmar que se esta suministrando corriente a la bobina 302. El microprocesador 306 usa esta sefal de
confirmacion 316 para ayudar en el control de movimiento de puerta 72 para que el microprocesador 306 sea capaz
de distinguir si el sensor de proximidad 84 esta detectando la bandera 86a o la bandera 86b.

La manera en la que el sistema de activacion 300 funciona puede verse mediante las referencias a las Figs.
17a-17d. La fig. 17a ilustra el movimiento de la puerta 72 durante un barrido de activacién (desde la marca de tiempo
1 a la marca de tiempo 2) cuando el activador 76 esta moviendo la puerta 72 de un estado al otro estado contra la
inclinacién del dispositivo de inclinacion 332. Durante la posicion de parada (desde la marca de tiempo 2 a la marca
de tiempo 3), el activador 76 esta reteniendo la puerta 72 en el otro estado contra la inclinacién del dispositivo de
inclinacién 332. En un periodo de retorno de barrido (desde la marcad de tiempo 3 a la marca de tiempo 5) la
inclinacién del dispositivo de inclinacion 332 devuelve la puerta 72 a la posiciéon base o a una posicién desde la otra
posicion. La Fig. 17b, que esta alineada con las marcas de tiempo de la Fig. 17a, ilustra la corriente que se esta
suministrando a la bobina 302 por parte del circuito impulsor 304. Con el fin de iniciar el movimiento de la puerta 72 a
la otra posicion, el circuito impulsor 304 aplica una sefial de control de activacion 319 que comienza con una sefial
de activacion 302 que se aplica a la bobina 302. Esto provoca que la puerta 72 comience a moverse. Antes de que la
puerta alcance el otro estado (en la marca e tiempo 2), se aplica una sefial de espera de puerta 324 a la puerta
temporalmente inmévil con el fin de retener la puerta en el otro estado durante la duracién de la posiciéon de parada
(desde la marca de tiempo 2 a la marca de tiempo 3) contra la inclinacion del dispositivo de inclinacion 332.

Como se describira con mas detalle mas abajo, los tiempos relativos del intervalo de disipacion de sefial de
activacion 322 y la sefal de parada de puerta 324 que colectivamente forman la sefial de control de activacion 319
pueden ajustarse en un bucle de retroalimentacién con el fin de proporcionar una amortiguacién fundamental al
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movimiento de la puerta 72 durante su barrido de activacién. En particular, esta amortiguacion fundamental es para
provocar la inclinacion el dispositivo de inclinacién 332 para parar la puerta 72 aproximadamente cuando la puerta
alcanza el otro estado. Cuando el microprocesador 306 ha determinado a partir de la entrada del sensor de liston
318a y la entrada del sensor de perno 318b que es el momento de hacer regresar a la puerta 72 a su posicion
original, se realiza una sefial de control de retorno 325. La sefial de control de retorno 325 puede proporcionar
opcionalmente un pulso de desmagnetizacion 326 (en la marca de tiempo 3) con el fin de disipar rapidamente el flujo
magnético en la bobina 302 para que la puerta 72 pueda comenzar inmediatamente el barrido de retorno. El pulso de
desmagnetizacion 326 es opcional y puede no requerirse si la bobina 302 no es grande. Después del pulso de
desmagnetizacion 326 (si hay alguno), la bobina 302 entra en un periodo sin accion 328 (desde el final del pulso de
desmagentizacion a la marca de tiempo 4) durante el que no se aplica corriente a la bobina. Durante el periodo sin
accion 328, la inclinacion del dispositivo de inclinacién 332 mueve la puerta 72 hacia su estado base. Antes de que
la puerta alcance el estado base, el circuito impulsor aplica una sefial de desactivacion 330 (entre la marca de
tiempo 4 y la marca de tiempo 5) que funciona contra el dispositivo de inclinacion 332 con el fin de anular el
movimiento de la puerta 72 aproximadamente cuando alcanza la posicién base. El ritmo de la sefial de control de
retorno 325 puede calculase en un bucle de retroalimentacién con el fin de proporcionar la amortiguacion
fundamental del movimiento de la puerta 72 durante el barrido de retorno.

Asi, puede verse que el control de desviacion 56 puede ajustar la sefial de control de activacion 319 y/o la
sefial de control de retorno 325 con el fin de proporcionar una amortiguacion fundamental de movimiento de puerta
72 entre uno de los estados y otro de los estados. El control de desviacion 56 puede ajustar la sefial de control de
activacion 319 con el fin de aplicar una duracién minima de la corriente de activacién que sea capaz de provocar que
la puerta cambie de estados. El médulo de control de desviacion 56 puede interrumpir la sefial de activacion 320
durante el intervalo de disipacion de flujo 322 antes de que la puerta alcance el otro estado. La amortiguacion
fundamental de movimiento de la puerta 72 puede conseguirse con el médulo de control de desviacion 56 ajustando
la sefial de control de activacién 319 como una funcién de una comparacién de velocidad de puerta 72 que se
determina a partir del tiempo que tarda la puerta 72 en cambiar de un estado, o base, al otro estado, o estado
activado, durante los ciclos presentes o ciclos de activacion anteriores. Esto puede conseguirse ajustando la sefial
de control de activacion 319. En la realizacion ilustrada, esto se consigue teniendo una sefial de activacién con
duracion constante 320 y ajustando el tiempo de inicio de la sefial de espera de puerta 324. Sin embargo, la
duracion de la sefial de activacion 320, alternativamente, podria variar.

Al proporcionar la amortiguacion fundamental a la activacién de la puerta desviadora, el sistema de
activacion es capaz de minimizar la cantidad de tiempo que tardea en moverse de un estado al otro estado. Esto es
porgue es necesario esperar a que la puerta se estabilice del rebote mecanico que de otra manera experimentaria
cuando la puerta alcanza el limite mecanico de recorrido. Como los expertos en la técnica entenderan, la habilidad
para reducir el tiempo que tarda el desviador 43 para cambiarse de manera fiable de una posicién base a una
posicion activada permite que la red 32 se mueva a una velocidad mas rapida durante un grado de inclinacién dado.
Ademas, la amortiguacién fundamental del movimiento de la puerta 72 puede eliminar la necesidad de un
amortiguador mecanico al final del recorrido en el estado activado. También, el hecho de evitar el choque mecéanico
contra la parada mecénica en el estado activado de la amortiguacion fundamental puede extender la vida util del
desviador y su activador.

Ademas, el moédulo de control de desviacidon 56 puede retener una media de funcionamiento del tiempo que
tarda la puerta 72 en moverse desde un estado al otro estado. (El tiempo puede convertirse en velocidad de puerta
y, por lo tanto, aqui se usara intercambiablemente con velocidad). El médulo de control 56 puede comparar un
tiempo mas reciente que tarda la puerta en moverse entre estados para indicar una condicién de error en una salida
de condicién de error 334 si el tiempo reciente es sustancialmente diferente al tiempo historico. Esta extension de
tiempo puede dar como resultado una acumulacién de desechos en el desviador, que funciona en una medio
relativamente duro. Tal extensién de tiempo normalmente es perceptible durante el barrido de retorno (desde la
marca de tiempo 3 a la marca de tiempo 5) cuando el dispositivo de inclinacién mecanica 332 guia el movimiento de
la puerta. La salida de indicacion de error 334 puede suministrarse, por ejemplo, a un control e nivel superior (no
mostrado) para llamar al mantenimiento del clasificador 30.

Como se ha observado previamente, el médulo de control de desviacién 56 es capaz de proporcionar una
sefial de control de retorno 325 cuando la puerta 72 se esta moviendo desde el estado activado al estado base en un
barrido de retorno. La sefial de control de retorno 325 incluye una sefial de desactivacion 330 que contrarresta la
inclinacién proporcionada por el dispositivo de inclinacion 332. El control de desviacién 56 puede ajustarse en cada
caso de sefial de control de retorno 325 como una funcion del movimiento de la puerta 72. En particular, el control de
desviacion 56 puede ajustar la sefial de control de retorno 325 con el fin de proporcionar amortiguacion fundamental
del movimiento de la puerta entre el otro de los estados, estado activado, y uno de los estados, o estado base. Esto
puede conseguirse con el control de desviacién 56 aplicando un nivel minimo de sefial de desactivacion 330 que es
capaz de provocar que la puerta 72 evite el choque mecanico cuando regresa a su estado base. El control de
desviacion 56 puede ajustar la sefial de control de retorno 325 como una funcién de una comparacion del tiempo que
tarda la puerta 72 en cambiar del estado activado al estado base con el mismo tiempo durante este ciclo o ciclos
previos del desviador 43.
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Al proporcionar amortiguacion fundamental mediante el uso de una sefial de control de retorno, el sistema
es capaz de una minimizacion adicional de la cantidad de tiempo que tarda en moverse entre estados. Esto es
debido a que no es necesario esperar a que la puerta se estabilice en el estado base del rebote mecanico que de
otra manera experimentaria cuando la puerta alcanza el estado base bajo el funcionamiento del dispositivo de
inclinacién 332. Como entendera un experto en la técnica, la habilidad para reducir el tiempo que tarda el desviador
43 en cambiar de manera fiable de un estado activado a un estado base permite que la red 32 se mueva a una
velocidad incluso mas rapida durante un grado de inclinacion de liston dado. Ademas, la amortiguacion fundamental
del movimiento de la puerta 72 puede eliminar la necesidad de un amortiguador mecanico al final del desplazamiento
de la puerta en el estado base. También, el hecho de evitar el choque mecéanico contra la parada mecanica en el
estado base de la amortiguacion fundamental que regresa al estado base extiende la vida util del desviador y su
activador.

En la realizacion ilustrada, el circuito impulsor 304 es un circuito de corriente controlado. Para referencia, el
voltaje que se mediria en la bobina 302 se muestra como una sefial de voltaje 336 vista en la Fig. 17c. Sin embargo,
se deberia entender que el circuito impulsor 304, alternativamente, podria funcionar como un circuito de voltaje
controlado, como lo entendera un experto en la técnica. En la realizacion ilustrada, el circuito impulsor 304 utilizé una
configuracion de puente H para producir corriente en la bobina 302 a través de lineas de activacién/desactivacion
308a, 308b (Fig. 19). El circuito de control 304 incluye un puente H 304 compuesto por brazos separados, uno
compuesto pro transistores en serie Q7 y Q15 y el otro por transistores en serie Q3 y Q11, con los brazos
conectados en paralelo entre una fuente de voltaje CC 342 y el suelo 344. El nodo entre los transistores Q7 y Q15
suministra una linea 3082 a la bobina 302. El nodo entre los transistores Q3 y Q11 suministra la otra linea 308b a la
bobina 302. Un conjunto de resistores de precisién R142, R148 y R153 conectados en paralelo entre si se usa para
detectar la corriente que fluye a través de la bobina 302 en una linea de deteccién de corriente 306. En la realizacién
ilustrada, la fuente de voltaje 342 funciona a 340 VCC. Sin embargo, puede usarse un voltaje mayor 0 menos.

Un par de circuitos impulsores de medio puente U22 y U23 impulsan, cada uno, una mitad del puente 340.
En particular, el circuito impulsor U22 opera los transistores Q7 y Q15 con el fin de encender y apagar los
transistores en la secuencia apropiada para que solamente un transistor esté encendido en un momento. De manera
similar, el circuito impulsor U23 opera los transistores Q3 y Q11. Un circuito de modulacion por ancho de pulsos
(MAP) U48 coordina el funcionamiento de los circuitos impulsores de medio puente U22 y U23 para producir una
corriente controlada en la bobina 302 produciendo MAP en la bobina. El circuito MAP U48 detecta el voltaje en la
linea de deteccién de corriente 346 y regular los circuitos impulsores de medio puente U22 y U23 para producir
corriente controlada en la bobina 302. Con el fin de producir la sefial de activacion 320, la sefial de espera de puente
324 y la sefal de desactivacion, los transistores Q7 y Q11 se encienden y se apagan y los transistores Q3 y Q15
permanecen apagados o abiertos.

La sefial de activacion maestra 312 del microprocesador provoca que los circuitos impulsores de medio
puente U22 y U23 activen el puente 340. La sefial en modo apagado 310 del microprocesador 306, junto con la
sefial de activacion maestra 312, instruye a los circuitos impulsores U22 y U23 sobre qué modo usar para disipar
flujo en la bobina 302, como cuando la sefial de activacién 320 se interrumpe durante el periodo de disipacién de
flujo 322. Por ejemplo, en un modo conocido como modo “obstrucciéon”, ambos transistores superiores Q7 y Q3 o
ambos transistores inferiores Q15 y Q11 se encienden juntos con el fin de disipar el flujo en la bobina 302 dando
como resultado una desaceleracién del movimiento de la puerta en desviacién. Alternativamente, en un modo
conocido como modo “regenerativo”, todos los transistores Q3, Q7, Q11 y Q15 se abren con el fin de disipar mas
rapidamente el flujo en la bobina 302 de vuelta a través de la fuente de voltaje 342. En el modo de obstruccion, la
disipacién mas lenta de flujo se usa en la realizacion ilustrada durante el intervalo de disipacion de flujo 322 con el fin
de proporcionar la habilidad para proporcionar mas control de la relacion entre la sefial de activacion 320 y el
intervalo de disipacion de flujo 322. Sin embargo, el modo regenerativo podria usarse alternativamente. Con el fin de
producir un pulso de desmagnetizacién 326, los transistores Q3 y Q15 se encienden con el fin de producir una
corriente inversa en la bobina 302 y los transistores Q7 y Q11 permanecen apagados o abiertos.

La sefial de confirmacion 316 responde al voltaje en el nodo de deteccion de corriente 346 con el fin de
informar al microprocesador 306 e que la corriente estd fluyendo a través de la bobina 302. Esto permite al
microprocesador 306 validar el funcionamiento eléctrico apropiado de la combinacién del circuito impulsor de puente
H 304 y la bobina activador de puerta en desviacion 302.

Un programa de control de desvio 400 funciona en el microprocesador 306. En la realizacion ilustrativa, el
programa 400 es una rutina impulsada por interrupcion que se realiza repetitivamente de acuerdo con una sefial de
interrupcion generada, por ejemplo, cada 250 ms (Figs. 18a-18q). Cuando ocurre una interrupcién (402), el programa
obtiene todas sus entradas (404) y evalla el estado actual de las entrada (406) para su uso en la evaluacion
posterior del programa en una maquina de estado de control de puerta (410a, 410b, ...410n). Después de realizar
las tareas de mantenimiento adicionales (408), el programa 400 tiene acceso después a las maquinas de estado de
control de puerta (410a, 410b,...410n). Se proporciona una maquina de estado y se dirige por intervalo de
interrupcion para cada desviador 43.
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La maquina de estado 410a accede a diferentes partes del programa 400 dependiendo de si el desviador
43 esta en una posicion base (412), sufriendo un barrido de activacion a la posicion de desvio (414, 414a...414d), en
la posicion de desvio (416), o sufriendo un barrido de retorno a la posicion base 8418, 418a...418Q).

Cuando esta en estado base 412 y en posicion base sin desviacion (420), el programa determina si el
estado elemento sensor de proximidad 84 controla las banderas 86a y 86b para confirmar que la puerta de
desviacion esta dentro del rango de posiciéon base (424). Si no es asi, el programa retiene el estado 420 para re-
evaluacion en posteriores interrupciones hasta que el barrido de activacién provoca que el hecho ocurra (428). La
presente iteracion de esta maquina de estado (410a) acaba, permitiendo que el procesador progrese a través de la
maquina de estado asociada con las otras puertas (410b...410n). Si en 424 se determina que un hecho de
provocacion de estado de barrido de activacion ha ocurrido, se inicia una activacion de barrido consiguiendo
corriente para el activador 76 (426) y la maquina de estado avanza para la gestion del barrido de activacion en la
siguiente iteracién impulsada por interrupcion de esta maquina de estado de puerta. La iteracion de corriente de esta
magquina de estado finaliza.

Si en 422 se determina que el sensor de proximidad 84 no confirma que la puerta esta en una posicion
base, se determina si la estacion de desviacion estan en le modo automatico de desviacién (430). Si es asi, se
concluye que se ha detectado un hecho e error fatal durante el modo automatico que da como resultado una
indicacion de error en la linea 334 y un cierre de una futura activacion automatica de esta puerta hasta que sea
examinada por un técnico de mantenimiento (432). Esto previene que se activa el “hecho de provocar un barrido de
activacion” mientras esta en el modo automatico. Si en 430 se determina que la estacion de desviacion no esta en
un modo automatico de desviacion, se concluye que la estacion esta en un modo de mantenimiento y se permitira la
activacion de la puerta en posteriores iteraciones (434). La iteracion actual de la maquina de estado (410a) finaliza.
Para todos los bloques del proceso en el diagrama de flujos que contienen una exposicion de iteracion final, esto es,
los medios por los cuales el programa suspende el estado de la presente maquina de estado de puerta de
desviacion, progresan a lo largo de las maquinas de estado asociadas con las otras puertas hasta que se han
procesado, y después finalmente salen a la rutina de interrupcién a esperar a que ocurra el siguiente hecho de
interrupcién en microsegundo 250.

Cuando la méaquina de estado de control de puerta 410a cambia al sub-estado de barrido de activacion 414,
el programa retiene este sub-estado (436) durante un periodo fijo de tiempo, como 10 ms en la realizacion ilustrada.
Mientras este estado esta activo (la duracion del periodo predeterminado), se consigue corriente para la bobina del
activador de puerta para impulsar activamente la puerta hacia la posicion de desviacion (sefial de activacion 320 de
la Fig. 17b). También se espera que, durante esta etapa temprana del barrido de activacion, el elemento de sensor
de puerta asociada 84 continGe hasta indicar que la puerta esta en el rango de la posicién base (438). Si no es asi,
se fija una bandera de error y la puerta de desviacion se deshabilita para una futura activacion (440). Sin embargo,
la activacion actual se completara. Le cambio inesperado de estado que se presente en esta etapa temprana de
activacion es una indicaciéon de que en sensor de posicion de puerta es defectuoso o esta mal alineado y por lo tanto
no es fiable. Se fija una bandera interna de tal manera que cuando el tiempo de pulso de activacién predeterminada
se haya completado (444, 446), el control del barrido de activacién pase al método de control de tiempos para
recuperacion del error fijado (450). De otra manera, al final del pulso de activacion, el control pasa al uso del método
de retroalimentacién de posicion dinamica de puerta (448).

Para cada interaccion de este sub-estado (414), el programa entré en el punto 436 y tanto el estado de
posicion de puerta presentado (438) por el elemento sensor 84 como el temporizador interno (442) se evalian una
vez por iteracion hasta que se determina en 442 que el temporizador ha expirado dando que la bandera se fije en
444, y la bandera de error interno (446) se fije durante el tiempo desde el inicio del barrido de activacion. Si la
bandera se fija (450), la maquina de estado avanza para usarse el método de recuperacién de error de calculo de
tiempo fijado (sub-estado 414d). Si no es asi, la maquina de estado avanza para usar el método de retroalimentacion
de posicién de puerta (sub-estado 414a). En cualquier, caso, en esta realizacion, ambas transiciones dan como
resultado el control e la bobina activadora de puerta (302) que se colocara en el modo obstruccion que comenzara el
intervalo de disipacion de flujo 322. Esto tiene un efecto de desaceleracion del movimiento de la puerta hacia la
posicion de desviacion.

Cuando el sub-estado 414c esta activo (dentro de la secuencia de método dinamicamente controlada e
control de activacion de puerta), el programa empezara a procesar la maquina de estado de puerta en el punto 484
en cada iteracion 410a. Comienza comprobando si el cronometro de retraso ha expirado (486). Si es asi, el retraso
después del hecho R.E se completa (490) y el circuito impulsor de puente H 304 para la bobina activadora de la
puerta de desviacion 302 se rehabilita para conseguir la corriente de parada 324 (si no se ha hecho ya en el bloque
de proceso 480 de la Fig. 18e). La maquina de estado declara entonces “Barrido de Activacion Completado” y las
transiciones al estado “Posicién de Desviacion” para la siguiente iteracion (transicion al estado principal 416 para la
puerta de desviacion asociada). Si no es asi, entones la presente maquina de sub-esto se para (414) para re-
evaluacion en la siguiente iteracion impulsada por interrupcion (488).

Si se fija una bandera de error durante la secuencia de barrido de activacion (sub-estados 414, 414a o
414b), el programa pasaria a la preparacion apropiada en el sub-estado de recuperacion de error 414, después de
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fijar las banderas apropiadas de error interno y el control del circuito impulsor de la puerta de desviacion. Cuando el
sub-estado de recuperacion de error esta activo en cada intervalo de evaluaciéon impulsada por interrupcion, el
programa entra en el punto 492 y después se comprueba el tiempo desde el inicio del barrido de activaciéon y se
realiza la accion apropiada de acuerdo con los hechos de control de tiempo programados (494) para el control del
circuito impulsor hasta completar la declaracion del barrido de activacion y la maquina de estado finalmente avanza
al Estado de Posicion e Desviacion (416).

Después de completar el estado de barrido de activacion 414, la maquina de estado de control de puerta
410a entra en el estado de “Posicién de Desviacion” 416. Mientras este estado esta activo, se espera que la puerta
mantenga la posicion de desviacion porque la corriente de espera 324 deberia mantener la puerta en la posicién de
desviacion contra la accién del resorte de retorno 332 hasta que haya ocurrido tal momento del hecho de “comenzar
a provocar el barrido de retorno de puerta”. Con este fin, el programa entra en el punto 495 en cada iteracion de
410a cuando el 416 esta activo. Después determina (496) si el hecho de “comenzar a provocar el barrido de retorno
de puerta” ha ocurrido. Si no es asi, entonces se determina si el sensor de retroalimentacion de posicion de puerta
de desviacion 84 indica que la puerta esta en la posicion de desviacion (497). Si es asi, el programa retiene el
estado de Posicion de Desviacion (416) para re-evaluacion en iteraciones posteriores hasta que ocurra un caso de
un hecho de activacién de retorno. Si en 497 se determina que el sensor de retroalimentacion de posicion de puerta
no esta presentando la posicion de desviacion, entonces ocurre el movimiento inesperado de desviacion de puerta.

La severidad de presentacion de error depende de si la estacion de desviacion estd en modo automatico de
desviacion o no (500). Si la estacion de desviacion esta fijada en un modo de mantenimiento (504), entonces el erro
gue presenta es local y la “peticién de empezar el barrido de retorno de puerta” se iniciara por parte del modo en
control manual de personal de servicio (esto significa en el modo de mantenimiento que el personal de servicio
activo). Si en 500 se determina que la estacion de desviacién esta en el modo automatico de desviacion, entonces
se determina que ha ocurrido un hecho fatal (502). Se fija una bandera de error, se envia una “peticion de empezar
el barrido de retorno de puerta”, se cierra la activacién automatica de la puerta hasta que el operario o el sistema del
servidor lo vuelven a establecer. En cualquier caso, si en 500 se determina el modo de desviacion, el estado en
posicion de desviacion se retiene hasta que la “peticion de empezar el barrido de retorno de puerta” se sincroniza
con el célculo de tiempo de posicion del listén para el hecho de “comenzar a provocar el retorno de puerta” que se
activard y posteriormente se evaluara la maquina de estado de puerta 410a. La maquina de estado avanza después
al estado de barrido de retorno 418.

Si en 496 se determina que el hecho de “comenzar a provocar el barrido de retorno de puerta” esta activo,
entonces se determina si el sensor de retroalimentacion de posicion de puerta 84 esta indicando que la puerta esta
en la posicion de desviacion (506). Si no es asi, se concluye que un hecho inesperado de control de tiempo ha
ocurrido y que el programa no puede considerar que la salida de sensor 84 sea fiable (508). Se fija una bandera de
error y la futra activacion se deshabilita hasta que se vuelva a restablecer.

Si en 506 se determina que el sensor de retroalimentacion de posicion de puerta esta indicando que la
puerta esta en la posicion de desviacion, se inicia la técnica de retroalimentacion de posicion de puerta dinamica
durante el estado de barrido de retorno fiando una bandera interna (512). En cualquier caso (508, 512), el bloque de
proceso 510 se ejecutara y el estado de barrido de retorno 8418 se inicia mediante un pulso de desmagnetizacién
(3269. El experto en la técnica reconocera que el pulso de desmagnetizacion no se requiere de manera estricta y
que el modo regenerativo podria usarse en su lugar para la parte inicial, como los primeros 8 ms, de la secuencia de
barrido de retorno. La ventaja de un pulso de desmagnetizacion es que agota mas eficientemente el magnetismo
residual en el ndcleo de las bobinas en comparaciéon con el modo regenerativo. Esta ventaja se vuelve mas
significativa en la reduccién de la accién de barrido de retorno ya que el valor de inductancia y/o tamafio del ndcleo
de un nuicleo elegido (302) es mas grande. Sin embargo, el pulso de desmagnetizaciéon 326 es opcional y puede no
ser necesario para nucleos pequefios y valores bajos de inductancia de bobinas 302.

La transicion del estado de posicion de desviacion (416) en esta realizacion siempre comenzara el retorno
de barrido iniciando el pulso de desmagnetizacion de manera que la transiciéon sea un sub-estado 418 donde el
control del pulso de desmagnetizacion se consigue usando célculo de tiempo fijo (tiempo pre-determinado para
maximizar la actuacion de la bobina elegida (302).

Cando la desmagnetizacion del sub-estado (302) esta activa, el programa comenzar a procesar en el punto
512. En cada iteracion de 410a, comenzara (514) la evaluacion del elemento sensor de retroalimentacion de
desviacion 84 para verificar que la puerta permanece en el rango de la posicién de desviacion (bandera 86a que el
elemento sensor 84 ve) para los primeros 10 ms del tiempo desde el inicio del barrido de retornos. Si no es asi,
sefialara el método de calculo de tiempo de recuperacion de error fijado que se usa en la transicion fuera de este
sub-estado. Después de la evaluacion del sensor de retroalimentacion, se hace la evaluacion del “tiempo desde el
inicio del barrido de retorno” para secuenciar el circuito impulsor a través de las etapas requeridas, en los intervalos
de tiempo apropiados, con el fin de generar el pulso de desmagnetizacion deseado (516). El sub-estado de
desmagnetizacion se retiene para re-evaluacion en intervalos posteriores hasta que el hecho de 10 ms se vuelve
activo; en este punto, la bandera de error interno que se habria fijado si se hubiera visto un movimiento inesperado
de puerta se usa para seleccionar entre una de las dos transicion sub-estado. Si se ve movimiento de puerta,
entonces se concluye que el elemento sensor 84 no puede ser fiable y debe usarse el célculo de tiempo de
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recuperacion de error del barrido de retorno fijado (transicién al sub-estado 418g con la sefalizacion “Esperar tiempo
desde el inicio de barrido de retorno Un retraso de 20 ms” activado). De otra manera, se usa el método de
retroalimentacion de posicion de puerta dinamica poniéndolo en transicion para esperar el borde descendente (B.D)
del sensor 84.

Si se activa el sub-estado de barrido de retorno 418a, el programa empezara a procesar la maquina de
estado de puerta en el punto 518 en cada iteracion de la maquina de estado de puerta de desviacién (410a).
Entonces se determinara si el borde descendente (B.D) del elemento sensor 84 ha ocurrido (520). Si es asi, el borde
descendente ha ocurrido dentro de la ventana de tiempo esperada (522) y la secuencia dinamica de calculo de
tiempo puede continuar convirtiéndose a la siguiente iteracion para esperar el borde ascendente (B.A) (transicién a
sub-estado 418b). Si en 520 se determina que B.D no ocurrid, entonces se determina (524) si el tiempo desde el
inicio del barrido de retorno ha excedido la ventana esperada de B.D (20 ms para la realizacion ilustrada). Si no es
asi, el programa retiene el presente sub-estado para re-evaluaciéon en iteraciones posteriores (526). Si en 524 se
determina que el tiempo desde el inicio del barrido de retorno ha excedido la ventana esperada de B.D, se fijan las
banderas apropiadas de error y la maquina de estado se convierte (528) al sub-estado de calculo de tiempo de
recuperacion de error de barrido de retorno fijado (418g).

Si se activa el sub-estado de barrido de retorno 418b, el programa empezara a procesar la maquina de
estado de puerta en el punto 530 en cada iteracién de la maquina de estado de puerta de desviacion (410a).
Entonces se determinara si el B.A del elemento sensor 84 ha ocurrido (532). Si es asi, el B.A ha ocurrido dentro de
la ventana de tiempo esperada (534) y la secuencia dinamica de célculo de tiempo puede continuar calculando la
velocidad asociada con el movimiento de puertas; lo que es inversamente proporcional al calculo de tiempo de (B.A
— B.D) en relacién con el inicio del barrido de retorno. Después se determina si la velocidad de la puerta es lo
suficientemente rapida para requerir una sefial de desactivacion 330 para proporcionar desaceleracién (536). Si en
536 se determina que se requiere desaceleracion adicional, se inicia un retraso de 1,5 ms y la anchura del pulso
contador se calcula inversamente proporcional a la velocidad de retorno de puerta calculada (540). La maquina de
estado después se convierte para conseguir que el resto de secuencia de control (transicion a sub-estado 418c para
esperar la expiracion del retraso de 1,5 ms). Si en 536 se determina que la puerta se estda moviendo suficientemente
despacio de manera que no se requiere una sefal de desactivacion, entonces se hacen preparativos para convertir
el circuito impulsor en puente H del modo obstruccion al modo regenerativo (538). Esto se hace convirtiendo al sub-
estado 418e para la siguiente iteracion de 410a. Si en 532 se determina que el B.A nunca ocurrid, entonces en 542
se determina si el tiempo desde el inicio del barrido de retorno ha excedido la ventana de B.A 0 no (30 ms para la
realizacion ilustrada). Si no es asi, el programa retiene el presente sub-estado para re-evaluacién en iteraciones
posteriores de 410a (544). Si en 542 se determina que el tiempo desde el inicio del barrido de retorno ha excedido la
ventana esperada de B.A, se declara que el movimiento de retorno de puerta esta fuera de los limites aceptables y
gue ha ocurrido un error fatal (546). Se fijan las banderas apropiadas de error y la maquina de estado se convierte al
sub-estado de calculo de tiempo de recuperacion de error de barrido de retorno fijado sin aplicar la sefial de
desactivacion (transicion a sub-estado 418g).

Si se activa el sub-estado de barrido de retorno 418c, el programa empezard a procesar la maquina de
estado de puerta en el punto 550 en cada iteracion de maquina de estado de puerta de desviacion (410a). Se
incrementara el retraso asociados después de la cuenta atras del B.A por el tiempo de intervalo de interrupcion (552)
y se determinara si el tiempo de retraso ha expirado entonces (554). Si no es asi, el presente sub-estado es retiene
para re-evaluacion en intervalos posteriores de 410a hasta que el temporizador expira (556). Si la determinacion de
554 es que el temporizador de retraso ha expirado entonces el circuito impulsor en puente H 340 es energiza para
generar el pulso contador 330 y se convierte al sub-estado para esperar la expiracion del temporizador que controla
la anchura del pulso contador (558) (transicion al sub-estado 418d).

Si se activa el sub-estado de barrido de retorno 418d, el programa empezara a procesar la maquina de
estado de puerta en el punto 560 en cada iteracion de maquina de estado de puerta de desviacion (410a). Se
incrementara el temporizador con cuenta atras de la anchura de pulso del contador por el tiempo de intervalo de
interrupcion (552) y se determinara si el tiempo de anchura de pulso ha expirado entonces (564). Si no es asi, el
presente sub-estado es retiene para re-evaluacion en intervalos posteriores de 410a hasta que el temporizador
expira (566). Si en 564 se determina que el temporizador de anchura de pulso ha expirado, entonces el circuito
impulsor en puente H 340 se coloca en modo obstruccion para resistir ligeramente la accion de retorno de resortes y
completar el efecto criticamente amortiguador del movimiento de la puerta (568). Se inicia un corto retraso para
proporcionar a la puerta un retorno fisicamente completo a la posicion “BASE”. La maquina de estado se convierte al
sub-estado 418f para esperar en la expiracion de este retraso corto (3 ms en la realizacion ilustrada).

Si en 438 se determina que era necesaria la sefial de desactivacion, el sub-estado 418e se activa para
realizar la tarea de mantenimiento de fijar el circuito impulsor en puente H 304 en modo apagado. Este es un sub-
estado sencillo de iteracion y, como tal, dara como resultado un retraso de 250 microsegundos (570) antes de
realizar el mantenimiento de control el puente H e iniciar un retraso, como de 3 ms, para proporcionar tiempo fisico
adecuado a la puerta para que alcance la posicion “BASE” (572). La cuenta atras de retraso se inicia con el bloque
572 concluyendo con la transicién al sub-estado 418f para esperar en la expiracion del retraso.
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Si se activa el sub-estado de barrido de retorno 418f, el programa empezara a procesar la maquina de
estado de puerta en el punto 580 en cada iteracion de maquina de estado de puerta de desviaciéon (410a). Se
reducira el temporizador de cuenta atras de retraso asociado por el tiempo de intervalo de interrupcion (582) y se
determinara si el tiempo de retraso ha expirado entonces (584). Si no es asi, el presente sub-estado es retiene para
re-evaluacion en intervalos posteriores de 410a hasta que el temporizador expira (586). Si en 584 se determina que
el tiempo ha expirado, entonces el circuito impulsor en puente H 340 se coloca en modo apagado, se realiza el
mantenimiento interno y el barrido de retorno se declara completo (588). La maquina de estado e convierte al estado
de posicion “Base” de 412.

Si se detecta un error durante los sub-estados de barrido de retorno (418, 418a...418c), entonces la
maguina de estado se convertiria al sub-estado de recuperacion de error 418g. Cuando se activa este sub-estado, el
programa empezara a procesar la maquina de estado de puerta en el punto 590 en cada iteracion de maquina de
estado de puerta de desviacion (410a). Después se realizara el control de tiempo fijado asociado para controlar el
circuito impulsor en puente H para completar el barrido de retorno (592). Una vez que se evalla que el “tiempo
desde el inicio de barrido de retorno” es 32 ms, el barrido de retorno se declara completo y se realiza el
mantenimiento asociado, y la maquina de estado se convierte al estado no desviado “CASA” de 412 con la sefial de
error 334 estando activa.

Asi, puede verse que el programa 400 consigue estabilidad por medio de amortiguacion fundamental el
movimiento de puerta 72 durante el funcionamiento mediante la activacion de la sefial de control. La sefial de control
de activacion incluye un periodo de disipacion de flujo 322 que permite que un resorte para inclinacion 332 apique
una fuerza de freno a la puerta después de un tiempo predeterminado de aplicar sefial de activacion 320. El
programa controla después la retroalimentacion digital del sensor de posicién de puerta 84. El tiempo de retraso en
la ventana de célculo de tiempo esperado entre el primer borde descendente (B.D) y el borde ascendente (B.A) de la
sefial producida por las banderas 86a, 86b que detectan el sensor de proximidad 84 se usa para determinar una
velocidad rotacional relativa del barrido de activacién de la puerta para determinar dinamicamente cuando aplicar la
sefial de espera de puerta 324 para dar amortiguacion fundamental a la respuesta de activacion mecanica. Para el
caso de barrido de retorno, ya que se consigue mediante la accion de dispositivo de inclinacion 332, la sefial de
control de retorno 325 incluye la aplicacion de una sefial de desactivacion 330 para desacelerar la accion de la
puerta. De nuevo, la mediciéon de tiempo del borde ascendente y borde ascendente de la sefial producida por el
sensor de puerta 84 que ocurre en una ventana de céalculo de tiempo esperado se usa para determinar la velocidad
relativa de la puerta durante el barrido de retorno. Esta medicién de célculo de tiempo se usa para determinar la
compensacion de tiempo y la duracién de la sefal de desactivacion 330 para proporcionar amortiguacion
fundamental al control mecanico de la puerta. Ademas, durante el inicio de la fase de barrido de retorno, puede
usarse un pulso de desmagnetizacién opcional 326 para retirar rapidamente cualquier flujo magnético residual en el
nucleo inducido del activador. Esto se traduce en una respuesta mejorada al inicio del barrido de retorno de puerta.

El control del borde ascendente y borde descendente del sensor de posicion de puerta 84 puede también
usarse para determinar la actuacion de funcionamiento general el movimiento de la puerta. Esta informacion puede
usarse para detectar cualquier degradacidon en la actuacidon y determinar estadisticamente si se requiere un
mantenimiento preventivo antes del fallo real del desviador. En un nivel mas alto del control del sistema, esta
informacién puede usarse para determinar una velocidad maxima a la que el clasificador 30 puede realizar la
clasificacion o para permitir que el carril destino de clasificacién se deshabilite hasta que se hagan reparaciones.

En la realizacion ilustrada, el activador 76 es una versién muy modificada de un activador de par de torsion
sin escobillas comercialmente disponible que lo comercializa Sala-Burgess, Inc. bajo el Modelo DTA-5 Series. Sin
embargo, pueden usarse otras formas de solenoides giratorios.

También, ciertos aspectos de las realizaciones desveladas pueden usarse con otras formas de activadores.
Por ejemplo, aunque se ilustra para su uso con un activador giratorio que hace girar una puerta con el fin de cambiar
de estados, el sistema de actuacién 300 y el programa de control de desvio 400 pueden usarse con otras formas de
activadores, como activadores lineales que se mueven en una linea entre estados. Ciertos aspectos también pueden
usarse con otras formas de activacion, como activacién neumatica, activacion hidraulica y similares. También, el
activador puede usarse para otras operaciones de control que mueven la puerta desviadora por medio de un
movimiento de barrido y puede usarse en otras aplicaciones ademas de los clasificadores. Aunque el sensor 84
controla las partes de la puerta para determinar el movimiento de la puerta, deberia entenderse que pueden
colocarse varios codificadores en el eje de la puerta, el eje del activador, o similares.

El desviador 43 puede usarse en un montaje desviador 44 como un desviador redundante 48 en
combinacion con otro desviador 46, como un desviador electromagnético (Figs. 20 y 21). Cada desviador redundante
46, 48 es capaz de desviar de manera selectiva uno o mas miembros que se desvian 39 de una trayectoria no
desviadora 40 a un carril desviador asociado 42.

En las realizaciones ilustradas, el primer desviador redundante 46 es un desviador magnético que utiliza
fuerza magnética para al menos desviar parcialmente los miembros que se desvian 39 en un estado desviador a
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partir de una trayectoria no desviadora 40 al carril desviador asociado 42. Un ejemplo de tal desviador magnético
que utiliza solamente fuerza magnética se desvela en la patente de Estados Unidos N° 5.409.095. Un ejemplo de tal
desviador magnético que inicia la desviacion magnéticamente, pero completa la desviacion mecanicamente, se
desvela en la patente de Estados Unidos cominmente asignada N° 6.615.972.

Una ventaja de la combinaciéon de desviadores redundantes para el montaje desviador 44 es que, si el
primer desviador redundante 46 realiza la desviacidn magnéticamente, la desviacion puede ser mas silenciosa
porque hay un minimo impacto entre el miembro que se desvia 39 y el desviador. 46. Sin embargo, el segundo
desviador redundante 48 esta disponible para desviar el miembro que se desvia, si por alguna razén el primer
desviador redundante 46 no realiza la desviacién. Esto puede ser particularmente util en circunstancias donde una
mayor friccion entre la zapatas de empuje 38 y los listones 36 puede hacer que la desviacion de las zapatas de
empuje sea dificil de iniciar. En la realizacion ilustrada, tanto el primer como el segundo desviado redundante 46, 48
se activan por cada desviador, como se describira con mas detalle mas abajo. Sin embargo, el experto en la técnica
apreciara que el segundo desviador redundante puede activarse solamente bajo circunstancias en las que el primer
desviador redundante falle para realizar una desviacion deseada.

El control electrénico de desviacion 56 puede tener un primer circuito impulsor 304 que acciona de manera
selectiva el primer desviador redundante 48 y un segundo circuito impulsor 304 que acciona de manera selectiva el
segundo desviador redundante 49. En una realizacion, tanto el primer como el segundo circuito impulsor funcionan
juntos para asegurar que si el desviador 46 no realiza la desviacion, el desviador 48 lo hara. En otra realizacion, el
primer circuito impulsor 304 puede funcionar como un control maestro y el segundo circuito impulsor 304 puede
funcionar como un control esclavo que responde al funcionamiento del primer circuito impulsor. En esta realizacion,
el primer circuito impulsor responderia a una sefial del sensor de liston 61 y/o sensor de perno 61b con el fin de
iniciar la desviacion y un sensor de desviacion (no mostrado) para indicar que ha ocurrido una desviacion. En esta
realizacién, el segundo circuito impulsor que responde al primer circuito impulsor realiza la desviacion si el primer
circuito impulsor indica que no ha ocurrido una desviacion. De esta manera, el segundo desviador redundante 48 se
activa solamente si el primer desviador redundante 48 falla. Asi, en esta realizacién, el montaje desviador 44 es
capaz de un funcionamiento excepcionalmente fiable.

En una realizacion alternativa, un clasificador de desplazamiento positivo 130 incluye un médulo desviador
150 compuesto por una pluralidad de montajes de desviacion 144 que tiene un primer desviador redundante 146 y
un segundo desviador redundante 148 (Figs. 22-29). El segundo desviador redundante 148 puede tener la forma de
un desviador mecéanico 170 con un activador giratorio 176 que tiene un eje generalmente horizontal orientado
generalmente lateralmente (Figs. 22-29). En particular, el activador giratorio 176 tiene un eje orientado lateralmente
196 que es generalmente perpendicular al movimiento de la red (no mostrada) del clasificador 130. Deberia
entenderse que aunque se ilustra como un desviador redundante, el desviador mecanico 170 puede usarse como un
desviador independiente en la manera previamente descrita.

El desviador mecanico 170 incluye una puerta 72 que es giratoria entre una orientacion no desviadora,
ilustrada en las Figs. 26 y 28, y una orientacion desviadora, ilustrada en las Figs. 27 y 29. La puerta 72 define una
superficie desviadora 174 que desvia los miembros que se desvian 39 cuando esta en la orientacién desviadora. El
desviador 170 puede ademas incluir una junta de dilatacion 180 en forma de una ranura alargada y remo en la
ranura que permite el movimiento relativo de la puerta 172 con respecto al eje del activador giratorio 176. La puerta
172 estéa configurada para colocar la superficie desviadora 174 para que se acople al cojinete 52 del miembro que se
desvia 39 cuando estd en la orientacién desviadora. Si, de una manera similar al desviador mecanico 70, el
desviador 170 es capaz de desviar un cuerpo giratorio reduciendo de este modo el desgaste sobre la superficie
desviadora 174.

En otra realizacion alternativa de clasificador de desplazamiento positivo 230 se incluye un mddulo
desviador 250 compuesto por una pluralidad de montajes desviadores 244, teniendo cada uno un primer desviador
redundante 246 y un segundo desviador redundante 248 (Figs. 30-36). El segundo desviador redundante 248 puede
tener la forma de un desviador mecénico 270 con una puerta 272 y un activador giratorio 276 que tiene un eje
generalmente horizontal que estan en un angulo en la direccién longitudinal y en la direccion lateral del clasificador.
En particular, el activador giratorio 276 tiene un eje 296 que esta en un angulo con el movimiento de la red (no
mostrada) del clasificador 230. Deberia entenderse que aunque se ilustra como un desviador redundante, el
desviador mecéanico 270 puede ser un desviador independiente.

El desviador mecanico 270 incluye una puerta 272 que es giratoria entre una orientacién no desviadora
ilustrada en las Figs. 30 y 32 y una orientacion desviadora ilustrada en las Figs. 31 y 33. La puerta 272 define una
superficie desviadora 274 que desvia los miembros que se desvian 39 cuando estan en la configuracién desviadora.
El desviador 270 puede ademas incluir una junta de dilatacion 280 similar a la configuracién de la junta de dilatacion
80. La puerta 272 esta configurada para colocar la superficie desviadora 274 para acoplarse con el perno 54 del
miembro que se desvia 39 cuando esta en la orientacion desviadora.
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Como puede verse en la Fig. 37, el activador de par de torsion sin escobillas 78 incluye un rotor 100 que
gira por la energia eléctrica aplicada a un embobinado 102 e incluye un dispositivo interno de inclinaciéon 332 (no
mostrado en la Fig. 37).

Pueden realizarse cambios y modificaciones en las realizaciones especificamente descritas sin partir de los
principios de la invencion que solamente pretende estar limitada por el alcance de las reivindicaciones adjuntas.
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Reivindicaciones

1. Un desviador clasificador (43) que esta adaptado para desviar de manera selectiva al menos una de una
pluralidad de zapatas de empuje (38), desplazandose cada una de dichas zapatas (38) a lo largo de al menos uno
de una pluralidad de listones (36) con el fin de desviar lateralmente articulos sobre una superficie transportadora (34)
definida por dichos listones (36), teniendo cada una de dichas zapatas (38) un miembro que se desvia (39) que se
extiende debajo de dicha superficie transportadora (34), comprendiendo:

una puerta (72) que tiene una superficie desviadora (74), siendo dicha puerta (72) moévil de manera selectiva entre
un estado desviador y un estado no desviador;

un activador (76) que mueve dicha puerta entre el estado no desviador y el estado desviador; y

un control electrénico de desviacion (56) que aplica una sefial de control de activacion (219) a dicho activador (76)
para mover dicha puerta (72) entre uno de los estados y el otro de los estados para desviar al menos una de dicha
zapatas de empuje (38), caracterizado por que dicho control (56) controla el movimiento de dicha puerta (72)
durante un caso de la sefial de control de activacion y ajustar ese caso particular de la sefial de control de activacion
(219) como una funcién del movimiento de dicha puerta (72).

2. Un clasificador de desplazamiento positivo (30) que comprende:

una pluralidad de desviadores (43) como se reivindica en la reivindicacion 1, cada uno para desviar de manera
selectiva al menos uno de dichos miembros que se desvian (39) desde una trayectoria no desviadora que se
extiende longitudinalmente a lo largo de dicho clasificador a uno de una pluralidad de carriles desviadores (42) en un
estado desviador;

dicha pluralidad de listones paralelos interconectados (36) definen una red interminable que se desplaza en una
direccion longitudinal, definiendo una superficie suprior de dicha red dicha superficie transportadora de articulos (34);
dicha pluralidad de carriles desviadores (42) debajo de dicha superficie transportadora (34), siendo capaz cada uno
de dichos carriles desviadores (42) de acoplase a dicho miembro que se desvia (39) para provocar que la zapata
asociada (38) se desplace lateralmente para desviar un articulo.

3. El clasificador de desplazamiento positivo como el reivindicado en la reivindicacién 2 donde dicho control (56)
ajusta la sefial de control de activacion (219) para proporcionar amortiguacion fundamental de movimiento de dicha
puerta (72) entre uno de los estados y el otro de los estados.

4. El clasificador de desplazamiento positivo como el reivindicado en la reivindicacion 2, donde la sefial de activacion
(219) incluye una sefial de activacion (320) aplicada al activador (76) y donde dicho control (56) ajusta la sefial de
control de activacion (219) como una funciéon de movimiento de la puerta (72) con el fin de interrumpir la sefial de
activacion (320) antes de de que dicha puerta (72) alcance el otro de los estados.

5. El clasificador de desplazamiento positivo como el reivindicado en la reivindicacién 2 donde dicha sefial de control
de activacion (219) incluye una sefial de activacion (320) aplicada al activador (76) y donde dicho control interrumpe
la sefial de activacion (320) antes de que dicha puerta (72) alcance el otro de los estados y comienza una sefial de
espera (324) de puerta (72) aproximadamente cuando la puerta (72) alcanza el otro de los estados.

6. El clasificador de desplazamiento positivo como el reivindicado en la reivindicacion 5 donde dicho control (56)
ajusta la sefial de activacion (320) o la sefial de espera de puerta (324) como una funcién de la comparacion de
tiempo que tarda dicha puerta (72) en cambiar de uno de los estados al otro de los estados durante la presente
activacion con el tiempo que tarda en al menos una activacion anterior.

7. El clasificador de desplazamiento positivo como el reivindicado en la reivindicacién 6 donde dicho control (56)
compara el tiempo que tarda dicha puerta (72) en moverse entre uno de los estados y el otro de los estados con un
tiempo histérico que tarda dicha puerta (72) en moverse entre uno de los estados y el otro de los estados e indica
una condicion de error si el tiempo reciente es sustancialmente diferente al tiempo historico.

8. El clasificador de desplazamiento positivo como el reivindicado en cualquiera de las reivindicaciones 2 a 7 donde
dicha puerta (72) incluye una inclinacién mecénica (332) con tendencia a hacer volver a dicha puerta (72) a uno de
los estados y donde dicho control (56) proporciona una sefial de control de retorno (325) cuando dicha puerta (72) se
esta moviendo a uno de los estados, dicha sefial de control de retorno (325) produce una fuerza mecanica que al
menos parcialmente contrarresta dicha inclinacion.

9. El clasificador de desplazamiento positivo como el reivindicado en la reivindicacion 8 donde dicho control (56)
ajusta la sefial de control de retorno (325) como una funcién de movimiento de dicha puerta (72).

10. El clasificador de desplazamiento positivo como el reivindicado en la reivindicacién 9 donde dicho control (56)
ajusta la sefial de control de retorno (325) con el fin de proporciona amortiguacion fundamental de movimiento de
dicha puerta (72) entre el otro de los estados y uno de los estados.

11. El clasificador de desplazamiento positivo como el reivindicado en la reivindicacién 10 donde dicho control (56)
ajusta la sefial de control de retorno (325) con el fin de aplicar una duracibn minima de una corriente de
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desactivacion que es capaz de provocar que dicha puerta (72) evite sustancialmente el choque mecanico cuando
dicha puerta regresa a uno de los estados.

12. El clasificador de desplazamiento positivo como el reivindicado en la reivindicacién 8 donde dicho control (56)
ajusta la sefial de control de retorno (325) como una funcién de comparacion de tiempo que tarde dicha puerta (72)
en cambiar del otro de los estados a uno de los estados.

13. El método de desviar articulos con un clasificador de desplazamiento positivo (30) que tiene una pluralidad de
listones paralelos interconectados (36) que definen una red interminable que se desplaza en una direccién
longitudinal, definiendo una superficie de dicha red una superficie transportadora de articulos (34) y una pluralidad
de zapatas de empuje (38), desplazandose cada una de dichas zapatas (38) a lo largo de al menos uno de dichos
listones (36) con el fin de desplazar lateralmente articulos sobre dicha superficie transportadora (34), teniendo cada
una de dichas zapatas (38) un miembro que se desvia (39) que se extiende debajo de dicha superficie
transportadora (34), teniendo ademas dicho clasificador 830) una pluralidad de carriles desviadores (42) debajo de
dicha superficie transportadora, siendo capaz cada uno de dichos carriles desviadores de acoplarse a dicho miembro
que se desvia (39) para provocar que la zapata asociada (38) se desplace lateralmente para desviar un articulo y
una pluralidad de desviadores (41), cada uno para desviar de manera selectiva al menos uno de dichos miembros
que se desvian (39) desde una trayectoria no desviadora (40) que se extiende longitudinalmente a lo largo de dicho
clasificador (30) a uno de dichos carriles desviadores (42) en un estado desviador, donde dicho método comprende:
al menos uno de dichos desviadores tiene una puerta (72) y un activador (76) para dicha puerta (72), teniendo dicha
puerta una superficie desviadora (74), siendo movil dicha puerta de manera selectiva entre el estado desviado y un
estado no desviador; y

aplicar una sefial de control de activacion (219) a dicho activador (76) para mover dicha puerta (72) entre uno de los
estados y el otro de los estados para desviar al menos una de dichas zapatas de empuje (38), incluyendo el control
de movimiento de dicha puerta (72) durante un caso de la sefial de control de activacion (219) y ajustar el caso
particular de la sefial de control de activacion (219) como una funcién del movimiento de dicha puerta (72).
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DESVIO: POSICION DE
DESVID

ESTADO DE PUERTA DE

DE PROVOCACION DE

PUERTA DE INICIO

?

51 EL SENSOR DE

DESVIO ESTA EN LA

&l 5E ACTIVA EL SUCESOD

BARRIDO DE RETORNO DE

POSICION DE “DESVIO" S

IRETROALIMENTACION DE
POSICION DE PUERTA DE

ACTIVACION DE RETORNO:

-FINALIZAR ESTA ITERACION

SEGUIR ESPERANDO EM EL SUCESD DE

-MANTENER ESTE ESTADD DE PUERTA DE
DESVIO PARA LA PROXIMA ITERACION

435

506

51 EL SENSOR DE
RETROALIMENTACION DE
FOSICION DE PUERTA DE
DESVIO ESTA EN LA

HO

!

POSICION DE “DESVIO"?

sl

1

USAR METODO DE

RETROALIMENTACID SUCESD DE CALCULD DE TIEMPD

N DE PUERTA INE $PERADD: NO SE PUEDE CONFIAR EN O
DINAMICE: USAR EL $ENSOR DE POSICION DE PUERTA
T DE DESVID PARA RETROALIMENTACION,

|;¥§ENI}.APE.:.‘;NE Cimi DEBE USARSE EL METODO DE CALCULD DE

TIEMPO DE RECUPERACKON DE ERROR
FLIADD.

-REGIZTRAR EL 3UCED DE ERROR FATAL
20BERE EL BORDE DESCEMDENTE DEL
SEN30R OE POSICION DE PUERTA DE
DESVI0 QUE 5E VID ANTES DE ABRIR 35U
VENTANA DE DETEGCION ESPERADA.

INDICAR EL METODO
DE CONTROL DE
RETROALIMENTACIO
M DE PUERTA

DIMNAMICA.

SI LA ESTACION DE
DESVIO ESTAEMEL
MODO AUTOMATICO
DE DESViO) ?

l

LA ESTACION DE DESVIC ESTA EN EL
WOD0 DE MANTEMIMIENTO:

-NO MODIFICAR EL "ESTADOC DE
CIERRE LOCAL™ O ESTADO DE
ERROR EM EL 5I5TEMA SERVIDOR.
SE ASUME QUE ESTE ERROR ES EL
RESULTAD® DE LA ACTIVIDAD DE
MANTEMNIMIENTO ¥ NO E5 PARA
FREVENIR UNA FUTURA ACTIVACHIN.
-INDICAR SOLAMENTE EL SUCESO DE
ERROR TRAMSITORIO LOCAL EN EL
FAMEL CON PAMTALLA LED DCH
ASCCIADC

JMANTENER ESTE ESTADD DE PUERTA
DE DESVIO PARA LA SIGUIENTE
ITERACION

-FINALIZAR ESTA ITERACION

f16. 18H

504

500

-DE SHABILITAR FUTURA ACTIVACION DE
PUERTA DE DESVID HASTA QUE LD
RESTABLEZCA EL #3TEML SERVIDDR O EL
PERSDNAL IE 2ERVICHD.

-GUITAR BANDERA INTERNA @UE HABRIA
IND4CADD EL U$0 DE METODD DE
CONTROL DE RETROALIMENTACION DE
POSCION DE PUERTA DINA MICA.

\

512 508

L
510

\ i

]

INICLAR BARRIDD DE RETORND DISMINLYENDD LA ENERGIA MAGNETICA
EN Lo BOBINA ACTIVADORA DE LA PUERTA DE DE$VID PARA INICIAR EL
BARRIDD HACLL Lo POSCION BASE $IN DESVIACION:

-RESTAELECER LO & TEMPORIEZADDRESR INTERND 2 DE TRANSCURSD DE
TIEMPD Y LAZ BANDERA S DE SUCE2DE AS0CIADAR CON EL “BARRIDD DE
RETORND DE PUERTA®

-INICIAR EL PUENTE H GUE CONTROLA LA BOBING ACTIVADDRL DE La
PLUERTA DE DE $Vi0 PARA INSCIAR EL PUL 30 DE DE SMAGNETIZACION
[DESMAG ). LN PUL 50 DE $MAG ES LA APLICACKON DE UNA CORRIENTE DE
L4 POLARIDAD: OPUE 5TA PARA LA DURACION APROPIADA PARA COLAP 3AR
RAPSDAMENTE EL CAMPD MAGNETICO ¥ RETIRAR CUALRLIER NOCLED
REDUAL DEL ACTIVADDR. LA ELECTROMICA DEL PUENTE H REGUIERE
(@UE LA SALIDG $E DESHABILITE ANTES DE CAMBIAR LA MRECCION DE
POLARIDAD.

-CAMBIAR EL ESTADD DE PUERTA PARA LAS BELHENTES ITERACIDNE S
ESTADD DE PUERTA DE DE V0 = INICIAR DESMAG DE BARRIDD DE
RETORND EZPERANDD UN RETRA 30 DE 0.25M 3EG.

-FiNALIZAR ESTATTERACION

502

]

SUCES0 DE ERROR FATAL INESPERADD DETECTADD
DURANTE EL MODO AUTCMATICO:

-INFORMAR DEL ERRCR FATAL DEL MOVIMIENTC DE PUERTA
CUANDD MO S5E ESPERABA AL 515TEMA SERVIDODR DE NIVEL
SUPERIOR.

-CIERRE LOCAL DE FUTURA ACTIVACION AUTOMATICA EN ESTA
PUERTA HASTA QUE EL OPERARIC LO RESTABLEZCA DESPUES
DEL SERVICID DE MANTEMIMIENTO.

-MANTENER ESTE ESTADC DE PUERTA DE DESVIO PARA LA
SIGUIENTE ITERACION

-FINALIFAR ESTA ITERACION
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ESTADO DE DESVIO DE PUERTA: BARRIDO DE

RETORNO GENERA PULS0O DESMAG (USANDO

CALCULD DE TIEMPO FIJADO OPTIMIZADO PARA
EL TIPO DE ACTIVADOR QUE SE SELECCIONOD)

o2

%0R DE RETROALIMENTACHIN DE PO SICICN DE PUERTA DE DESVID, GUE NOD 3E
EIPERA QUE CAMBIE EN LOZ PRIMERD 2 10M 2EG DEL ESTADD DE BARRIDD DE RETORND
-3 3F DETECTA CAMB3D EM EL ESTADD DEL 3EN30R DE RETROALIMENTACKON DE POSICION DE PUERTA DE DESVIO.
SE HACE UN CLARD U$D DEL METODD DE BANDERA PARA CONTROL DE RETROALIMENT ACKON DE PD 3ICION DE
PLERTA DINAMICA Y SE FLRA LINA BANDERA DE ERRCR APROPLLDN GUE INFORME DE ESTE SUCE 50 DE ERROR
FATAL Al HEITEMA (ERVIDDR
-CERRAR LA ACTIWIDAD FUTURA LOCAL DE L4 PLERTA DE DESVID A 30CLADA HASTA QUE 3E RESTABLEZCA POR EL

RICHD.

¥

514

J.

EVALUAR "TIEMPO DESDE EL INICIC DE BARRIDD DE RETORND” PARA DETERMINAR 51 EL SUCESC DE TIEMPO
PROGRAMADC HA OCURRIDG

SECUENCIA DE CONTROL DE DESMAG.
-FINALEZAR ESTA ITERACION.

FI6. 161

42

MO O 40k TEMED DE £0E, muett»Er | TIEMPO D 80E TIEMFO DE E0E] e
nss s preoss = |EE
= RETORHD = RETORND =
4} 25!.1 SEG 0-5|-! SEG 4 ORI SEG 4,.26M5SEG BMSEG 1u|.q SEG
§ | | L ¥
HA FASADD Hi PASADD TIEMPD | {EL TEEMPD DE HA PASLDD H\ P& SADD HA PASADD TIEMFD
TIEMFC DECUADD PARA PUL30 DESMAG HAj | TIEMPO: TIEEMPO %ﬂéﬁﬁﬂ =.:R:Cl:i
WDECUADD MEBIAR L& SERAL | JEXPIRADD. ADECUADD LA ADECUADD PARA oELODDOS
DESPUES DE DE DIRECCION DESHABILITAR L& TRANSICHIN DEL | |QUE LA BOBINL 354"?-‘3353-5
DESACTIVAR Afid FERMITIR GUE| | SALID DEL FUENTE] § PUENTEENHAL | JACTIMADORAYEL | |24 o 5 oE il
L PUENTE EM H ENHEM MDD NOCLED DISPEN
MACSE L& PREPARACION REGENERATIVD TODW LA ENERGLA
ETENCION DE |PaRs LA CON EL FiN DE DE FLUMD
RRIENTE COLOCACION DE DISPAR MAGHETICD
NEGATIVA E INSCWLR | [BOBINA EFICEENTEMENTE | [REMDULL; FULR
FISICAMENTE EL ACTIVADDRA ENEL] | CUALGLIER EL PUENTE EM H
UL 30 DESMAG MODO CAMPO DE FLUJD | |EN MODD
-PERMITIR AL REGENERATIVO DE | | REEDUALENEL OB ETRUCCION
UENTEEN H VUELD DE VUELTA | | NOCLED PARA LA
BETENER PUL 20D -DE SHABILITAR La, { [ ACTVADDR. PREPARACION DE
DE CORRIENTE SaLiDw DEL -COLDCAR EL PUL $0 CONTADDR
DE$MAG MEGATIVA | [PUENTE EM H EN PUENTEENH DE BARRIDD DE
N LA BOBINA PREPARACION DESHABILITADD RETORND
CTIVADORS DE L4 | [PaRa CamBasi EN § | EN EL MODD ANTICIPADD.
UERTA DE DESVID | |EL MODD APAGADD: ESTO ~CAMBIAR LA
REGENERATIVO EM | [ PONDRA AL SERLL DE
EL 3iGUIENTE PUENTE EN HEN DSRECCION DE
INTERVALD MODo PUENTE EM H PARA
REGENERATIVD FLLEMD OE
CORRIENTE
POSITIVA Y
ACTAVAR EL MODD
DE POTENCLA
[MANTENER L& EREIOR]
SERAL DE SALIDA FRALTAR ESTA
DESHABILITADA e
$EGUIR E SPFERANDD & QUE OCURRA EL SUCESD DE DEEMAG
PROGRAMADS Ex
-MANTENER ESTE ESTADD DE PUERTA DE DESVID PARA EL
SICLMENTE CALCULD DE TIEMPD PROGRAMADD EM L4 -
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Inicie de barrido

de retornoc de : Ventana de suceso

lpuerta de desvio de b.d esperado
Retroalimentacion de suceso b.d
posicion de puerta |

MWmseg Zhimseg 4—-[8&
_ 1.848 !
Corriente para la bobina

activadora de Iz puerta de pulso desmag
desvio 0.04

10 mszeq 20mseg !
-1 S84 S'}f 5

Estado de puerta de desvio:

Barrido de retorno esperando el suceso b.d de
sensores de retroalimentacidn de posicion de 1a
puerta de desvio

5i se ha detectado el suceso
b.d de sensores de
retroalimentacion de
posicion de la puerta de
desvio

5"'2/'2-" | 5i
f h

Se detecto el suceso b.d de sensores de
retroalimentacion de posicion de la puerta de
desvio en la ventana esperada, avanzar la
maguina de estado para esperar en el suceso
b.a:

§L4-

si el tiempo de inicio
del barrido de retorno

-Cambiar el estado para la siguiente > 20mseg

iteracion:
Estado de puerta de desvio = barrido de Mer
retorno esperando el suceso b.d de sensor

de retroalimentacion de posicion de la puerta

=

=

de desvio b_}g
-Finalizar esta iteracion f" b
]D;!ten't-al:lau un suceso de error fatal en calculo de
- tiempo; no se detecto suceso b.d en la ventana
A S_g—@ esperada. No se puede confiar ni usar el sensor de
f“ i - retroalimentacion de posicion de puerta de desvio;
; : ' transicion a recuperacion de error de calculo de
Aun en la ventana b.d esperada y esperando a tiempo fijado con caleulo de tiempo de pulse
gue ocurra el suceso b.d de sensor de Clelaioy et
g i IRETe -registrar €l suceso de error fatal de que el suceso
retroalimentacion de posicion de la puerta de b.d no s2 vio &n [a ventana esperada.
desvio -cambiar el estado para la siguiente iteracion:
. Estado de puerta de desvio = esperar tiempo desde
-mantera_ El:&ﬁtﬂqﬂ de F",‘e"a de desvio presente el inicio de barrido de retorno, un retraso de
para la siguiente iteracion H0mseg (recuperacion de error).
finalizar esta iteracion finalizar esta iteracion

Fia (84
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Ventana de suceso /3 b
de b.d esperado

Inicio de barrido == .
de retorno de il
puerta de desvic LR |"“ ) ad
Retroalimentacion ciimsn Estado de puerta de desvio:
irin SUCESD -
PR e oy b.3 Barrido de retorno esperando &l
% : | suceso b.a de sensores de

[retraso) _ contador retroalimentacion de posicion de
2 pulso la puerta de desvio

|

Corriente para la
bobina activadora
de la puerta de
desvio

o.08

5i se ha detectado el suceso
b.a de sensores de
retroalimentacion de
posicion de la puerta de
desvio 7

5% [s]

Ba detecto ol suCes0 bus an i ventana
aEperada; detarminar o ciicuio de tempo
dindmice ss0cisdo para &l pulso contador
para dlemdnulr criticamants ia sccion de
bermito o9 retorne. La snchisrs ded puiss
contsdor $a redacions Inversaments con &
welpcitad del barrido de pusrta:

LW = [bua-bod] - SUCs0 O c2cuso Os

zi el tiempo desde
el inicio de barrido
de retorno > 30

mseg= T

= rEIf TP~ e , 545

w

anliy denitrodé faventana Se detectd suceso de error
de b.a esperada fatal en calculo de tiempo:;
esperando a que el no se detectd suceso b.a
suceso b.a oourra: en |2 ventana esperada,
-mantener presente el transicion a recuperacion
estado de puerta de de error de calculo de
E E desvio para la siguiente tiﬂ"“lil"_:" fijado sin
iteracicn. necesidad de pulso
r §+D finalizar esta iteracion contador:
¥ -registrar el suceso de
El calculo de i.r.v indica que el control de ¥ error fatal de que el
puerta de desvio requiere que el pulso Caleulo de ir.v indica que la suceso b.a no se vio en la
contador consiga una disminucion critica del puerta de desvio se estd wentana esperada (tarde).
barride de retorno; calcular el retraso de moviendo lo suficientemente -cambiar el estado parz la
pulso contador requerido y Ia anchura de despacio para que no se siguiente iteracion:
pulso y después transicion a la maquina de requiera un pulso contader Estado de puerta de
estado para admitir: para conseguir la disminucion desvio = esperar tiempo
-retraso despues de temporizador de cuenta critica del barrido de retorno: desde el inicie de barrido
atras de suceso r-.e = 1, mseg preparar para transicion para de retorno un retraso de
-Temporizador de cuenta atras de anchura de &l modo apagade de puente en 32mseq (recuperacion de
pulso contador = 18mseg - i.v.r (en mseg). h para admitir: error).
-Estado de cambio para la siguiente iterzcion: -estado de cambio para - Fin de esta iteracion
Estado de puerta de desvio = barrido de siguiente iteracion: estado de -
retorno esperando el retraso despues del puerta de desvio = retraso de
suceso b.a para iniciar el pulso contador cierre de barrido de retorno — s
finalizar esta iteracion de 250useq. I i', 3
-Fin de esta iteracion

Fig (8 K
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Inicio de barrido
de retorno de

puerta de desvio
ST e e
Retroalimentacion

de posicion de
puerta

ES 2596 502 T3

SUCESD
b.a

418 c

e
bt / S350

Estado de puerta de desvio:

Barrido de retorno esperando el retraso

despues de suceso b.a para iniciar pulso

Corriente para la
bobina activadara
de la puerta de
desvio

\
(retraso)

contador

r

Reduccion de retraso después de temporizador cuenta
atras de suceso b.a por 250ouseq {un tiempo de
intervalo de interrupeion).

1

k..g-'&-
554

2-

si el retraso después
del temporizador cuenta

£SE

vy /[

sequir esperando a que el
temporizador de retraso expire:
-mantener presente el estado de
puerta de desvio para la
siguiente iteracion

finalizar esta iteracion

atras del suceso b.a ha
expirado (tiene un valor
de cero)?

g 9 4
L3
el suceso de temporizador de retraso ha expirado; momento de
activar €l pulso contador para resistir la accion de reternc del
resorte del activador y desacelerar €l barrido de retorno de la
puerta de desvio:
-colocar el activador de puerta de desvic que controla el puente
en H en el modo de obtencion de corriente para hacer frente a la
accion de retorno del resorte del activador.
-cambiar el estado para la siguiente iteracion:
Estado de puerta de desvio = barrido de retorno esperando el
fin de la obtencion de corriente para el suceso de pulso
contador
~finalizar esta iteracion

o

'3

—

9L
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Inicio de barrido 4’/(?
de retorno de -
puerta de desvio /., %

Retroalimentacion Estado de puerta de desvio:

E."ﬂfr?:i“im = Barrido de retorno esperando el fin de la
obtencion de corriente para suceso de
154 pulso contador

Corriente para la
bobina activadora

de la puerta de B84 i
desvio mEeq ’ 1
~1.548+ - . .

) Reduccion de temporizador de cuenta atras de
anchura de pulso contador por 230ouseg [un
tiempo de intervalo de interrupcion).

si el temporizador cuenta ,
atras de la anchura del
pulso contador expirado
(tiene un valor de cero)?
[v]
i /" '/ r
sequir esperando a que el el suceso de temporizador de retraso ha expirado; momento
= ~ 2 de parar el suministro de energia a la bobina activadora de
temporizador de retraso expire: la puerta de desvio y colocar el pusnte en H controlador en
-mantener presente el estado de el modo de freno de tapon (el puente en H deja de obtener
puerta de desvio para la siguiente corriente y acortar electronicaments la bobina activadora).
iteracidn .
-finalizar esta iteracion -colocar el activador de puertz de desvio que controlz i
puente en H en el modo de freno de tapon para resistir

ligeramente la accion de retorno del resorte del activador
cuando la puerta se establece en la posicion "Base”.

- fijar retraso después del temporizador de cuenta atras de
pulso contador = 3,0 mseg.

-cambiar el estado para la siguiente iteracion:

Estado de puerta de desvio = barrido de retorno esperando
el retraso después del suceso de pulso contador antes de
pasar al estado base.

finalizar esta iteracion

Frg 18 M
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Inicio de barrido

de retorno de
puerta de desvio
Retroalimentacion
de posicion de
puerta
= La puerta de + [ 8 e‘
: 1,58 fretraso de desvio se musve lo
Corriente para la trancicion: suficientements ——
bobina activadora 25lusec-

de la puerta de

desvio .08

despacio para que
el pulso contador
no sea Necesario,
cierre del puente

10 mseg

=1.54 -

en H

'~Sf0
.’/-
Estado de puerta de desvio:

Barrido de retorno esperando el retraso de cierre de
250usec (no se requiere pulso contador ya que la
puerta de desvio se esta moviendo lo
suficientemente despacio que no &8 necesaria).

| 7 2
5T

- El retraso de iteracion sencilla de 230usec se ha completado; colocar el activador
de puerta de desvio que controla el puente en H en modo apagado y establecer un
retaso corto para permitir una fijacion adecuada de tiempo antes de declarar que
el barrido de retorno se ha completado.

olocar el activador de puerta de desvio que controla el puente en H &n modo
apagado.

-fijar el retraso después del temporizador de cuentz atras de pulso contador = 3,0
mseq (para el caso especial de una anchura de pulso contador de cero).

-cambiar el estado para la siguiente iteracion:

Estado de puerta de desvio = barrido de retorno esperando el retraso después del’
suceso de pulso contador antes de pasar al estado base.

finalizar esta iteracion
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Inicie de barrido o
de retorno de

puerta de desvio :
: Fin de obtencion

Retroalimentacion Ak de corriente para
de posicion de b.3 isuceso de pulso
puerta B contador

Modo de freno de
tapon

Corriente para la *
bobina activadora

de |2 puertade g pp
desvio

Transicion a una
posicion base,
cierre del puente
len H

il 580
(Estado de puerta de desvio: 3
Barrido de retorno esperando el retraso después

del suceso de pulso contador antes de pasar a un
estado base

e, -

. 7 ‘.

Reduccion despues del temporizador cuenta atras de pulsoc "‘T 7~
contador por 250usec (un tiempo de intervalo de interrupcion). — 3

58+

5i el retraso despues del
temporizador cuenta
atras pulso contador ha
expirado [tiene un valor
de cero)?

<]
586

Sequir esperando a que el

[= / &

El temporizador de retraso ha expirado; declarar completo el
barrido de retorno y transicion al estado de “posicion en casa”

k.

temporizador del retraso expire: despues de registrar estadisticas de sucesos de calculo de tiempo
-mantener presente el estado de b.a y b.d, y colocar el activador de puerta de desvic gue controla
puerta de desvio para la siguiente &l puente en H en modo apagado:

’ . -coloear el activador de puerta de desvie que controla el puente en
rtgra{_:lon. ; . H en modo apagado.

-finalizar esta iteracion -registrar los datos estadisticos de sucesos de calculo de tiempo
b.d y b.a para diagnosticos del tiempo de ejecucion. Esta
informacion se usara para determinar si la operacion de puerta de
desvio requiere un mantenimiento preventive previo para cuando
pueda ocurrir un fallo de desvio fisico.

- el barrido de retorno se declara completo, cambiar estado para la
siguiente iteracion para reflejar el estado "base™:

Estado de puerta de desvio = posicion base

-fin de esta iteracion

Egﬂf
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