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Desviadora para clasificador y método de desviar
Descripcion
ANTECEDENTES DE LA INVENCION

La presente invencion esta dirigida a un sistema de transporte y, en particular, a un desplazamiento positivo
formado por una banda que se desplaza, la superficie superior de la cual define una superficie de transporte que se
desplaza longitudinalmente. La banda esta definida por una serie de laminas interconectadas lateralmente alargadas
y las zapatas de empuje que se desplazan a lo largo de los listones. Miembros desviadores que se extienden por
debajo de la superficie de transporte en cada uno de los zapatos son enganchados por un riel de desviacion
particular con el fin de desviar lateralmente un articulo de viaje de la superficie de transporte. El desviador transfiere
selectivamente uno o mas de los miembros de desviacién a un riel de desviaciéon asociado para iniciar el desvio.

El documento US 2005/0029077 A1 describe un clasificador de desplazamiento positivo de acuerdo con el
preambulo de la reivindicacién 1. Tales sistemas pueden ser ruidosos en particular cuando las puertas se abren o se
cierran. No existe la necesidad de un control mejor, mas suave del cierre/apertura de las puertas. La invencion
proporciona una solucioén a través del clasificador de acuerdo con la reivindicacion 1 y el método de acuerdo con la
reivindicacion 13.

RESUMEN DE LA INVENCION

Un clasificador de desplazamiento positivo y método de desviar articulos con un clasificador de
desplazamiento positivo, de acuerdo con un aspecto de la invencion, incluye proporcionar una pluralidad de lamas
paralelas interconectadas que definen una cinta sin fin que se desplaza en una direccioén longitudinal, una superficie
superior de la cual define una superficie de traslado de articulos. Una pluralidad de zapatos de empuje se desplaza a
lo largo de al menos uno de los listones con el fin de desviar lateralmente articulos sobre la superficie
transportadora. Cada uno de los zapatos tiene un elemento de desvio que se extiende por debajo de la superficie de
transporte. Una pluralidad de rieles de desviacion por debajo de la superficie de transporte son cada uno capaz de
acoplarse el elemento de desviacion para hacer que el zapato asociado de desplace lateralmente para desviar un
articulo. Una pluralidad de desviadores desvia selectivamente al menos uno de los miembros de desviacion de una
ruta no desviadora que se extiende longitudinalmente a lo largo del clasificador a uno de los rieles de desviacion en
un estado de desvio.

Un desviador incluye una puerta que tiene una superficie de desvio. La puerta es movible selectivamente
entre el estado de desvio y un estado no desviador. Un actuador mueve la puerta entre el estado no desviador y el
estado de desvio. El actuador es un actuador giratorio que tiene un eje generalmente horizontal de rotacion.

El actuador giratorio puede ser un solenoide giratorio o un accionador de par motor sin escobillas. La puerta
puede girar entre la desviacion y estados no desviadores sobre otro eje horizontal que es generalmente concéntrico
con el eje generalmente horizontal de rotacién. Una junta de deslizamiento puede ser proporcionada entre el
accionador giratorio y la puerta. La junta deslizante resiste la mocion desviadora transfiriéendose desde la puerta al
actuador giratorio.

Un sensor puede estar previsto que supervisa el funcionamiento del desviador. El sensor detecta el estado
de desvio de la puerta y/o el estado no desviador de la puerta. Un control de desvio electrénico puede estar previsto
que se aplica una sefial de control de activacion para el accionador para operar la puerta entre uno de los estados y
el otro de los estados. El control supervisa el sensor y ajusta la sefial de control de activacién como una funcién del
movimiento de la puerta. El control puede ajustar la sefial de control de activacion para proporcionar
amortiguamiento critico del movimiento de la puerta entre los estados.

La puerta puede incluir un empuje mecanico que tiende a devolver la puerta a la 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 contrarresta al menos parcialmente el sesgo. El control puede ajustar la sefal de
control de retorno como una funcion del movimiento de la puerta. El control puede ajustar la sefial de control de
retorno a fin de proporcionar amortiguamiento critico del movimiento de la puerta entre los estados.

La puerta puede incluir un miembro flexible que define la superficie de desvio. EI miembro flexible absorbe
el impacto de contacto entre el elemento de desviacion y la superficie de desvio. El elemento de desviacion puede
incluir un cojinete de giro y un pasador que se extiende por debajo de dicho cojinete, posicionando la puerta la
superficie de desvio para acoplarse con el cojinete en el estado de desvio. La superficie de desvio puede estar en la
forma de una superficie curva. Alternativamente, la puerta puede posicionar la superficie de desvio para enganchar
el pasador cuando esta en el estado de desvio.

El eje generalmente horizontal del actuador puede estar orientado al menos parcialmente en la direccion
longitudinal. El eje generalmente horizontal del actuador puede estar orientado al menos parcialmente en la
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direccion lateral, o alguna orientacion intermedia entre longitudinal y latera.

El control puede ajustar la sefial de control de activacion con el fin de aplicar una minima cantidad de
corriente de accionamiento de duracion que es capaz de causar que la puerta cambie de estado. La sefial de control
de activacion puede incluir una sefial de accionamiento aplicada al actuador y el control puede interrumpir la sefial
de accionamiento antes de que la puerta alcance el otro estado y comienza una sefial de retenciéon de puerta de
aproximadamente cuando la puerta alcanza el otro estado. El control puede ajustar o bien la sefal de accionamiento
o la sefial de retencion de puerta como funcidon de una comparacién del tiempo que tarda la puerta para pasar de
uno de los estados al otro de los estados.

El control puede comparar el tiempo reciente que se necesita para mover la puerta entre el uno de los
estados y el otro de los estados a un tiempo histérico que la puerta necesita para moverse entre uno de los estados
y el otro de los estados e indicar una condicion de error si el tiempo reciente es sustancialmente diferente que el
tiempo histérico.

El control puede aplicar una duracién minima de una corriente de desactivaciéon que es capaz de causar
que la puerta evite sustancialmente choque mecanico al volver a uno de los estados. El control puede ajustar la
sefial de control de retorno como una funcién de una comparacion del tiempo que tarda la puerta para cambiar de
otro de los estados a uno de los estados.

Por lo menos uno de los conjuntos de desviacion puede incluir el primer y segundo desviador redundante.
Cado uno de los desviadores redundantes es capaz de desviar selectivamente al menos uno de los miembros de
desviacion de la ruta no desviadora a uno de los rieles de desviacion.
r El primer desviador redundante puede ser un desviador magnético que utiliza la fuerza magnética para

El primer desviador redundante puede ser un desviador magnético que utiliza la fuerza magnética para
desviar en menos parcialmente al menos uno de los miembros de desviacién de la ruta de no desvio a uno de los
rieles de desviacion. El segundo desviador redundante puede ser un desviador mecanico que utiliza fuerza
mecanica para al menos parcialmente desviar al menos uno de dichos miembros de desviacién de la ruta no
desviadora a uno de los rieles de desviacion.

Un conjunto de accionamiento, de acuerdo con otro aspecto de la invencion, incluye un actuador que tiene
un eje y una bobina. El eje es movible selectivamente entre un primer estado y un segundo estado. La bobina mueve
el eje entre el primer estado y el segundo estado. Un control electrénico aplica una sefial de control de activacion a
la bobina para mover el eje entre uno de los estados y el otro de los estados. El control supervisa el movimiento del
eje y ajusta la sefial de control de activacion como una funcion de movimiento del eje para proporcionar
amortiguamiento critico para el movimiento del eje.

Alternativamente, un control electrénico controla la bobina para mover el eje entre uno de los estados y el
otro de los estados. El eje incluye un empuje mecanico que tiende a retornar el eje a uno de los estados. El control
proporciona una sefal de control de retorno cuando el eje se mueve hacia uno de los estados. Una sefial de control
de retorno contrarresta al menos parcialmente el sesgo.

Estos y otros objetos, ventajas y caracteristicas de esta invencion resultaran evidentes tras la revision de la
siguiente descripcion en relacién con los dibujos.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

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

Fig. 2 es un alzado lateral de un zapato de empuje que se utiliza con el clasificador en la FIG. 1;

Fig. 3 es una vista en planta superior de un conjunto de desviacion para una ubicacion de recogida;

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

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

Fig. 6 es una vista en seccion tomada a lo largo de las lineas VI-VI en la Fig. 5 que muestra el desviador en
un estado de desvio;

Fig. 7 en una vista ampliada de la zona indicada en VIl en la FIG. 5 con las cubiertas eliminada para revelar
detalles internos de la misma;

Fig. 8 es una vista en seccion tomada a lo largo de las lineas VIII-VIII en la Fig. 7 que muestra el desviador
en un estado de desvio;

Fig. 9 es una vista en seccion tomada a lo largo de las lineas IX-IX en la Fig. 7 que muestra el desviador en
un estado no desviador;

Fig. 10 es una vista en perspectiva de un desviador;

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

Fig. 12 es la misma vista que la Fig. 11, mostrando un alzado lateral en despiece ordenado de la junta
deslizante;

Fig. 13 es la misma vista que la Fig. 11, mostrando la puerta en un estado de desvio;
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Fig. 14 es una vista en perspectiva de un sensor de estado de puerta en combinacion con la puerta en el
estado no desviador que se ilustra en la Fig. 11;

Fig. 15 es la misma vista que la Fig. 14, mostrando la puerta en el estado de desvio que se ilustra en la Fig.
13;

Fig. 16 es un diagrama de bloques de un control de desvio electrénico;

Figs. 17a 17d son diagramas de temporizacion, ilustrando el funcionamiento del médulo de control de
desvio en la Fig. 16;

Figs. 18a-8q son un diagrama de flujo de un programa de control de desvio incluyendo diagramas de sefial
ocasionales para ilustrar el estado de una sefial de control de activacion y sefal de devolucién de control en
la hoja de dibujo en particular;

Fig. 19 es un diagrama esquematico eléctrico de un circuito conductor;

Fig. 20 es una vista en perspectiva de un conjunto desviador teniendo desviadores redundantes con los
desviadores mecanicos mostrados en un estado no desviador;

Fig. 21 es la misma vista que la Fig. 20 con los desviadores mecanicos mostrados en un estado de desvio;
Fig. 22 es la misma vista que la Fig. 20 de una realizacion alternativa de la misma;

Fig. 23 es la misma vista que la Fig. 22 con los desviadores mecanicos mostrados en un estado de desvio;
Fig. 24 es una vista en seccion tomada a lo largo de las lineas XXIV-XXIV en la Fig. 22;

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

Fig. 26 es una vista en perspectiva de un desviador del conjunto desviador que se ilustra en la Fig. 22 en un
estado no desviador;

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

Fig. 28 es un alzado de extremo del desviador y en el estado de desvio en la Fig. 26;

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

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

Fig. 31 es la misma vista que la Fig. 30 con los desviadores mecanicos mostrados en un estado de desvio;
Fig. 32 es una vista en seccion tomada a lo largo de las lineas XXXII-XXXII en la Fig. 30;

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

Fig. 34 es una vista en perspectiva de un desviador mecanico desde el conjunto desviador ilustrado en la
Fig. 30;

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

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

Fig. 37 es una vista en perspectiva cortada de un accionador de par motor sin escobillas util con las
realizaciones de la invencion.

DESCRIPCION DE LA REALIZACION PREFERIDA

Con referencia ahora a los dibujos y las realizaciones ilustrativas representadas en los mismos, un
clasificador de desplazamiento positivo 30 incluye un web sinfin 32 que viaja en una direccion longitudinal, la
superficie superior de la cual define una superficie de traslado de articulos 34-(Fig. 1). La banda 32 se define por una
serie de listones paralelos lateralmente alargados 36 interconectados 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 34, como a una tolva especial de transporte (no mostrada). El clasificador 30 puede ser cualquier tipo
conocido en la técnica, tal como del tipo descrito en la Patente de EE.UU. cedida en comun. Nos. 5.127.510;
6.814.216; 6.860.383; 6.866.136; 7.086.519; 7.117.988; 7.513.356; y 7.240.781

Cada uno de los zapatos 38 incluye un elemento de desviacion 39 que se extiende por debajo de la
superficie de transporte 34 con el fin de desplazar lateralmente la zapata de empuje, tal como se describira en mas
detalle a continuaciéon (Fig. 2). El miembro desviador 39 puede incluir un cojinete 52 y un pasador 54 que se
extiende coaxialmente debajo del cojinete.

El clasificador 30 incluye ademas un conjunto de desviacion 41 debajo de la superficie 34 de transporte
para cada destino de desvio (Fig. 3). El conjunto desviador 41 incluye un mdédulo de desviacion 50 compuesto de
una pluralidad de desviadores 43 y uno o mas rieles de desviacion 42 que terminan en un conjunto terminal 45.
Cada desviador 43 es capaz de desviar selectivamente uno o mas miembros de desviacion 39 desde una ruta no
desviadora 40, a un riel de desviacion 42 que se extiende a partir de ese conjunto desviador con el fin de causar que
la zapata de empuje asociada 38 se desplace lateralmente a través de la superficie 34 de transporte para desplazar
de este modo lateralmente un articulo itinerante sobre la superficie de transporte. La ruta no desviadora 40 se
extiende longitudinalmente a lo largo del clasificador 30 debajo de la superficie de transporte 34 para guiar el
miembro desviador 39 de zapatos hasta que se desvien. Cada uno de rieles de desviacién 42 es capaz de acoplar el
elemento de desviacion 39, tal como al cojinete 52 o, alternativamente, en la clavija 54, para hacer que el zapato
asociado 38 se desplace lateralmente para desviar un articulo. Cada riel de desviacion 42 se puede combinar con
una nariz 51 que tiene un miembro mévil 53 que es capaz de ser desviado si se golpea directamente por un
elemento de desviacion 39 de un zapato de empuje de una manera que tiende a aumentar la apertura al
correspondiente carril de desvio 42 y de este modo se completa un desvio parcial como se describe en mas detalle
en la Publicacién de la Solicitud de Patente Estadounidense cominmente asignada. n® 2009/0139834 A1 (Fig. 7).
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El conjunto terminal 45 incluye una serie de tampones generalmente en forma de barco 46, teniendo
primeras superficies 47a que guian un elemento de desviacion 39 que viaja a lo largo de un riel de desviacion
asociado 42 a una ruta desviada 48. Los tampones 46 incluyen ademas una segunda superficie 47b que guia un
elemento de desviacion 39 que se desplaza a lo largo de la ruta desviada 48. En la realizacion ilustrada, los
tampones 46 tienen una configuracion simétrica que les permite ser Gtilmente instalados independientemente de la
orientacion. Los rieles de desviacion 42 pueden estar hechos de un material plastico estructural, tal como nylon,
sobre una placa de soporte vertical de acero para reducir el ruido y/o gasto. Los tampones 46 y otras porciones de
conjunto de desvio 41 también pueden estar hechos de plastico estructural, tal como UMHW.

Cada desviador 43 es un desviador mecanico que utiliza fuerza mecanica para al menos parcialmente
desviar los miembros 39 en un estado de desvio de runa uta no desviadora 40 a la asociada de rieles de desviacion
42 (Figs. 6-11). Cada desviador 43 puede ser accionado por un control de desvio electrénico 56 que se ilustra en la
Fig. 16 y se describe con mas detalle a continuacion. El control de desvio electrénico 56 recibe una entrada de
temporizacién 318a a partir de un sensor liston 61a. En la realizacion ilustrada, el sensor listén 61a es un sensor de
proximidad que supervisa el movimiento de los listones 36 con el fin de accionar los desviadores en un momento
apropiado para acoplarse a un elemento de desviacion seleccionado 39 sin interferir con el desvio de los miembros
que no estan seleccionados para el accionamiento por aquel desviador. Sin embargo, son posibles otros tipos de
sensores. El control de desvio electrénico 56 también puede recibir una entrada de temporizaciéon 318b de un sensor
de pasador 61 b. En la realizacion ilustrada, el sensor de pasador 61 b es un detector de proximidad que detecta el
cojinete 52 de una zapata de empuje 38 con el fin de permitir que el control de desvio 56 combine las entradas 318a,
318b para determinar con mayor precision la posicion del miembro de desvio 39.

Una pluralidad de desviadores 43 se puede combinar en un médulo de desviacién 50. Dicho médulo de
desviacién se puede utilizar para montar los conjuntos de desviacién y al menos una porcion de los rieles de
desviacién 42 asociados con una ubicacion de desvio, tal como una rampa transportadora, si el clasificador es un
clasificador desviador paralelo. Cada desviador 43 incluye una puerta 72 que tiene una superficie de desvio 74. La
puerta 72 es movible selectivamente entre una orientacion de desvio o estado de desvio, que se ilustra en las Figs.
6 y 8, y una orientacion no desviadora o estado no desviador, ilustrado en las Figs. 9 y 10. La superficie de desvio
74 es capaz de desviar selectivamente uno o mas miembros de desviacion 39 de la ruta no desviadora 40 a su riel
de desviacion asociado 42 cuando la puerta 72 esta en el estado de desvio. La posicién de la superficie de desvio
72 permite que uno o mas miembros de desviacion 39 continlen desplazandose a lo largo de la ruta no desviadora
40 cuando la puerta 72 esta en el estado no desviador. En la realizacién ilustrada, la puerta esta formada de un
material durable polimérico, tal como Deirin, o similares.

El desviador 43 incluye ademas un actuador 76 que es capaz de accionar la puerta 72 entre su estado no
desviador y su estado de desvio. El actuador 76 es un actuador giratorio que tiene un eje generalmente horizontal de
rotacion. El actuador de giro 76 puede estar en la forma de un solenoide giratorio del tipo que se conoce en la
técnica. Alternativamente, el accionador giratorio 76 puede ser en forma de un accionador de par motor sin
escobillas 78, que se ilustra en la Fig. 37, que tiene un conector 66 para la conexiéon con el control de desvio
electrénico 56. La puerta 72 esta montado de forma giratoria a un eje 98 para girar entre la desviacion y
orientaciones no desviadoras alrededor de otro eje horizontal que es concéntrico con el eje generalmente horizontal
de rotacion del actuador rotativo 76. Una junta de deslizamiento 80 se puede proporcionar entre el actuador giratorio
76 y la puerta 72 con el fin de resistir el movimiento de desvio que se transfiere desde la puerta 72 al actuador de
giro 76. En la realizacion ilustrada, la junta de deslizamiento 80 se define por una ranura 90 en la puerta 72 que se
acopla por una extension 92 de un miembro de en forma de pala, montado en el eje en general horizontal 96 del
actuador rotativo 76. La extension 92 es libre de moverse dentro de la ranura 90 radial y/o axialmente con respecto a
ambos ejes 96 y 98, evitando asi la transferencia de una descarga desde la superficie de desvio 74 al eje 96. La
presencia de una junta deslizante evita las dificultades asociadas con los desviadores mecanicos conocidos que
utilizan un solenoide giratorio que tiene un eje orientado verticalmente. En tales sistemas conocidos, golpes y
vibraciones inducidas en el desviador de contacto por el elemento de desviacién pueden ser transferidos
directamente al solenoide giratorio, lo que reduce la vida util del solenoide rotativo.

El desviador 43 puede incluir un sensor 62 para la operacion de vigilancia del desviador. El sensor 62
detecta la rotacion del miembro de pala 94 con el fin de determinar cuando la puerta ha llegado a un estado
particular. En la realizacion ilustrada, el sensor 62 se compone de un sensor de proximidad 84 que detecta una o
mas banderas 86a, 86b posicionadas en el miembro de pala 94, pero pueden estar situadas en otras porciones de la
puerta. Cuando la puerta 72 gire, las banderas 86a, 86b se mueven fuera de, y luego en, el rango de deteccion de
sensor 84 para indicar el cambio de estado de la puerta.

La puerta 72 puede incluir un miembro flexible 87 que define la superficie de desvio 74. El elemento flexible
87 absorbe el impacto de contacto entre un elemento para desviar 39 y la superficie de desvio 74. En la realizacion
ilustrada, una porcién de la puerta 72 se excava para definir un vacio en 88 detras de la superficie de desvio 74. La
presencia de vacio 88, el espesor del miembro 87 y la puerta de definicién de material 72 se puede seleccionar para
impartir un grado de flexibilidad deseado al miembro 87 tal como estaria dentro de las capacidades de alquien de
experiencia ordinaria en la técnica.
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La puerta 72 esta configurada para posicionar la superficie de desvio 74 para acoplarse con el cojinete 52
del elemento de desviacion 39 cuando la puerta esta en su orientacion de desvio. Esto tiende a reducir el desgaste
en la superficie de desvio 74 porque esta enganchando un miembro que es libre de girar. Por lo tanto, el movimiento
del miembro de desvio 39 con respecto a la desviaciéon de la superficie 74 durante el desvio es al menos
parcialmente uno de rotacion y no de deslizamiento. Con el fin de mejorar la interaccion entre el desvio de la
superficie 74 y el cojinete 52, el miembro 87 puede estar configurado para proporcionar una superficie curva para la
superficie de desvio. Sin embargo, se debe entender que otras realizaciones de la invenciéon proporcionan una
puerta que posiciona una superficie de desvio para accionar el pasador 54 cuando esta en la orientacién de desvio,
como se describira en detalle a continuacion. En la realizacion ilustrada, ningun material especial es aplicado a la
superficie de desvio 74 para aumentar su dureza. La superficie de desvio 74 se define por el material polimérico que
forma la puerta 72.

En el desviador 43, el eje generalmente horizontal de accionamiento rotativo 76 esta en general
longitudinalmente orientado a estar alineado con el movimiento de la banda 32. Sin embargo, son posibles otras
orientaciones horizontales del eje de rotacion del actuador rotativo. Por ejemplo, en realizaciones que se describiran
en mas detalle a continuacion, la orientacion horizontal del eje de rotacion del actuador de giro puede ser en general
lateralmente orientada a ser alineada perpendicular al movimiento de la banda 32 o puede estar en un angulo entre
la orientacion lateral y longitudinal.

En la realizacion ilustrada, la puerta 72 es movible selectivamente por un sistema de accionamiento 300
desde el estado no desviador al estado de desvio bajo la fuerza motriz del actuador 76 y vuelve al estado no
desviador bajo el empuje de un dispositivo mecanico 332, que puede ser un resorte mecanico, o similares (Figs. 16-
19) de empuje. Alternativamente, el accionador puede mover la puerta desde el estado de desvio al estado no
desviador y devolver la puerta al estado de desvio con el dispositivo de polarizacion 332. El sistema de
accionamiento 300 incluye el control de desvio electronico 56 que aplica una corriente de accionamiento a salida
308a, 308b a la bobina 302 del accionador 76 segun una sefial de control de activacion 219 para mover la puerta 72
entre uno de los estados y el otro de los estados y para mantenerlo en ese estado. El control 56 se compone de un
circuito de excitacion 304 y un microprocesador programado 306 u otro circuito de control légico del tipo que son
bien conocidos en la técnica. El microprocesador 306 recibe la entrada 318a del sensor de lamas 61a, que detecta
los bordes delantero y trasaro de los listones 36 y 318b de entrada para el sensor de pasador 61b, que detecta el
cojinete 52 con el fin de proporcionar sefiales de temporizacion para el circuito controlador 304 para mover la puerta
72 en el momento adecuado para interceptar un elemento de desviacion deseado 39 que ha de desviarse y no
interferir con cualquier miembro de desvio delantero o trasero 39 que no esta destinado a ser desviado por esa
puerta de desvio. El microprocesador 306 recibe también una entrada de movimiento de puerta 309 de sensor de
proximidad 84 con el fin de controlar el movimiento de la puerta 72 y para ajustar la sefial de control de activacion
219 como una funcién del movimiento de la puerta, como se describira en mas detalle a continuacién. La sefial de
control de activacion 219 se compone de una sefial de accionamiento 320, un intervalo de disipacion de flujo 322, y
una sefal 324 de puerta de retencion.

Con el fin de controlar el circuito de excitacion 304, el microprocesador 306 suministra una sefial de modo
apagado 310, un sefal de habilitacion maestra 312 y una sefial de direccion 314 al circuito 304. La sefial de modo
apagado 310 afecta a la manera en que el circuito controlador 304 interrumpe la sefal de accionamiento 320 y
disipa el flujo magnético acumulado en la bobina 302 durante el periodo de disipacion de flujo 322, como se
explicara con mas detalle a continuacion. La sefial de habilitacion maestra 312 instruye el circuito controlador 304
para iniciar y detener la sefal de accionamiento 320 y sefal de puerta 324. La sefial de la direccién 314 hace que
las salidas 308a, 308b conduzcan corriente en una direccién a través de la bobina 302 para producir la sefial de
accionamiento 320 para mover el actuador 76 y asimiento la sefial de puerta 324 para mantener el accionador; o en
la direccién opuesta a través de la bobina 302 para producir un impulso de desmagnetizacion 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 la corriente esta siendo suministrada a la bobina 302. Esta sefial de
confirmacion 316 es utilizada por el microprocesador 306 para ayudar en la vigilancia de movimientos de la puerta
72, de manera que el microprocesador 306 sera capaz de distinguir si esta siendo detectada la bandera 86a o la
bandera 86b por el sensor de proximidad 84.

La manera en que el sistema de accionamiento 300 funciona puede ser visto por referencia a las Figs. 17a-
17d. La Fig. 17a ilustra el movimiento de la puerta 72 durante un barrido de activacion (desde la marca de tiempo 1 a
la marca de tiempo 2) cuando el actuador 76 se esta moviendo la puerta 72 de un estado a otro estado contra el
empuje del dispositivo de empuje 332. Durante una posicion de retencion (de marca de tiempo 2 a marca de tiempo
3), el accionador 76 es la puerta de retencién 72 en el otro estado contra el empuje del dispositivo de empuje 332.
En un periodo de retorno de barrido (de marca de tiempo 3 a marca de tiempo 5) el sesgo del dispositivo de empuje
332 es la puerta de retorno 72 a la una, o posicion de hogar, de la otra posicion. Fig. 17b, que esta alineada con las
marcas de tiempo de la Fig. 17a, ilustra la corriente que esta siendo suministrada a la bobina 302 por el circuito
controlador 304. Con el fin de iniciar el movimiento de la puerta 72 a la otra posicién, el circuito controlador 304
aplica una sefial de control de activacion 319 que comienza con una sefal de accionamiento 320 que se aplica a la
bobina 302. Esto hace que la puerta 72 comience a moverse. Antes de que la puerta 72 llegue a la otra posicion, la
sefial de accionamiento 320 se interrumpe y el flujo en la bobina 302 se disipa durante un intervalo de disipacion de
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flujo 322. En el momento en que la puerta alcanza el otro estado (en la marca de tiempo 2), una sefial de retencion
de puerta 324 se aplica a la puerta temporalmente inmavil con el fin de mantener la puerta en el otro estado para la
duracion de la posicién de retencion (de marca de tiempo 2 a marca de tiempo 3) contra el empuje del dispositivo de
empueje 332.

Tal como se describirda en mas detalle a continuacion, los tiempos relativos de intervalo de disipacién de
flujo de accionamiento de sefial 322 y sefial de retencion de puerta 324 que colectivamente constituyen la sefial de
control de activacion 319 se pueden ajustar en un bucle de realimentacion con el fin de proporcionar
amortiguamiento critico al movimiento de la puerta 72 durante su barrido de activacion. En particular, este
amortiguamiento critico se destina a hacer que el sesgo de dispositivo de empuje 332 para detener la puerta 72
aproximadamente cuando la puerta alcance el otro estado. Cuando el microprocesador 306 ha determinado a partir
de la entrada de sensor de liston 318b y la entrada de sensor de pasador 318a que es el momento para devolver la
puerta 72 a la posicion original, se lleva a cabo una sefial de control de retorno 325.

La sefial de control de retorno 325 puede proporcionar opcionalmente un impulso de desmagnetizacion 326
(en la marca de tiempo 3) con el fin de disipar rapidamente el flujo magnético en la bobina 302 de modo que la
puerta 72 puede comenzar inmediatamente el barrido de retorno. El pulso de desmagnetizacién 326 es opcional y
puede no ser necesario si la bobina 302 no es grande. Después del pulso desmagnetizacion 326 (si existe), la
bobina 302 entra en un periodo de no accién 328 (desde el final del impulso de desmagnetizacion a marca de
tiempo 4) durante el cual no se aplica ninguna corriente a la bobina. Durante ningun periodo de accién 328, el sesgo
de dispositivo de empuje 332 mueve la puerta 72 hacia su estado de origen. Antes de que la puerta alcanza el
estado de origen, el circuito de impulso aplica una sefial de desactivacion 330 (entre la marca de tiempo 4 y la marca
de tiempo 5) que funciona en contra del dispositivo de empuje 332 con el fin de detener el movimiento de la puerta
72 aproximadamente cuando llega a la posicion de origen. EIl momento de la sefial de control de retorno 325 puede
ser controlado en un bucle de realimentacion con el fin de proporcionar amortiguamiento critico del movimiento de la
puerta 72 durante el barrido de retorno.

Por lo tanto, se puede observar que el control de desvio 56 puede ajustar la sefial de control de activacion
319 y/o seial de control de retorno 325 con el fin de proporcionar un amortiguamiento critico de la puerta 72 entre el
uno de los estados y el otro de los estados. El control de desvio 56 puede ajustar la sefal de control de activacion
319 para la aplicaciéon de una duracién minima de la corriente de accionamiento que es capaz de causar que la
puerta cambie de estado. El médulo de control de desvio 56 podra interrumpir la sefial de accionamiento 320
durante el intervalo de disipacion de flujo 322 antes de que la puerta alcanza el otro estado. El amortiguamiento
critico del movimiento de la puerta 72 se puede conseguir mediante el médulo de control de desvio 56 de ajuste de
sefial de control de activacion 319 como funciéon de una comparacién de la velocidad de la puerta 72 que se
determina a partir del tiempo que tarda la puerta 72 para cambiar de un estado, o el de origen, al otro o estado
activado durante los ciclos de activacion presentes o anteriores. Esto puede conseguirse mediante el ajuste de la
sefial de control de activacion 319. En la realizacion ilustrada, esto se logra por tener una sefial de accionamiento de
duracion constante 320 y el ajuste de la hora de inicio de sefal de retencion de puerta 324. Sin embargo, la duracién
de la sefial de accionamiento 320 podria, alternativamente, variarse.

Al proporcionarse amortiguamiento critico al accionamiento de la puerta de desvio, el sistema de
accionamiento es capaz de minimizar la cantidad de tiempo que se necesita para pasar de un estado a otro estado.
Esto se debe a que no es necesario esperar a que la puerta se reponga después del rebote mecanico que de otro
modo se experimenta cuando la puerta alcanza el limite mecanico de desplazamiento. Tal como se entendera por un
experto en la técnica, la capacidad para reducir el tiempo que tarda el desviador 43 para cambiar de modo fiable de
una posicion de origen a una posicion accionada permite que la banda 32 se mueva a una velocidad mas rapida
para un lanzamiento de liston dado. Por otra parte, el amortiguamiento critico del movimiento de la puerta 72 puede
eliminar la necesidad de un tampdn mecanico al final del recorrido de la puerta en el estado accionado. Ademas, la
evitacion del choque mecanico contra el tope mecanico en el estado accionado de la amortiguacion critica puede
extender la vida util del desviador y su solenoide.

Por otra parte, el médulo de control de desvio 56 puede retener una media movil del tiempo necesario para
que la puerta 72 pase de un estado a otro estado. (El tiempo puede ser convertido a la velocidad de la puerta y, por
lo tanto, se usa en este documento de forma intercambiable con la velocidad.) EI médulo de control 56 puede
comparar un tiempo mas reciente necesario para que la puerta se mueva entre los estados a la hora histérica
necesaria para que la puerta se mueva entre los estados para indicar una condiciéon de error en una salida de
indicacion de error 334 si el tiempo reciente es sustancialmente diferente que el tiempo histérico. Esta prolongacion
del tiempo puede ser un resultado de la acumulacion de desechos en el desviador, que opera en un entorno
relativamente duro. Tal alargamiento de tiempo por lo general se observa por primera vez durante el barrido de
retorno (desde la marca de tiempo 3 a la marca de tiempo 5) cuando el movimiento de la puerta es guiado por el
dispositivo de desviacion mecanica 332. La indicacion de error de salida 334 puede ser suministrada, por ejemplo, a
un control de nivel superior (no mostrado) para llamar para el mantenimiento del clasificador 30.

Como ya se observo, el médulo de control de desvio 56 es capaz de proporcionar una sefial de control de
retorno 325 cuando la puerta 72 se esta moviendo desde el estado accionado al estado de origen en un barrido de
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retorno. La sefal de control de retorno 325 incluye una sefial de desactivacion 330 que contrarresta el sesgo
proporcionado por el dispositivo mecanico de empuje 332. El control de desvio 56 puede ajustar cada aparicion de la
sefal de control de retorno 325 como una funcién del movimiento de la puerta 72. En particular, el control de desvio
56 puede ajustar la sefial de control de retorno 325 con el fin de proporcionar amortiguamiento critico del movimiento
de la puerta entre el otro, o accionado, de los estados y el uno, o e de origen, de los estados. Esto puede lograrse si
el control de desvio 56 aplica un nivel minimo de sefial de.actuation 330 que es capaz de causar que la puerta 72
evite una descarga mecanica al regresar al estado de origen. El control de desvio 56 puede ajustar la sefial de
control de retorno 325 en funciéon de una comparacion del tiempo que tarda la puerta 72 para cambiar del estado
accionado a los estados de origen al mismo tiempo, durante este o anteriores ciclos de desviador 43.

Al proporcionar amortiguamiento critico a través del uso de una sefial de control de retorno, el sistema es
capaz de una mayor minimizacion de la cantidad de tiempo que tarda en desplazarse entre los estados. Esto se
debe a que no es necesario esperar a que la puerta se restablezca al estado de origen del rebote mecanico que de
otro modo se experimenta cuando la puerta alcanza el estado de origen bajo la operacion del dispositivo de empuje
332. Tal como se entiende por un experto en la técnica, la capacidad de reducir el tiempo que tarda el desviador 43
en cambiar fiablemente desde un estado accionado al estado inicial permite que la banda 32 se mueva a una
velocidad aun mas rapida para un lanzamiento de liston dado. Por otra parte, el amortiguamiento critico del
movimiento de la puerta 72 puede eliminar la necesidad de un amortiguador mecanico al final del recorrido de la
puerta en el estado de origen. Ademas, la evitacion de choque mecanico contra el tope mecanico en el estado de
origen del amortiguamiento critico de regresar al estado de origen puede extender la vida util del desviador y su
actuador.

En la realizacion ilustrada, el circuito controlador 304 es un circuito de corriente controlada. Para referencia,
la tension que se mide a través de la bobina 302 se muestra como una sefial de voltaje 336 observada en la Fig.
17c. Sin embargo, se debe entender que el circuito controlador 304 podria, alternativamente, operar como un circuito
de tensidon controlada, como se entenderia por el experto en la materia. En la realizacion ilustrada, el circuito
controlador 304 utiliza una configuracion de puente H para generar corriente en la bobina 302 a través de lineas de
actuacion/desactivacion 308a, 308b de (Fig. 19). El circuito de control 304 incluye un puente H 340 compuesto de
brazos separados, uno formado por los transistores de la serie Q7 y Q15 y el otro de los transistores Q3 y Q11, con
los brazos conectados en paralelo entre una fuente de de voltaje CC 342 y el suelo 344. El nodo entre los
transistores Q7 y Q15 suministra una linea 308a a la bobina 302. El nodo entre los transistores Q3 y Q11 suministra
la otra linea 308b a la bobina 302. Un conjunto de resistencias de precisiéon R142, R148 y R153 conectadas en
paralelo entre si se utiliza para detectar la corriente que fluye a través de la bobina 302 en una linea de deteccion de
corriente 346. En la realizacion ilustrada, la fuente de voltaje 342 se opera a 340 VDC. Sin embargo, una tension
mayor o menor puede ser utilizada.

Un par de circuitos de impulso de semipuente U22 y U23 conducen cada uno una mitad de puente 340. En
particular, el circuito conductor U22 acciona los transistores Q7 y Q15 a fin de encender y apagar los transistores en
la secuencia apropiada para que solo un transistor esta encendido a la vez. De una manera similar, el circuito
conductor U23 acciona los transistores Q3 y Q11. Un circuito de modulacion de ancho de pulso U48 (PWM) coordina
el funcionamiento de circuitos de impulso de semipuente U22 y U23 para producir una corriente controlada en la
bobina 302 mediante la produccion de PWM a la bobina. El circuito PWM U48 detecta el voltaje en la linea de
deteccion de corriente 346 y regula circuitos de impulso de semipuente U22 y U23 para producir corriente controlada
en la bobina 302. Con el fin de producir la sefial de accionamiento 320, sefal de retencion de puerta 324 y sefial de
desactivacion 330, los transistores Q7 y Q11 se encienden y se apagan vy los transistores Q3 y Q15 permanecera
apagados o abiertos.

La sefial de habilitacion maestra 312 procedente del microprocesador 306 da lugar a que circuitos de
impulso de semipuente U22 y U23 activen el puente 340. La sefial de modo apagado 310 del microprocesador 306,
en conjuncion con la sefial de habilitacion maestra 312, da instrucciones a los circuitos del controlador U22 y U23
con respecto al modo debe de utilizarse para disipar el flujo en la bobina 302, tal como cuando la sefal de
accionamiento 320 se interrumpe durante el periodo de disipacion de flujo 322. Por ejemplo, en un modo conocido
como modo de "taponamiento”, ya sea ambos transistores superiores Q7 y Q3 o ambos transistores inferiores Q15 y
Q11 se activan juntos con el fin de disipar el flujo en la bobina 302 resultando en una desaceleracién del movimiento
de la puerta de desvio. 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 a través de la fuente de
voltaje 342. En el modo de conexion, se utiliza la disipacion mas lenta flujo en la realizacioén ilustrada durante el
intervalo de disipacion de flujo 322 a fin de proporcionar la capacidad de proporcionar un mayor control de la relacion
entre la sefial de accionamiento 320 y el intervalo de la disipacion de flujo 322. Sin embargo, alternativamente, se
podria usar el modo regenerativo. Con el fin de producir un impulso de desmagnetizacion 326, los transistores Q3 y
Q15 estan encendidos 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 confirmacién 316 responde a la tensién en el nodo de deteccién de corriente 346 con el fin de

informar el microprocesador 306 de que la corriente esta fluyendo a través de la bobina 302. Esto permite que el
microprocesador 306 valide la operacién eléctrica adecuada de la combinacién del circuito de impulso de puene H
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304 y la bobina de accionamiento de la puerta de desvio 302.

Un programa de control de desvio 400 se ejecuta en el microprocesador 306. En la realizacion ilustrativa, el
programa 400 es una rutina de interrupcion accionada que se lleva a cabo de forma repetitiva de acuerdo con una
sefial de interrupciéon generada, por ejemplo, cada 250 ms (Figs. 18a-18q). Cuando se produce una interrupcion
(402), el programa micd todos de sus entradas (404) y evalla el estado actual de las entradas (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 limpieza adicionales (408), el programa 400 accede entonces a las maquinas de estado de
control de puerta (410a, 410b... 410n). Una maquina de estados es proporcionada y administrada por intervalo de
interrupcioén para cada desviador 43.

La maquina de estado 410a accede a diferentes porciones del programa 400 dependiendo de si el
desviador 43 esta en una posicion inicial (412), de someterse a un barrido de activacion a la posicion de desvio (414,
414a... 414d), en la posicion de desvio (416), o someterse a un barrido de retorno a la posicion inicial (418, 418a...
4189).

Cuando en el estado de origen 412 en la posicion inicial no desviadora (420), el programa determina si el
estado del elemento de sensor de proximidad 84 monitorea banderas 86a y 86b para confirmar que la puerta de
desvio esta dentro del intervalo de posiciéon de origen (422). Si es asi, se determina si un evento de activacion de
barrido de disparo se activa (424). Si no, el programa conserva el estado 420 para la reevaluacién de interrupciones
subsiguientes hasta que se produce el evento de gatillo de barrido de activacion (428). La presente iteracion de esta
magquina de estado (410a) se termina, lo que permite que el procesador progrese a través de la maquina de estado
asociada con las otras puertas (410b... 410n). Si se determina en 424 que se ha producido un evento de gatillo de
barrido de activacion estado, una activacion de barrido se inicia por abastecimiento de corriente al actuador 76 (426)
y la maquina de estado es avanzada para la gestion del barrido de activacién en la siguiente iteracion impulsada de
interrupcion de esta maquina de estados de esta puerta. La iteracion actual de esta maquina de estados se terminé.

Si se determina en 422 que el sensor de proximidad 84 no confirma que la puerta esta en una posicion
inicial, se determina si la estacion de desvio esta en el modo de desvio automatico (430). Si es asi, se concluye que
un evento de error fatal ha sido detectado durante un modo automatizado que da lugar a una indicacién de error en
la linea 334 y un bloqueo de la activacion futura automatizada de esta puerta hasta que se examine por un técnico
de mantenimiento (432). Esto evita que el "evento del gatillo de barrido de inicio de activacion" de la activacion,
mientras que esta en el modo automatico. Si se determina en 430 que la estacion de desvio no esta en un modo de
desvio automatico, se concluye que la estacion esta en un modo de mantenimiento y se permitira que la puerta se
active en iteraciones posteriores (434). La iteracion actual de la maquina de estado (410a) se termind. Para todos los
bloques de proceso dentro del diagrama de flujo que contiene una declaracion de iteracion final, esto es el medio por
el que el programa suspende el estado de la maquina de estado de puerta de desvio presente, progresa a través de
las maquinas de estado asociadas a las otras puertas hasta que todas hayan sido procesadas, y finalmente sale de
la rutina de interrupcion a la espera de que se produzca el proximo evento de interrupcion de 250 microsegundos.

Cuando la maquina de estado de control de puerta 410a cambia al subestado de barrido de activacion 414,
el programa conserva este subestado (436) para un periodo fijo de tiempo, tal como 10 ms en la realizacion
ilustrada. Mientras que este estado esta activo (la duracion del periodo predeterminado), la corriente se obtiene a la
bobina de accionamiento de la puerta para impulsar activamente la puerta hacia la posicion de desvio (sefial de
accionamiento 320 de la Fig. 17b). Tambien se espera que, durante esta primera etapa del barrido de activacion, el
elemento sensor de puerta asociado 84 continuara indicando que la puerta esta en el rango de la posicion inicial
(438). Si no es asi, se establece un indicador de error y esa puerta de desviacion se desactiva respecto a la
activacion futura (440). Sin embargo, se completara la activacion actual. El cambio inesperado de estado del que se
informé en esta etapa temprana de activacién es una indicacion de que el sensor de posicion de la puerta es
defectuoso o mal alineado y por lo tanto no es fiable. Un indicador interno esta configurado de tal manera que
cuando se ha completado el tiempo de impulso de activacion predeterminado (444, 446), el control del barrido de
activacion pasara al método de sincronizacion de recuperacion de errores fijo (450). De lo contrario, al final del pulso
de activacion, el control se transiciona a utilizar el método de realimentacion de posiciéon de puerta dinamico (448).

Para cada interaccion de este subestado (414), el programa entré en el punto 436 y tanto el estado de
posicion de la puerta (438) por el elemento sensor 84 como el temporizador interno (442) son evaluados una vez por
iteracion hasta que se determine en 442 que el temporizador ha expirado, resultando en que la bandera se fije en
444, y la bandera de error interno (446) se establece durante el tiempo transcurrido desde el inicio del barrido de
activacion. Si se establece el indicador (450), la maquina de estado se avanza a utilizar el método de recuperacion
de errores de temporizacion fijo (subestado 414d). Si no, la maquina de estado es avanzada para utilizar el método
de retroalimentacion de posicion de puerta dinamica (subestado 414a). En cualquier caso, en esta realizacion,
ambas transiciones resultan en un control de la bobina de accionamiento de puerta (302) para colocarse en el modo
de taponamiento que comenzara el intervalo de disipacion de flujo 322. Esto tiene el efecto de desaceleracion de
movimiento de la puerta hacia la posicién de desvio.

Cuando el subestado 414c esta activo (dentro de la secuencia de método controlado de forma dinamica de
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control de la activacién de la puerta), el programa comenzara a procesar la maquina de estado de puerta en el punto
484 en cada iteracion de 410a. Comienza con la prueba de si el temporizador de retardo ha expirado (486). Si es
asi, el retraso después del evento R.E. esta completo (490) y el circuito de impulso de unidad de puente H 304 a la
bobina de accionamiento de la puerta de desvio 302 se vuelve a habilitar a la fuente de la corriente de
mantenimiento 324 (si no lo ha hecho en el bloque de proceso 480 de la Fig. 18e). La maquina de estados luego
declara que el "barrido de activacion esta completo" y transiciona al estado de "posicion desviadora" para la
siguiente iteracion (transicion al estado 416 importante para la puerta de desvio asociado). Si no, entonces la
presente maquina de subestado se sujeta (414c) para la reevaluacion de la siguiente iteracion impulsada de
interrupcion (488).

Si un indicador de error se establecié durante la secuencia de barrido de activacion (subestados 414, 414a,
0 414b) el programa habria hecho la transicion a la puesta en escena apropiada dentro del subestado de
recuperacion de errores 414d, después de establecerse los indicadores de error interno apropiados y control del
circuito de accionamiento de la puerta de desvio, con el fin de recuperar limpiamente del evento de error asociado.
Cuando el subestado de recuperacion de errores esta activo en cada intervalo de evaluacion accionado de
interrupcion, el programa entra en el punto 492 y luego el tiempo desde que se comprueba el inicio de barrido de
activacion y lleva a cabo la accién apropiada de acuerdo con los eventos de temporizacion programados (494) para
el control del circuito de impulso hasta la finalizacion del barrido de activacion es declarado y la maquina de estados
es finalmente avanzado a la posicion de estado de desvio (416).

Al finalizar el estado de barrido de activacion 414, la maquina de estado de control de puerta 410a entra en
el estado de "posicion desviadora" 416. Mientras que este estado es activo, se espera que la puerta mantenga la
posicion de desvio debido a que la corriente de retencion 324 debe mantener la puerta en la posicién de desvio
contra la accion de muelle de retorno 332; hasta el momento en que se ha producido un evento de "gatillo de barrido
de retorno de puerta de inicio". A tal fin, el programa entra en el punto 495 en cada iteracion de 410a cuando el
estado 416 esta activo. A continuacion, determina (496) si se ha producido el evento "gatillo de barrido de retorno de
puerta de inicio". Si no, entonces se determina si el sensor de retroalimentacién de posicién de la puerta de desvio
84 indica que la puerta esta en la posicion de desvio (497). Si lo es, el programa conserva el estado de desvio de
posicion (416) para la reevaluacion en iteraciones subsiguientes hasta que se produce un evento de activacion de
retorno (498).

Si se determina en 497 que el sensor de retroalimentacion de posicion de puerta no esta reportando la
posicion desviadora, a continuacion, se ha producido el movimiento inesperado de puerta de desvio.

La gravedad de la presentacion de informes de error depende de si la estacion de desvio esta en modo
automatico de desvio o no (500). Si la estacion de desvio se establece en un modo de mantenimiento (504),
entonces el informe de errores es local y la "solicitud de barrido de retorno de puerta de inicio" sera iniciada por el
control de anulacion de modo manual del personal de servicio (esto significa en que modo de mantenimiento fue
activado por el servicio de personal). Si se determina en 500 que la estacion de desvio esta en el modo de desvio
automatico, se determina entonces que se ha producido un evento fatal (502). Se establece una bandera de error,
se emite la "solicitud de barrido de retorno de puerta de inicio", y la activacion automatica de la puerta esta
bloqueada hasta que se restablezca por un operador o el sistema anfitrion. En cualquier caso, si el modo de desvio
se determina en 500, el estado de posicion de desvio se retiene hasta que la "solicitud de barrido de retorno de
puerta de inicio" esta sincronizada con temporizacion de posicion de lamas para el "evento del gatillo de retorno a la
puerta de inicio" para ser activado y posteriormente evaluado de maquina de estados de la puerta 410a. La maquina
de estado avanza entonces al estado de barrido de retorno 418.

Si se determina en 496 que el evento "gatillo de barrido de retorno de puerta" esta activo, entonces se
determina si el sensor de retroalimentacion de posicién de puerta 84 esta indicando que la puerta esta en la posiciéon
de desvio (506). Si no, se concluye que un evento inesperado de tiempo se ha producido y que el programa no
puede considerar fiable la salida del sensor 84 (508). Se establece un indicador de error y activacion futura esta
desactivada hasta que se restablezca.

Si se determina en 506 que el sensor de retroalimentacion de posiciéon de puerta esta indicando que la
puerta esta en la posicion de desvio, la técnica de realimentacion de posicion de puerta dinamica se inicia durante el
estado de retorno de barrido mediante el establecimiento de un indicador interno (512). En cualquiera de los casos
(508, 512), el bloqueo del proceso 510 se ejecutara y el estado de barrido de retorno 418 se inicia mediante la
activacion de un impulso de desmagnetizacion (326). El experto en la técnica reconocera que no es estrictamente
necesario un impulso de desmagnetizacién y que el modo regenerativo podria utilizarse en su lugar para la porcion
inicial, como los primeros 8 ms, de la secuencia de barrido de retorno. La ventaja de un impulso de
desmagnetizacion es que agota de manera mas eficiente el magnetismo residual dentro de las bobinas de nucleo
sobre el del modo regenerativo. Esta ventaja se hace mas significativa en la reduccion de la accién de barrido de
retorno como el valor de la inductancia y/o el tamario del nicleo de un nucleo elegido (302) se hace mas grande. Sin
embargo, el pulso de desmagnetizacion 326 es opcional y puede no ser necesario para el nicleo pequefio y valores
bajos de inductancia de bobina 302.
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La transicion de estado de posicion de desvio (416) en esta realizacion siempre comenzara el barrido de
retorno mediante el inicio del impulso de desmagnetizacion, por lo que la transicion es al subestado 418 donde el
control del impulso de desmagnetizacion se gestiona mediante temporizacion fija (tiempo predeterminado para
maximizar el rendimiento de la bobina elegida 302).

Cuando la desmagnetizacion de subestado (418) esta activa, el programa comenzara el procesamiento en
el punto 512. En cada iteracion de 410a, comenzara entonces (514) la evaluacion del elemento sensor de
retroalimentacion de la puerta de desvio 84 para verificar que la puerta permanece en el intervalo de la posiciéon de
desvio (bandera 86a siendo vista por el elemento sensor 84) durante los primeros 10 ms del tiempo transcurrido
desde el inicio del barrido de retorno. Si no, se marcara el método fijo de tiempo de recuperacion de errores que se
utiliza en la transicion fuera de este subestado. Después de la evaluacion del sensor de retroalimentacion, la
evaluacion del "tiempo desde el inicio del barrido de retorno" se hace para secuenciar el circuito conductor a través
de sus etapas requeridas, a los intervalos de tiempo apropiados, a fin de generar el pulso de desmagnetizacion
deseada (516). El subestado de desmagnetizacién se lleva a cabo para la reevaluacion en intervalos subsiguientes
hasta que el evento de 10 ms se activa; en ese momento, el indicador de error interno que se habria establecido si el
movimiento de la puerta inesperado fue visto se utiliza para seleccionar entre una de dos transiciones de subestado.
Si se observé movimiento de la puerta, entonces se concluye que el elemento sensor 84 no es fiable y tiempo de
recuperacion de error de barrido de retorno fijo de debe ser utilizado (transicion a subestado 418g con el "Esperar
tiempo desde el comienzo del barrido de retorno un retraso de 20 ms" bandera activada). Si no, se utiliza el método
de retroalimentacion de la posicion de puerta dinamica por la transicion para esperar el evento flanco de bajada (FE)
del sensor 84.

Si se activa el subestado de barrido de retorno 418a, el programa comenzara a procesar la maquina de
estado de puerta en el punto 518 en cada iteracion de la maquina de estado de puertas de desvio (410a). A
continuacion, se determinara si se ha producido el evento flanco de bajada (FE) del elemento sensor 84 (520). Si es
asi, el evento Fc se ha producido dentro de la ventana de temporizacion prevista (522) y la secuencia de tiempo
dinamico puede continuar mediante la transicion para la siguiente iteracion para esperar en el evento de flanco
ascendente (RE) (transicion a subestado 418b). Si se determina en 520 que no se produjo el evento FE, entonces se
determina (524) si el tiempo transcurrido desde el inicio del barrido de regreso ha superado la ventana Fc esperada
(20 ms para la realizacion ilustrada). Si no, el programa conserva el presente subestado para la reevaluacion en
iteraciones posteriores (526). Si se determina en 524 que el tiempo transcurrido desde el inicio del barrido de retorno
ha superado la ventana Fc esperada, los indicadores de error apropiados se establecen y las transiciones de
magquina de estado (528) al subestado de temporizacion de recuperacion de errores de barrido de retorno fijo (418g).

Si se activa el subestado de barrido de retorno 418b, el programa comenzara a procesar la maquina de
estado de puerta en el punto 530 en cada iteracion de maquina de estado de puertas de desvio (410a). A
continuacion se determina si se ha producido el evento RE de elemento sensor 84 (532). Si es asi, el evento RE se
ha producido dentro de la ventana prevista de temporizacion (534) y la secuencia de tiempo dinamico puede
continuar mediante el calculo de la velocidad asociada al movimiento de puertas; que es inversamente proporcional
a la sincronizacion de evento (RE-FE) con respecto al comienzo del barrido de retorno. A continuacion se determina
si la velocidad de la puerta es suficientemente rapida como para requerir una sefial de desactivaciéon 330 para
proporcionar la desaceleracion (536). Si se determina en 536 que se requiere desaceleracion adicional, se inicia un
retraso de 1,5 ms y la anchura del contra impulso se calcula inversamente proporcional a la velocidad de retorno de
puerta calculada anterior (540). La maquina de estado entonces se transiciona para gestionar la secuencia de
control restante (transicion a subestado 418c a la espera de la expiracion del retardo de 1,5 ms). Si se determina en
536 que la puerta se movia lo suficientemente lentamente para que no se requeria una sefial de desactivacion, a
continuacion, se realizan los preparativos para la transicion del circuito conductor de puente H desde el modo
conector en el modo de regeneracion (538). Esto se hace mediante la transicién al subestado 418E para la siguiente
iteracion de 410a. Si se determina en 532 que el evento RE no se produjo, entonces se determina en 542 si el
tiempo desde el comienzo del barrido de regreso ha superado la ventana RE esperada (30 ms para la realizacion
ilustrada). Si no, el programa conserva el presente subestado para la reevaluacion en iteraciones posteriores de
410a (544). Si se determina en 542 que el tiempo transcurrido desde el inicio del barrido de retorno ha superado la
ventana RE esperada, se declara que el movimiento de retorno de puerta esta fuera de los limites aceptables y se
ha producido un error grave (546). Las banderas de error apropiadas se establecen y las transiciones de maquina de
estado al subestado de tiempo de recuperacion de error de barrido de retorno fijo sin sefial de desactivaciéon que se
ha de aplicar (transicién a subestado 418 g).

Si se activa el 418c subestado de barrido de retorno, el programa comenzara a procesar la maquina de
estado de puerta en el punto 550 en cada iteracion de compuertas de desvio maquina de estado (410a). Sera
disminuir el retardo asociado después de cuenta atras del evento RE por el intervalo de tiempo de interrupcion (552)
y determinar si ha expirado, entonces el tiempo de retardo (554). Si no, la presente subestado se lleva a cabo para
la reevaluacioén en intervalos subsiguientes de 410a hasta que el temporizador expira (556). Si la determinacion de
554 es que el temporizador de retardo ha expirado, entonces el circuito de accionamiento puente H 340 se activa
para generar el pulso contador 330 y la transiciéon al subestado a la espera de la expiracion del temporizador de
control de la anchura del pulso de contador (558)(transicion a subestado 418d).
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Si el subestado de barrido de retorno 418d se activa, el programa comenzara a procesar la maquina de
estado de puerta en el punto 560 en cada iteracion de maquina de estado de puertas de desvio (410a).
Decrementara el temporizador contador de anchura de contra impulso asociado por el tiempo de intervalo de
interrupcion (562) y determinar si ha expirado entonces el tiempo de anchura de impulso (564). Si no, el presente
subestado se lleva a cabo para la reevaluacion en intervalos subsiguientes de 410a hasta que el temporizador expira
(566). Si se determina en 564 que el temporizador de ancho de pulso ha terminado, entonces el circuito de
accionamiento de puente H 340 se coloca en el modo de enchufe para resistir ligeramente la accién de retorno de
muelles y completar el efecto criticamente amortiguador del movimiento de la puerta (568). Un pequefio retraso se
inicia para proporcionar la puerta para completar fisicamente el retorno a la posicién "INICIAL". La maquina de
estado transiciona al subestado 418f para esperar en la expiraciéon de este retraso corto (3 ms en la realizacion
ilustrada).

Si se determina en 438 que no era necesaria la desactivacion de la sefial, el subestado 418e se activa para
realizar la tarea de limpieza de la configuracion del circuito de impulso de puente H 304 a modo de apagado. Esto es
un solo subestado de iteracion y, como tal, tendra como resultado un retardo de 250 microsegundos (570) antes de
realizar el servicio de limpieza de control de la puente H y el inicio de un retardo, tal como 3 ms, para proporcionar el
tiempo fisico adecuado para que la puerta alcance la posicion "INICIAL" (572). La cuenta atras de retardo se inicia
por el bloque 572 y concluye por la transicion al subestado 418f para esperar la expiracion del retraso.

Si se activa el subestado 418F de barrido de retorno, el programa comenzara a procesar la maquina de
estado de puerta en el punto 580 en cada iteracion de maquina de estado de puertas de desvio (410a). A
continuacion, disminuira el tiempo de retardo de cuenta atras asociado por el intervalo de tiempo de interrupcion
(582) y determinara si ha expirado, entonces el tiempo de retardo (584). Si no, el presente subestado se lleva a cabo
para la reevaluacion en intervalos subsiguientes de 410a hasta que el temporizador expire (586). Si se determina en
584 que el retardo ha expirado, entonces el circuito de accionamiento de puente H 340 se coloca en modo de
apagado, el servicio de limpieza interno se preforma, y el barrido de retorno se declara completo (588). La maquina
de estado transiciona al estado de posicion "inicial" de 412.

Si se detecta un error durante los subestados del barrido de retorno (418, 418a... 418c), entonces la
magquina de estados se habria transicionado al subestado de recuperacién de errores 418g. Cuando se activa este
subestado, el programa comenzara a procesar la maquina de estado de puerta en el punto 590 en cada iteracion de
magquina de estado de puertas de desvio (410a). A continuacion, realizara el evento de temporizacion fijo asociado al
control del circuito de accionamiento de puente H para completar el barrido de retorno (592). Una vez que el "tiempo
desde el comienzo del barrido de retorno" se evallda en 32 ms, el barrido de retorno se declara completo y se realiza
la limpieza asociada, y la maquina de estado transiciona al estado no desviador de "INICIO" de 412 siendo activa la
sefial de error 334.

Por lo tanto, se observa que el programa 400 alcanza la estabilidad a través de amortiguamiento critico del
movimiento de la puerta 72 durante el accionamiento mediante una sefal de control de activaciéon. La sefal de
control de activacion incluye un periodo de disipacion de flujo 322 que permite que el resorte de empuje 332 aplique
una fuerza de frenado a la puerta después de un tiempo predeterminado de la aplicacion de la sefal de
accionamiento 320. Entonces, el programa supervisa la realimentacion digital de sensor de posicion de puerta 84. El
retardo de tiempo dentro de ventanas de temporizacion esperadas entre el primer flanco de bajada (FE) y el borde
ascendente (RE) de la sefial producida por el sensor de proximidad 84 banderas de deteccion 86a, 86b se utiliza
para determinar una velocidad de rotacién relativa del barrido de activacién de la puerta para determinar
dinamicamente cuando se ha de aplicar la sefal de retenciéon de puerta 324 para dar amortiguamiento critico a la
respuesta de activacion mecanica. Para el caso del barrido de retorno, al conseguirse por la accion de dispositivo de
empuje 332, la sefal de control de retorno 325 incluye la aplicacion de la sefial de desactivacion 330 para
desacelerar la accion de la puerta. Una vez mas, la medicion de tiempo del borde de flanco descendente y
ascendente de la sefal producida por el sensor de puerta 84 que se producen dentro de una ventana de tiempo
esperando se utilizan para determinar la velocidad relativa de la puerta durante el barrido de retorno. Esta medicién
de temporizacion se utiliza para determinar un desplazamiento de tiempo y la duracion de la sefial de desactivacion
330 para proporcionar amortiguamiento critico para el control mecanico de la puerta. Ademas, durante el inicio de la
fase de barrido de retorno, un pulso de desmagnetizacion opcional 326 se puede utilizar para eliminar rapidamente
cualquier flujo magnético residual dentro del nucleo inducido del actuador. Esto se traduce en una mejor respuesta al
inicio del barrido de retorno de puerta.

La vigilancia del flanco ascendente y flanco descendente de sensor de posicion de puerta 84 también se
puede usar para determinar el rendimiento general del funcionamiento del movimiento de la puerta. Esta informacion
puede ser utilizada para detectar cualquier degradacion en el rendimiento y determinar estadisticamente si se
requiere el mantenimiento preventivo antes de un fallo real del desviador. En un nivel superior de control del sistema,
esta informacién puede ser utilizada para determinar una velocidad maxima en la que la clasificacion se puede llevar
a cabo por clasificador 30 o para permitir que el carril de destino de clasificacién asociado se desactive hasta que se
realicen reparaciones.

En la realizacion ilustrada, el accionador 76 es una version ligeramente modificada de un actuador de par
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sin escobillas disponible comercialmente que se comercializa por Sala-Burgess, Inc. bajo Modelo DTA5 Series. Sin
embargo, otras formas de solenoides rotativos pueden utilizarse.

Ademas, ciertos aspectos de las realizaciones descritas se pueden usar con otras formas de actuadores.
Por ejemplo, aunque se ilustra para su uso con un accionador giratorio que gira una puerta con el fin de cambiar de
estado, el sistema de accionamiento 300 y programa de control de desvio 400 puede utilizarse con otras formas de
actuadores, tales como actuadores lineales que se mueven en una linea entre estados. Ciertos aspectos también se
pueden utilizar con otras formas de accionamiento, tales como accionamiento neumatico, accionamiento hidraulico,
y similares. Ademas, el actuador puede ser usado para otras operaciones de control que mover una puerta de
desvio a través de un movimiento de barrido y se puede usar en otras aplicaciones ademas de los clasificadores.
Aunque el sensor 84 monitorea porciones de la puerta para determinar el movimiento de la puerta, se debe entender
que varios codificadores pueden ser posicionados en el eje de la puerta, €l eje de accionador, o similares.

El desviador 43 se puede utilizar en un conjunto de desviador 44 como un desviador redundante 48 en
combinacioén con otro desviador 46, tal como un desviador electromagnético (Figs. 20 y 21). Cada desviador
redundante 46, 48 es capaz de desviar selectivamente uno o mas miembros de desvio 39 de la ruta de no desvio 40
al riel de desviacion asociado 42.

En las realizaciones ilustradas, el primer desviador redundante 46 es un desviador magnético que utiliza la
fuerza magnética para desviar al menos parcialmente los miembros de desviacion 39 en un estado de desvio de la
ruta no desviadora 40 para el riel de desviacion asociado 42. Un ejemplo de un desviador magnético que utiliza
solamente la fuerza magnética se da a conocer en la patente de los Estados Unidos, n° 5.409.095.

Un ejemplo de tal desviador magnético que inicia el desvio magnéticamente, pero completa el desvio
mecanicamente, se describe en la Patente de EE.UU. asignada en comun. n° 6.615.972.

Una ventaja de la combinacion de desviadores redundantes para el conjunto desviador 44 es que, si €l
desvio se lleva a cabo magnéticamente por el primer desviador redundante 46, el desvio puede ser mas tranquilo
porque no hay un impacto minimo entre el miembro de desvio 39 y el desviador 46. Sin embargo, el segundo
desviador redundante 48 esta disponible para desviar el elemento de desviacién, si por cualquier razén el desvio no
se lleva a cabo por el primer desviador redundante 46. Esto puede ser particularmente Util en circunstancias donde
el aumento de la friccion entre las zapatas de empuje 38 y los listones 36 pueden hacer que se dificulte la desviacion
de las zapatas de empuje. En la realizacion ilustrada, el primer y el segundo desviador redundante 46, 48 se
accionan para cada desvio, como se describira en mas detalle a continuacién. Sin embargo, el experto en la técnica
apreciara que el segundo desviador redundante puede ser accionado sélo en circunstancias donde el primer
desviador redundante no lleva a cabo un desvio deseado.

El control de desvio electrénico 56 puede tener un primer circuito de impulso 304 que selectivamente
acciona el primer desviador redundante 48 y un segundo controlador de circuito 304 que selectivamente acciona el
segundo desviador redundante 48. En una realizacion, el primer y segundo circuito de impulso se operan juntos para
asegurar que si el desviador 46 no lleva a cabo el desvio, el desviador 48 lo hara. En otra realizacion, el primer
circuito controlador 304 puede operar como un control maestro y el segundo conductor de circuito 304 puede operar
como un control esclavo que responde a la operacién del primer circuito conductor. En esta realizacion, el primer
circuito conductor responderia a una sefial del sensor de listones 61a y/o el sensor de pasador 61 b con el fin de
iniciar el desvio y un sensor de desvio (no mostrado) para indicar que se produjo un desvio. En esta realizacion, el
segundo circuito controlador sensible al primer circuito controlador lleva a cabo el desvio si el primer circuito
controlador indica que el desvio no se produjo. De esta manera, el segundo desviador redundante 48 se acciona
solo si el primer desviador redundante 48 falla. Por lo tanto, en cualquier realizacion, el conjunto de desviador 44 es
capaz de operacion excepcionalmente fiable.

En una realizacion alternativa, un clasificador de desplazamiento positivo 130 incluye un mdédulo de
desviacién 150 formado por una pluralidad de conjuntos de desvio 144 que tiene un primer desviador redundante
146 y un segundo desviador redundante 148 (Figs. 22-29). El segundo desviador redundante 148 puede ser en
forma de un desviador mecanico 170 con un actuador rotativo 176 que tiene un eje generalmente horizontal en
general lateralmente orientado (Figs. 22-29). En particular, el actuador giratorio 176 tiene un eje orientado
lateralmente 196 que es generalmente perpendicular al movimiento de la banda (no mostrada) del clasificador 130.
Debe entenderse que, aunque se ilustra como un desviador redundante, el desviador mecanico 170 se puede utilizar
como un desviador independiente de la manera descrita anteriormente.

El desviador mecanico 170 incluye una puerta 72 que es giratoria entre una orientaciéon no desviadora, que
se ilustra en las Figs. 26 y 28, y una orientacion de desvio, que se ilustra en las Figs. 27 y 29. La puerta 172 define
una superficie de desvio 174 que desvia los miembros de desviacion 39 cuando estan en la orientacion de desvio. El
desviador 170 puede incluir ademas una junta de deslizamiento 180 en forma de una ranura alargada y pala en la
ranura que permite el movimiento relativo de la puerta 172 con respecto al eje de accionamiento giratorio 176. La
puerta 172 esta configurada para posicionar la superficie 174 de desvio para accionar el cojinete 52 del miembro
desviador 39 cuando esta en la orientacion de desvio. Por lo tanto, de una manera similar al desviador mecanico 70,
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el desviador 170 es capaz de desviar un cuerpo giratorio de ese modo reduciendo el desgaste en la superficie de
desvio 174.

En otra realizacion alternativa de desplazamiento positivo el clasificador 230 incluye un moédulo de
desviacion 250 formado por una pluralidad de conjuntos de desviador 244, teniendo cada uno un primer desviador
redundante 246 y un segundo desviador redundante 248 (Figs. 30-36). Un segundo desviador redundante 248
puede ser en forma de un desviador mecanico 270 con una puerta 272 y un accionador giratorio 276 que tiene un
eje generalmente horizontal que se encuentra en un angulo con la direccién longitudinal y a la direccion lateral del
clasificador. En particular, el actuador giratorio 276 tiene un eje 296 que esta en un angulo con el movimiento de la
banda (no mostrado) del clasificador 230. Debe entenderse que aunque se ilustra como un desviador redundante, el
desviador mecanico 270 se puede utilizar como un desviador independiente.

El desviador mecanico 270 incluye una puerta 272 que es giratoria entre una orientacion no desviadora que
se ilustra en las Figs. 30 y 32 y una orientacion desviadora ilustrada en las Figs. 31 y 33. La puerta 272 define una
superficie de desvio 274 que desvia los miembros de desviaciéon 39 cuando estan en la orientaciéon de desvio. El
desviador 270 puede incluir ademas una junta de deslizamiento 280 similar en configuracion a la junta de
deslizamiento 80. La puerta 272 esta configurada para posicionar la superficie de desvio 274 para accionar el
pasador 54 del miembro de desvio 39 cuando esta en la orientacion de desvio.

Como puede verse en la Fig. 37, el actuador de par sin escobillas 78 incluye un rotor 100 que se hace girar
por la energia eléctrica aplicada a un arrollamiento 102 e incluye un dispositivo de desviacion interna 332 (no
mostrado en la Fig. 37).

Los cambios y modificaciones en las realizaciones especificamente descritas pueden llevarse a cabo sin

apartarse de los principios de la invencion, la cual sélo ha de limitarse por el alcance de las reivindicaciones
adjuntas.
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Reivindicaciones
1. Un clasificador de desplazamiento positivo (30), que comprende:

una pluralidad de listones paralelos interconectados (36) que define una cinta sin fin que se desplaza en
una direccion longitudinal, una superficie superior de dicha banda que define una superficie de transporte
de articulos (34);

una pluralidad de zapatas de empuje (38), desplazandose cada uno de dichos zapatos a lo largo de al
menos uno de dichos listones (36) con el fin de desviar lateralmente articulos sobre dicha superficie (34) de
transporte, teniendo cada uno de dichos zapatos (38) un elemento de desviacion (39) que se extiende por
debajo de dicha superficie (34) de transporte;

una pluralidad de rieles de desviacion (42) debajo de dicha superficie (34) de transporte, siendo cada uno
de dichos rieles de desviacion (42) capaces de atacar dicho miembro (39) de desvio para provocar que el
zapato asociado (38) viaje lateralmente para desviar un articulo;

una pluralidad de desviadores (43), cada uno para desviar selectivamente al menos uno de dichos
miembros de desviacion (39) de un ruta no desviadora (40) que se extiende longitudinalmente a lo largo de
dicho clasificador a uno de una pluralidad de rieles de desviacion (42) en un estado de desvio;

en el que dicho miembro (39) comprende un cojinete de giro de desvio (52),

comprendiendo al menos uno de dichos desviadores (43):

una puerta (72) que tiene una superficie de desvio (74), siendo dicha puerta (72) movible
selectivamente entre un estado de desvio y un estado no desviador, en el que dicha puerta (72)
posiciona dicha superficie de desvio (74) para acoplar dicho cojinete (52) en el estado de desvio; y
un accionador (76) mover dicha puerta (72) entre el estado no desviador y el estado de desvio,
comprendiendo dicho accionador (76) un actuador de giro de accionamiento eléctrico (76),

el clasificador se caracteriza porque:

la puerta (72) es giratoria entre dicho estado de desvio y dicho estado no desviador
alrededor de un eje generalmente horizontal,

y el actuador giratorio de accionamiento eléctrico (76) tiene un eje generalmente
horizontal de rotacion.

2. El clasificador de desplazamiento positivo segun la reivindicacion 1 en el que dicho actuador rotativo (76)
comprende uno eligido de un solenoide giratorio y un actuador de par motor sin escobillas (76).

3. El clasificador de desplazamiento positivo segun la reivindicacion 1 en la que dicha puerta gira entre los estados
de desvio y de no desvio alrededor de otro eje horizontal que es generalmente concéntrico con dicho eje
generalmente horizontal de rotacion.

4. El clasificador de desplazamiento positivo segun la reivindicacion 3, que incluye una junta de deslizamiento (80)
entre dicho dispositivo de accionamiento giratorio (76) y dicha puerta (72), resistiendo dicha junta de deslizamiento
el movimiento de desvio que se transfiere desde dicha puerta a dicho dispositivo de accionamiento giratorio.

5. El clasificador de desplazamiento positivo segin cualquiera de las reivindicaciones anteriores incluyendo un
sensor (61, 84), monitoreando dicho sensor el funcionamiento de dicho desviador (43).

6. El clasificador de desplazamiento positivo segun la reivindicacion 5 en el que dicho sensor (84) detecta al menos
uno seleccionado de entre el estado de desvio de dicha puerta y el estado de no desvio de dicha puerta (72).

7. El clasificador de desplazamiento positivo segun la reivindicacién 1 en el que dicha puerta (72) incluye un
miembro flexible (87) que define dicha superficie (74) de desvio, estando dicho miembro flexible adaptado para
absorber el impacto de contacto entre dicho miembro de desvio y dicha superficie de desvio.

8. El clasificador de desplazamiento positivo segun la reivindicacion 1 en el que dicho elemento de desviacién (39)
comprende un pasador que se extiende (54) por debajo de dicho cojinete (52).

9. El clasificador de desplazamiento positivo segun la reivindicacion 1 en el que dicha desviacion de superficie (74)
comprende una superficie curva.

10. El clasificador de desplazamiento positivo segun la reivindicacion 1 en el que dicho eje horizontal general esta
orientado al menos parcialmente en la direccion longitudinal o en la direccion lateral.

11. El clasificador de desplazamiento positivo segun la reivindicacion 1 que incluye una junta de deslizamiento (80)

entre dicha puerta (72) y dicho actuador (76) para reducir la fuerza impartida a dicha superficie de desvio (74) de
transferirse a dicho accionador.
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12. Un clasificador de desplazamiento positivo (30) de acuerdo con cualquier reivindicacion precedente, que
comprende:

una pluralidad de conjuntos de desviacion (41), cada uno para desviar selectivamente al menos uno de dichos
miembros de desviacion (39) de una ruta no desviadora (40) que se extiende longitudinalmente lo largo de dicho
clasificador a uno de dichos rieles de desviacion (42);

al menos uno de dichos conjuntos de desviador (41) que comprende el primer y segundo desviador redundante (48),
siendo cada uno de dichos desviadores redundantes capaz de desviar selectivamente al menos uno de dichos
miembros de desviacion (39) desde dicha ruta no desviadora (40) a uno de dichos dichos rieles de desviacion (42).

13. Un método de desviar articulos con un clasificador de desplazamiento positivo (30) que tiene una pluralidad de
lamas paralelas interconectadas (36) que define una banda sin fin que se desplaza en una direccion longitudinal,
definiendo una superficie superior de dicha banda una superficie de transporte de articulos (34) y una pluralidad de
zapatos de empuje (38), desplazandose cada uno de dichos zapatos a lo largo de al menos uno de dichos listones
(36) con el fin de desviar lateralmente articulos sobre dicha superficie de transporte (34), teniendo cada uno de los
zapatos un elemento de desviacion (39) que se extiende por debajo de dicha superficie de transporte, en donde
dicho elemento de desviacion comprende un cojinete giratorio (52); teniendo dicho clasificador ademas una
pluralidad de rieles de desviacion (42) por debajo de dicha superficie de transporte (34), siendo cada uno de dichos
rieles de desviacion (42) capaz de acoplarse con dicho miembro de desvio (39) para hacer que el zapato asociado
(38) se desplace lateralmente para desviar un articulo y una pluralidad de desviadores (43), cada uno para desviar
selectivamente al menos uno de dichos miembros de desviacién (39) de un ruta no desviadora (40) que se extiende
longitudinalmente a lo largo dicho clasificador (30) a uno de dichos rieles de desviacion en un estado de desvio, en
el que dicho método comprende:

teniendo al menos uno de los desviadores una puerta (72), teniendo dicha puerta una superficie de desvio (74),
siendo dicha puerta selectivamente giratoria entre el estado de desvio y un estado no desviador alrededor de un eje
generalmente horizontal, en el que dicha superficie de puerta (72) posiciona dicha superficie de desvio (74) para
acoplarse con dicho cojinete (52) en el estado de desvio; y mover selectivamente dicha puerta (72) entre el estado
de desvio y el estado no desviador con un accionador giratorio (76) que tiene un eje generalmente horizontal de
rotacion.

14. Un método segun la reivindicacion 13, en el que dicha puerta gira entre los estados de desvio y de no desvio
alrededor de otro eje horizontal que es generalmente concéntrico con dicho eje generalmente horizontal de rotacion.

16



ES 2637973 T3

17



ES 2637973 T3




ES 2637973 T3

19



ES 2637973 T3

ATp
iy

20



ES 2637973 T3

21



ES 2637973 T3

22



ES 2637973 T3

23



ES 2637973 T3

§

A

A




ES 2637973 T3

(T

25



ES 2637973 T3

26



ES 2637973 T3

27



ES 2637973 T3

=
/
{l
I B
. )
o2
oM
=

92

28

FI6. 12



ES 2637973 T3

FIG. 13

29



ES 2637973 T3




ES 2637973 T3




ES 2637973 T3

| HOL2NANO2D

QLINIOHWID

9IE LNQIDVWHIENOD [MogvsS3Io0Nd
big - NQIZD3HIO

H_ﬁ HADWAIEYH

Toig- 0avOvdY

30 HOSHIS

°gIE

32



ES 2637973 T3

—

NEL '
' Barrido de

Posicidn
fisica de
compuerta

Posicidn
inicial de

activacidn

descanso |

 Posicon de

| retencidn

_ dedesvio _

Pnaiciﬁ-n
iniciel de
descanso

Fi6. 170

=  bobkina

= 9

(L

Retroalimentacién’ = | |

~ de posicion de

. Compuearta

! lamal/pasador

Temponzacién

oot

33



EEH'I'H:I-HAII: MAQUINA DE ESTADD DE COMTROL DE COMPUERTA:

ES 2637973 T3

400

INTERVALD DE EVENTO 250USEG
| [INTERRUMPIR RUTINA DE SERVICIO])

1

b
ESTUDID REQUIRIO ENTRADAS ¥ AFLICAR
ALGORITMOS DE FILTRO DIGITAL ASOCIADD

I

EVALUAR ENTRADAS FILTRADAS ASOCIADAS PARMA
DETERMINAR LA ACTIWACION DE EVENTOS DE
CONTROL IMPULSADD POR ENTRADA:

SENSOR DE LAMA EEMEOR(ES) DE
4 AR SENSCRES D FEEEH:'"' Di DET E'E :lﬂ" DE

DALIMENTACION e M pORIZACKON [DETECDIGN PASADOR
o P'C'SH:H::'H OE OE HUECD oiE IaocE DE 1EEGU|H|EHTD Y
SOMPUERTA J TEMPORIZACION)

1

GESTIONAR TEMPORIZADORES DE EVENTO INTERNG ¥ DETERMINAR LA

408
*

ACTIWACION DE EVENTOS DE CONTROL IMPULSADD POR TEMPORIZADOR.

~
GESTIONAR MAQUINA DE ESTADD DE CONMTROL DE COMPUERTA:

——
GESTIONAR MAQUIMA DE ESTADD DE CONTROL DE COMPUERTA: EﬂHFl.IEFIT
1

E

INICIAR EVENTD
O ACTRVACION

1 EﬂHFUERTlllﬁ
II..I"
BE BARRIDO

“Rmnn DESVIAR ESTADO DE
COMPUERTA: POSICION
HE'I'H RHO DE NO DESVIO IICIAL
CONPLETADD
..-""! ..""q'“

DESVIAR COMPUERTA EM
ESTADOS DE DARRIRD DE
ACTIVACION

DESYIAH COMPUERTA EN
ESTADOSH DE BARRIDD DE
RETORND

~ 416

COMPUERTA #

#2

2

410¢
/

/

410g
/

BARRIDD DE

IMICIAR EVENTO

DE BARRIDD DE
ItETErRHﬁ

T

DESYIAR ':I:IHFUEI'I'.'L
O DESYEY: POSICION
DE DESVIO

ACTIVACION
COM F LETADO

FIG. 18A

34



3 IMICIAR

SEACTVA

426
s

JiniciaR BARRIDD DE ACTIVACKON
DIRIGIENDD CORRIENTE A LA
BOBINA DE ACTUADDR DE Ln
ICOMPUERTA DE DESVID PARA
JMiCIAR  BARRIDD  HACLL LA
FOSICION DE DEsVID:

L REINICIAR TEMPORZADDRES DE
ELAPSD INTERNO ¥ BANDERAS DE
EVENTO ASDCIADAS AL “BARRIDD
DE ACTIMACKIN DE COMPUERTA™.
L ACTMWAR FUENTE H QUE
ICONTROLA LA BODBINA DE
IA\CTUADOR DE LA COMPUERTA
DE DESVID 4 LA "CORRIENTE DE
FLUENTE".

L CAMEBIAR ESTADD PARA LAS
PROMIMAS MERACIONES: DESVIAR
ESTADD DE COMPUERTA = INKAAR
BARRICD DE  ACTIVACION
DURANTE 10 M5,

- TERMIMAR ESTA IMERACION.

EVENTDT DE
GATILLD DE BARRIDD DE
ACTIVACION DE COMPUERTA

ES 2637973 T3

DESVIAR ESTADC DE COMPUERTA:
POSICION DE NG DESVIO INICIAL

5l

Moo

| nO

—

| NO

e 434

L& ESTACION DE
DESVIO ESTA EN UN

AUTOMATIZADD

420

430

OE  DESVID

|5i

432
’r"

ESTACIOM DE DCM ESTAEN EL
MODO DE MANTENIMIENTD:

- MO AMPUFIQUE "ESTADD DE
BLOGUED LOCAL™ O ESTADD DE
ERROR A SETEMA DE ANFTRIGN.
SE ASUME QUE ESTE ERROR E5 EL
RESULTADD DE LA ACTMIDAD DE
MANTENIMIENTD ¥ NO ES PARS
PREVENIR L&  ACTIVADION
FUTURA.

- INIDICAR (INICAMENTE EVENTO
DE ERROR TRANSITORMD LOCAL
EN PANTALLA DE LED DE DOM
ASCOIADD.

EVENTD DE ERRDR LETAL MO
ESPERADD DETECTADD DURANTE
EL MODO AUTOMATIZADD:

- INFORMAR DE ERRDR LETAL DE
MOMVIMIENTD DE OOMPUERTA
CUANDD NOD  ESPERADD AL
SISTEMA DE AMFTRION DE NMWEL
SURERIDR.

- BLOQUED LOCAL DE ACTIVACKIN
AUTOMATIZADA FUTURA DE ESTA
COMPUERTA HASTA REINICIO POR
EL OPERADDR DESPUSS DEL
SERVICID DE MANTENIMIENTD.

- RETENER ESTE ESTADD DE DESWID
DE COMPUERTA  PARA LA
PROMIMA ITERACION.

- TERMINAR ESTA MERACION.

SE SIGUE ESPERANDD EL EVENTD DE
ACTIVACION DE DESWID:

- RETEMER ESTE ESTADD DE
COMPUERTA DE DESVID PARA LA
PROMIMA ITERACION.

- TERMINAR E5TA MERACION.

428

L/

FIG. 18B

35




ES 2637973 T3

'rDEB"."Ip'-".R ESTADD DE COMPUERTA:

436

IMICIAR  BARRIDG DE  ACTIVACION

DURANTE 10 ME
414 |

e |

" IMICIO™

F)EL SENSOR DE POSICION
OE COMPUERTA DE DESVIOH
ESTA EN LA POSICION DE

= 438

440

5l EL TIEMPC DESDE EL
INICIZ DE BARRIDD DE
ACTINACION =10 M5

[
L

o]

A

FITRAdN O FERSOMAL DE SERVIOO.

[EvENTO DE TEMPORZACKN NO ESPERADD; WD SE
FUEDE CONFIAR EN EL SENIOR DE POSIOMN DE

--""'L"\ 4432 CoOMPUERTA DE DESVID O UTLZARO
RETROALIMENTA OIS

- ESTABLECER SANDERA FARA UTILZAR EL WETODO OF
TEMFORZACKEN DF RECUPERAOON DE ERROR FUCH
PARA EL CONTROL DEL SBARRIDD DE ACTIVADINN.
- EVENTO DE ERROR DE LEGAL LOE QUE EL S0RDE DIl
SENTOR DE FODIOEN DE COMFPUERTA DE DESVID FUE
WISTO ANTES DE L& APESTUSA DOF SU VENTANA DOF
DETECCHN ESFERADA.
- DESACTIVAR ACTIVACKN DE COMPUERTA DE DESVIC
FUTURL HASTA EL REMIOID MEDIANTE EL SETEMA)

PR

SIGUE EM ESTADO DE ACTIVACION| 452

_ DETECTAR FINAL DE EVENTO DE TIEMPD DE FUSD DE | 444
DE10Ms: ACTHACKON DE 10 M5:
- RETENER ESTE ESTADO D - DETERMINAR BASADD EN EL METODO DE CONTROL |t
ACTIVACION DE COMPUERTA D O ESTADD DE BAMDERA INTERNA.

DESVIO FARA L& PROXIM
ITERACION.
_TERMINAR ESTA ITERACION.

Eiﬂ

5 SE
BANDERA

TEMPOREZACION Di
RECUPERACION DE 5

ESTABLECE

USAR METODD DE RETROALUMENTACKON DE| 448
POSICION DE COMPUERTA DINAMICA: W,
- COLOCAR PUENTE H DE CONTROL DE COMPUERTA

DE DESVED EN EL MODD DE ENCHUFE PARA INICLAR
DESACELERACION DE LA ODMPUERTA |METODOD
ALTERNATIVOD ES PARA RETRASAR LA COLOCACHON
DEL FUENTE H EN EL MODD DE ENCHUFE HASTA QUE
EL EVENTD F.E. DEL SENSOR DE RETROALIMENTACION
DE FOSICION DE DOMPUERTA DE DESVID).

- CAMBIAR EL ESTADD PARA LAS PRONIMAS
ITERACIDINES:

ESTADD DE COMPUERTA DE DESWID = BARRIDD DE
ACTIVACKON QUE ESPERA EL EVENTD F.E. DEL SENSDR
DE RETROALIMENTACKIM DE FOSIOON DE
COMPUERTA,

NO PUEDE COMFIAR EN EL SENSOR DE
RETROALIMENTACKON DE FOSIDON DE
COMPUERTA DE DEsWID:

- COLOCAR PUENTE H DE CONTROL DE
COMPUERTA DE DESWID EN EL MODD DE
EMFCHUFE PARA NICLAR L&
DESACELERACKIN DE LA DDMPUERTA.

- CAMBIAR ESTADD PARA PRONIMAS
MERACHDNES:

DESVIAR ESTADD DE COMPUERTA =
ESPERAR DESDE EL INMDID DEL BARRIDD
DE ACTWACKIN PARA UN RETRASD DE 26
M.

- TERMINAR ESTA TERACION.

450

- TERMIMAR ESTA MERACIOMN.

36

FI6. 18(C



4145 Fa

ES 2637973 T3

454

ESTADD DE COMFUERTA DE DESVID:

BARRIDD DE ACTIVACKIN GUE ESPERA EL EVENTO DY
FE. DESENSDR DE RETROALIMENTACKSN DE POSICHON
DE COMPUEATA

si

458
FE ESPERADD™. TRANSICION A LA PRONIMA FASE DY
CONTROL:

- MANTEMER DESACELERACKON DE COMPUERTA
DEsviD  |METODD  ALTERMATMO  OOLOCAR
COMTROLADOR DE PUENTE H EM EL METODD Di
ENCHUFE EN ESTE PUNTD PARA  INICIAR
DESACELERACION].

- CAMEIAR EL ESTADD PARA LAS PRONIMAS MERACIDNES:
ESTADD DE COMPUZATA DE DESVID = EVENTD FE. D
SENSDR DE RETROALIMENTACION DE POSICION D
COMPUEATA QUE ESPERA EL EARRIDD DE ACTIVACKIN.

m

456
5l SE DETECTA EL EVENTO D
F.E. DE SENZOR )
RETRCALIMEMTACICN C
POSICION DE COMPUERTA
MO
—I
460

- TERMINAR ESTA MERACION.

51 EL TIEMPO DESDE EL INICI

DEL BARRIDD B

ACTIVACION »20 MS

TODAVIA DENTRO DEL EVENTO DE ESPERA 464

"WENTANA DE EVENTO F.E. ESPERADC™:

- RETEMER ESTE ESTADO DE COMPUERTA DE

DESVIO PARA LA PROXIMA ITERACION.
-TERMIMAR ESTA ITERACION.

L/

FiG. 18D

462
{(_.

-

EVENTO DE ERROR LETAL DETECTADD, F.E. DESENSOR DE
RETROALIMENTACION DE POSICION DE COMPUERTA NO
FUE DETECTADND DENTRO DE LA WVENTANA DE
TEMPORIZACION ESFERADA. MO SE PUEDE COMFIAR EN
ESE SEMSOR Y SE HA DE CAMBIAR AL METODO DE
RECUFERACION DE ERROR DE TEMPORIZACION FLO:

- MANTENER DESACELERACION DE COMFPUERTA DE
DESVIC  [METODO  ALTERNATIVO  COLOCARIA
CONTROLADOR DE PUENTE H DE L& BOBINA DE
ACTUADOR DE COMPUERTA DE DESVIO EM EL MODD DE
ENCHUFE EM ESTE FUNRD FARA INICIAR L&
DESACELERACIGN).

- REGISTRAR ERROR LETAL QUE F.E. MO SE OBSERVO
DURANTE LA VENTANA ESPERADA.

- BLOOUED DE  ACTIVACION  LOCALMENTE
AUTOMATIZADA FUTURA DE ESTA COMPUERTA HASTA
FOR EL SISTEMA ANFITRIGN O PERSOMAL DE SERVICIO.

- CAMBIAR ESTADD FARA PROXIMAS ITERACIONES:
ESTADD DE COMPUERTA DE DESVID = ESFERAR TIEMFO
DESDE EL INICIO DEL BARRIDD DE ACTIVACION UN
RETRASD DE 26 MS.

-TERMINAR ESTA ITERACION,

37



ES 2637973 T3

. 466
ESTAC:D D'E COMPUERTA DE DESVIO: BARRIDD
414b DE ACTIVACION QUE ESPERA& EVENTO R.E. DE
SENSOR DE  RETROALIMENTACION DE
POSICIGN DE COMPUERTS
468
S| EL EVENTO R.E. DE SENSCR
DE RETROALIMENTACION DE
POSICION DE COMPUERTA
5 ESTA DETECTADMD
: 7~ 476
DETERMINAR WELOCIDAD DE

BARRIDD  AaNGULAR DE LA
COMPUERTA DE DESWID QUE &5
MVERSAMENTE PROPOROIDMAL A
TEMPOREZACKON (RE-FE). ESTO 58
UTILZARE  PARA  DETERMINAR
DINAMICAMENTE LA CANTIDAD DE
RETRASD QUE 3 REQUIERE
DESPUES DEL EVENTD  PARA
LOGRAR UKa RESPUESTA
CRIMCAMENTE AMORTISUADA DE

f,-- 472

51 EL TIEMFO DESDE EL
IMICI DEL BARRIDD DE
ACTIVACION =30 ME

474

r y

Lo COMPUERTA CUANDD LLEGUE A

- RETENER

478

- MANTENER DESACELERACION D
Lt COMPUERTA DE DESVID.

ICOMPUERTA DE DESWID PARA
FROMINA ITERACION.
- TERMINAR ESTA MERACION.

SU POSICION DE DESVID. SIEUE DENTRD DEL EVENTD D ERROR LETAL DETECTADD, EVENTD
ESPERA DE LA "WENTAMA DE RE RE MO SE OBSERVO DURANTE
EEPERADA": WENTANA ESPERADA:

- REHABILTAR PUENTE H PARA
PROPORCIDONAR QORRIENTE PARA
DESVIAR LA BOBINA DEL ACTUADDR
D€ La OO PUERTA.

- REGIETRAR EVENTD DE ERROR
LETAL QIUE RE. ERA TARDID.

- CAMEAR  EZETADD PARA LA

ESTE ESTADD D

51 R.E.-F.E.

o]

FRONIMA MERACION: DESVIAR EL
ESTADC DE COMPUERTA = ESPERAR
TIEMPFD DESDE EL INICO DEL
BARRIDD DE ACTWVACION UM
RETRASD DE 32 M3,

- TERMINAR ESTA IMERACKIN.

482

| A

480

] I

DESVIAR MOVIMIENTD DE CODMPUERTA LD SUFKIENTE
RAPIDAMENTE FARA QUE SE NECESITE UN RETRASD ANTES
DE REHABILTAR EL PUENTE H PARA LDGRAR UNA
RESPUESTA CRIMICAMENTE MIMGADA:

- MANTENER DESACELERACKGN PARA DESVIAR LA
COMPUERTA.

- ESTABLECER EL RETRASD DESPUES DEL EVENTD RE. =
M5 — |[RE-FE] EN MS2), ¥ PARA CONTINUAR
DESACELERACKIN DE LA DOMPUERTA DE DESVID.

- CAMBIAR ESTADD PARA LA PRONIMA MERACION:

DESVIAR ESTADD DE COMPUERTA = BARRIDD DE
ACTMACKON OUE ESPERA EMNPIRACKON DEL RETRASD
DESPUES DEL EVENTD RE.

- TERMINAR ESTA ITERACION.

DESVIAR  MOVIMIENTD DE COMPUERTA L
SUFICIENTE RAPIDAMENTE PARA QUE NO §
MECESITE:

L REINICIAR PUENTE H PARA PROPORCIONA
ICORRIENTE PARA DESVIAR LA BOBINA D
ACTUADOR DE COMPUERTA DE DESVIO.

| ESTABLECER RETRASO DESPUES DEL EVENTO R.E
= 4 WS, PARA PROPORCIONAR TIEMPO ADECUA)
PARAQUE LA COMPUERTA ALCANCE POSICION.

| CAMBIAR ESTADD PARA PROXIMA ITERACION:
DESVIAR ESTADD DE COMPUERTA = BARRIDD DE
ACTIVACION QUE ESPERA LA EXPIRACION DEL
RETRASC DESPUES DEL EVENTC R.E.

Fic. 18E

38




ES 2637973 T3

484

ESTADD DE COMPLUERTA DE DESVID:

BARRIDD DE ACTIVACION QUE ESPERA LA
414c EXPIRACICON DEL RETRASO DESPUES DEL EVENTO:

R.E.

486

S| EL RETRASD DESPUES DE
EXPIRAREZE EL TEMPORIZADCR
DEL EVENTO R.E.

MO
488
~ 450 ! Is

SIGUE ESPERANDDO EXPIRACION DEL
EVENTCO DE RETRASOD 5E HA EXPIRADO: TEMPORIZADOR DE RETRASD:
PROPCRCICNAR CORRIEMTE PARA DESVIAR LA - RETEMER ESTE ESTADD DE COMPUERTA DE
BOBINA DEL ACTUADOR DE CDMFUERTA{ PARA DESVIC PARA LA PROXIMA [TERACIGN.
EEEFI\I;R LA COMPUERTA EN LA POSICION DE _TERMIMAR ESTA ITERACION.

- REHABILITAR PUENTE H PARA PROPCRCIONAR
CORRIENTE PARA DESVIAR LA BOBIN& DE
ACTUADOR DE COMPUERTA DES DESVIC.

- REGISTRAR DATOS ESTADISTICOS DE EVENTOS DE
TEMPORIZACIGN F.E. ¥ R.E PARA DIAGNOSTICO
DE EJECUCION. ESTA INFORMACION SE UTILIZARA
FARA DETERMIMAR 5| LA OPERACION DE
COMPUERTA DE DESVID REQUIRIG
MANTENIMIENTO PREVIO CUANDO UM FALLO DE
DESVIO FISICO OCURRIRIA.

- BARRIDD DE ACTIVACION SE DECLARA
COMPLETO, CAMBIAR ESTADO PARA QUE LA
PROXIMA ITERACION REFLEJE EL ESTADD: DESVIAR
ESTADD DE COMPUERTA = POSICION DE DESVIO.
-TERMIMNAR ESTA ITERACIGN.

F1G. 1 8F

39



ES 2637973 T3

981 'Ol

"NOIYHAL WLE3 WeZITVNIL -

"HOIEALN NI Ed ¥ Wavd 14530

30 ¥idand 30 O0WL153 3153 HINILSOS -
S0 20Hd

OLNIINIZALNGDY 30 ¥d3d53 NI ¥WINGOOL

"NOIWHEILN W53 UvZITeN I

“ADIAETT L NOIDIZ0d ¥ 30 00%153 T3 NI
OIAS30 30 WLH3ANd = O1AS30 30 w1¥3nd ¥ 30 0dwLs3
"HOLYFHALN IO ¥ Fdvd DOW LSS WV I8 YD -
RellEl-

FWALSIE 7% H0WH3 30 S0LN3IAT VLS JWHOLNT -
TNOIHENTEL Y 3T NOIZNEIELE10 34 8 '3 53405N35
507 30 05320H13H 130 OIAS30 30 Wld3nd ¥ 30
NOIZIE0d w130 S02LSIJW1E3 80060 907 YdlsI0gd -
‘TAs30 340

NOIDIE0d ¥ NI ¥LHANd ¥ HINILE0S wdvd ILNIIHHOD
33 3ININd 30 SO NI H ¥1d3Nd %71 WONILNEW -
wOIASI. NOIHE0d W% NOIDISNTEL

‘0131dWOD V153 NOIZWAILDY 30 CQi¥Y¥vE 3Y¥123a

"NOIWHILI w153 HwZITeNIE -
s

5E 30 OSVHLIY NN OQIYYWE 30 NOIZWAILIY W1 30 DI2INI
T3 30530 00wH3d53 OdEIL=0JAS3T 30 ¥IHINd 30 0OwLs3
INDITWHIL ILNIINDIS ¥ wHvd OOWLST HeIBNYD -

‘OINE3T

30 NOIZIS0d %1 N3 FHNDIENOD 35 A IINFITY wleand w1
3D HILIWHId wHvd OLHOD OSwHL3Y NN wivd I5uvHvdIHd -
"HOSING T30 WLH3Nd W1 30 HOT¥NLIY 13 NI ILNIHE0D

w1 43OWIINI ¥O3N H LNIND T30 YOOWI0ULNGD 13 IND
OONIIZWH WIDYANI W1 HIZNA0oHd3y A 0INS3a 30 Yidand
w1 30 OLNIIWIAGIN 130 NOIZWEITI0WSIT w1 ¥INILET -
‘0JA§30 30 NOIZISO W1 W wl¥3nd w1 ¥INILI0S A

HIWHL WHYd WHINDNYIN ¥ YwIAS30 wvd WAILDW 3LNINd 30
ILNIIHHOD A TWNI4 30 NOIDWHT13030 30 0a0W 33 00w

—
oul0 ||
o

| S 5E 30 3dYv13d
MR NOIDEAILDY 30 SQIdd¥a 30 JI2INI
305340 Wu3ds3 30 GdW3IL 53 O1AS30 30
WHIB0E 30 0Ov153 A SN 32 = NOIDWAILLDY
30 0Qiyywa 30 OI2IM1 30530 OdW3EIL

\ v

‘OArd4N20 vH OavINYdD0Ud OdINIIL 30 OLN3IAT T3
15 HVMIWHEIL3T WHYd YNIF0E 30 0JW153 HVIASIA A NOIDYVAILDY 30 OalddYd 30 OI12IN] 305330 OdNTIL 9YNT1vA3

~,

I SW 5T 30 0dYw13d
| NN NOIDWAILDY 30 Od1ddwd 30 121N
303340 Wu3ds3 30 OdW3IL 53 T1A530 30
WNIE0E 30 OOWLE3 A S 9T = NOIDWALLDY
30 Odiydwa 30 OI2INI 30530 OdW3IL

\ /

r

—

et

{%rid NOIDFZIHOdWAL OONYEN
HOYHI NO2J NOIDWHIdNIAY 30 0003w PrIt

. S IT 0513 NN NOIEALLDY
- 30 QY 30 QI2INL 33530 OdwalL
gt | H¥H3dE3 “OIAS30 30 W1lHANdWGD 30 OJ%153

40



ES 2637973 T3

495

ESTADD DE COMPUERTA DE
DESVIO: POSICION DE DESVIO

L

| 51 S5E ACTIVA EL EVENTO DE
INICID DE GATILLO DE BARRIDO
DE RETORNO DE COMPUERTA

NO

5l EL SEMSOR
RETROALIMEMNTACION

496

Y
—
=]

506

Sl EL SENSOR DE RETROALIMENTACKGN

POSICION DE COMPUERTA

POSICION DE DESVID

DE DESVIO ESTA EM LA

Sl
: COMPUERTA
'Sl NO
i
|
1 1
497 USAR  METODO  DE EVENTD ©DE TEMPORZACKON  NO
RETROALIMENTACIGN DE ESPERADD; NO PUEDE CONFIAR EN EL
POSICION OE SENSOR DE POSICHIN DE COMPLERTA DEL
DE COMPUERTA DINAMICA: pesvio o USARLD FARA
DE - ESTABLECER BANDERA RETROALIMENTACHIN,  DEBE  USAR
INTERNA PARA INDICAR METODO DE  TEMPORZACKON  DE
METODD DE CONTROL RECUPERACKIN DE ERROR FUO-
DE RETROALIMENTACKGN - ERROR: FATAL DE CARGA DE EVENTO QUE
MNO | s roscen oe LA ESQUINA CAlDA DE LA COMPUERTA DEL
COMPUERTA DINAMICA SENSOR DE POSICKSN FUE VISTA ABIERTA
ANTERIORMENTE DE 5U VENTANA DE
1"" 498 DETECCION ESPERADA
- DESACTIVAR FUTURA COMPUERTA DE

SIGUE ESPERANDO EN
ACTIVACION DE RETORNO:

- RETEMER ESTE ESTADO DE COMPUERTA DE
DESVIO PARA LA PROXNIMA ITERACION.

- TERMINAR ESTA ITERACION.

EL EVENTD DE

EL MODo
AUTOMATIZADOD

DE

I LA ESTACION DE DESVIO ES EN
DESViD

ESTACION DE DESVIO ESTA EN
MO0 DE MANTENIMIENTO:

- NO MODIFICAR "ESTADO
BLOQUED LOCAL" O ESTADO
ERROR AL SISTEMA ANFITRION.
ASUME QUE ESTE ERROR ES
RESULTADO DE ACTIVIDAD DE
MANTEMIMIENTO ¥ MO ES PARA
PREVENIR ACTIVACION FUTURA.

- INDICAR SO0LO EVENTO DE ERROR
TRAMSITORIO LOCAL EM PAMEL DE
PANTALLA LED DE DCM ASOCIADO.

- RETEMER ESTE ESTADO DE
COMPUERTA DE DESVIO PARA LA
PROXIMA ITERACIGMN.

-TERMINAR ESTA ITERACIGN.

pesvic  DE  ACTIVACKN  HASTA
RESTABLECER POR EL SISTEMA DE HUESPED

512 508 O PERSOMAL DE SERVICID.
- BANDERA INTERMED4S INTERNA OUE
1\__ HABR[A INDICADD EL USO DEL METODO
DE CONTROL DE RETENCIIN DE POSICIGN
DE LA COMPUERTA DINAMICA.
510

| 1

INICIAR BARRMDD DE RETORNO MEDIANTE EL AGOTAMIENTO DE LA
ENERGIA MAGNETICA DENTRD DE LA BOBINA DE ACTUADOR DE LA
COMPUERTA DE DESVID PARS INICIAR EL BARRIDD HACLA LA POSICIGN
DE MO DESVID:

- REINICIAR TEMPORZADODRES DE ELAPSD INTERND ¥ BAMDERAS DE
EVENTD ASDCIADAS AL “BARRIDD DE COMPUERTA DE RETORND™.

- INICIAR LA BOBINA DE ACTUADDR DE LA COMPUERTA DE DESVID DE
CONTROL DEL PUENTE PARA INICLAR EL PULSD DE DESMAGNETIZACIN
[CEMAG). UN PULSD DEMAG ES LA APLICACKSN DE LA CORRIENTE DE L
POLARIDAD OPUESTA PARA LA DURACION ADECUADA PARA COLAPSAR
RAPIDAMENTE EL CAMPO MAGNETICO ¥ ELIMINAR CUALGUNER NUCLED
DE ACTUADOR RESIDUAL. L& ELECTRONICA DE PUENTE H REQILNERE GUE
SU SALIDA SE DESACTIVE ANTES DE CAMEBIAR DE DIRECCHIN DE
POLARIDAD.

- CAMELAR ESTADO DE COMPUERTA PARS LAS PROXIMAS MERACIONES:
ESTADD DE COMPUERTA DE DESVID = INICLAR BARRIDD DE RETORNO
DEMAG A LA ESPERA DE RETRASD DE 0,25 MS.

- TERMINAR ESTA MERACKIN.

EVENTO DE ERROR LETAL NO ESPERADD DURANTE MODD AUTOMATIZADD:

502

.

- INFORMAR DE ERROR LETAL DE MOVIMIENTD DE COMPUERTA CUANDD
N SE ESPERA AL SISTEMA ANFITRIGN DE NIVEL SUPERIDR.

- BLOOUED LOCAL DE ACTIVACKIN AUTOMATEZADA FUTURA EN ESTA
COMPUERTA HASTA EL REINICIO POR OPERADDR DESPUES DEL SERVICID DE
MANTENIMIENTO.

- RETEMER ESTE ESTADO DE COMPUERTA DE DESVID PARA LA PROMIMA
ITERACHIN.

- TERMINAR ESTA MERACKIN.

FIG. 18H
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ESTADD DE COMFUERTA DE DESVID: BARRIDO DE 517
RETORMC GEMERA PULSD DE DEMAG [USANDO
TEMPORIZACION FIIA OFTIMIZADA FARA EL TIEMFPO

DE ACTUAD:OR QUE SE HABIA SELECCIONADO)

FPELLAS ESTA RETRCALIMERTA
EN LOS PRIMERDS 10 WS DE ESTADD DE SARFIDD DE RETORND.
- 51 SE DETECTA CAMEND EN EL ESTADD DE SENSOR DE RETROALIMENTACK N DE POSICKON DE COMPUERTA DIMAMICA,
¥ SE ESTAELECE EANDERA DE ERFOR ADECUADA PARA INFORMAR ESTE EVENTO DE ERROR LETAL AL SISTEMA
AMFITRIGH.

- ELOGUEAR ACTIVACKIN FUTURA LOCAL DE COMPUERTA DE DESVID ASOOADS HASTA REBNCID POR EL SISTEMA
AMFITRKN WO PERSOMAL DE SERVICIO.

= Voo o Mot e et e

b

3E SGUE ESPERANDD PARA QUE DCURRA EL DWENTD

PROGRAMADD:

- MANTEMER ESTE ESTADD DE COMPUERTA DE DESVID
FARA LA PRONIMA TEMPOREACION DE PROGRAMACION
EM LA SECUENCIA DE CONTROL DEMAG.
- TERMINAR ESTA MERACION.

|EVALUAR “TIEMPO DESDE IMICIO DEL BARRIDD DE RETORMO" PARA DETERMIMNAR S| HA OCURRIDD EL
EVENTO DE TIEMPO PROGRAMADD:
TIEMIFD TIEMPD | - TENAPD TIEMIFD ';lech- TIEMPD
oEIoE DESDE DESDE TESDE g — DESDE
WK DE KK DE oD DE WO DE DE BARRIDD = WCT  DE (TR
BARRIDD = BARRIDD = | BaRmIDD = BARRIDD = . BARRIDD =
0,23 ME 0,5 WS § 0MS LT3 WS 10 ME
] l |
1
, i 1 T + '
| e mewro oef'sl TIEMPO PULSD ‘B TEMPO  DE | © MiEMPO ADECUADOD
1 EL TIEMFC DE ADECUACKN ey DEMAG HA i TIEMFD ADEOUACRN A | HA ELAFSADD A LA
- ADECUAR HA | learseoo SERADD ADECUADD BAY - ocirn saze Lo |Teensodu =w wwo
| ELAPEADO DESPUES | [oesruss oe y ELAPSADD A LAJ sumsala o || o= Los pos mEtooos
caniias L sehe | DRCTVAR LAY TRANSICION aoTusDos ¥ B ||DE cowTeou o
DE INMEDIATD e orecodeg] SAUDM  DE LAM DEL PUENTE H| micuzo pase pesieas || emsasuwods DiE
| PUENTE H PARA | |saps pagwmes s ff FUERTA H EN LAM EN EL MODOD| mooDs e exesasls | Puso o= conmeoos:
| CAMBIAR LA | lrumere w0 pase]| PREPARACION DEffl REGENERATVD |Resive oo AWO |- = S use L
| DIRECCION ACTUAL | [commzes La | COLOCAR Lall Papa Duesipapd pesssETco: BAMDERA DE METODD
| CORRIENTE BOBINA EFICATMENTE | CowFisusAcN  DElDE LA PLERTA
| DELAFUENTE. NEGATIVE cefl acTuanors v 2Ll Topo g e PusRTA H En & | Dimdeca DE
| -CAMBIAR LASENAL | |Fuswms vl moDo CAMED WODD oE EMCH:;E POSIIEH DE
| 3 COMIENZAR VO EN L& PREPARACIEN |RETROCEID 3
:DE TR HlocanEnTs m :E:LEEM DEN RESIDUAL DELN oiey 2 sevsoceso | conmscuss BNTonces
. PUENTE H‘ EMN LA LT DEMAS, - FLUID DENTROY ssmcwano o |le camso oL
| FREFARACION PARA | |- wagumar g7 DTACTVAR LAY D2 NUCLED|| commapos oE | E5TAD0 DF L8 PUESTA
| OFRECER UNA | [Puesme 5 paga | SAUDA DE PUENTER DEL ACTUADDR: | visos puso: =  RETROCESO DE
| comozer ] M EN LAl - COLDDUE La|- censsiss L szRlal [ 2amsno & La espese
| CORRIENTE OEMCIA el PREPARACION PUERTA HENEL| o omecown om floe we Pussma De
| NEGATIVA EN LA | |comsenme pemasl PARS CAMEIAR ENl MODOD pE| PUENTE H PaRe EL || Fomecdn oE
. BOBIMA DEL | ImesaTrva DE wa] EL WMODON| APacADD, ESTE| FLUD DE CORRIENTE | RETROCESD DE DESVID
| ACT FUENTE EN  LAJ REGENERATIVO EN oo POSTIVD ¥ ACTIVAR || DE LOS SENSORET DEL
] UsDOR DE LA SANDE o=f=, EREHIMD COLOCARA  EL EL MODD  DE || EVENTO FE. (METODD
| PUERTA DE DESVIO. PUENTE HENEL] cenoion ESPERADD]. CAMISIAR
' ACTUADOR DF LARINTERVALD. MODD : -
PUERTA, oE MANTENGA Lo SERAL ||EL ESTADD DE La
T - REGENERATVG. | nz sapms. PUERTA = TIEMPO
. - = IIFERADD DEIDE EL

COMIENZO oE
RETORND UM BETRASD
DE 20 MS (METODO
DE FECUFERACEN DE
ERR0F|

- TERMINE
ITERACKIM.

ESTA

FIG. 18]
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Inicio de compuerta de desvio Retroafimentacion de

Fl8a
i3

Barrido de retorno - ::-:-rrn
. ——
Ventana de evento | l 4 Evento F.E.
F.E. esperada |
B 10ms 20ms
corriente 3 bobina de 1,54 |
actuador de compuerta DEMAG
dedesvio Fulso )
0,04 V] [r——— :
J-, f 10ms 20ms
41,58 +F /’
e

| Estado de compuerta de desvio:
Barrido de retorno que espera evento F.E. de
sensores de retroalimentacion de posicion de

compuerta de desvio
L8

de desvio

i
;'Ir

/ =
Evento F.E. de SENE0res de
retroalimentacion  de  posicion  de

compuerta de desvio dentro de |la ventana
ezperada, maguina de estado de avance
para esperar el Evento R.E.:

- Cambiar estado para proxima iteracion:
Desviar estado de compuerta = Barrido de
ventana que espera: evento FE de
sensores  de retroalimentacion de
posicion de compuerta de desvio.
-Terminar esta iteracion. I

5%

I 1

¥
! Sigue dentro de la ventana F.E. 3 la espera de que

ocurra el evento F.E. de sensor de retroalimentacion
de posicion de compuerta de desvio:

| - Retener estado de compuerta de desvio presente
para proxima iteracion.
-Terminar esta iteracion.

i e ha detectado el
evento F.E. de sensores
de retroalimentacion de
posicion de compuerta

5i el tiempo desde el inicio
del barrido de retorno * 20
M=

P s#8 l _

Svento de error de temp-nr'lz:-:'ién l=tal; Evento FE. no 5=
detectt =n ki ventana esperada. Mo 5= puede confiar o
lusar sensor de retroafimentacion de  posicion  de
compuerts die desvio; cambio 3 recuperacién de eror de
temiporizacion fija con temporizacon de contrapulso en
dafacto.

- Registrar evento de emor betal gue =l evento FE. no s=
\obsenvd en 3 ventana esperads.

I Cambiar estado para proxima iteredion:
Estedo de compusrta de desvic = Ssperar tiempo desde
snicic de barridc de retomno wn retraso de 20 MS

recuperacion de ennor].

Terminar esta iteracion.

l:tj 183
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,Ventana de evento i 3

Inicic de compuerta de desvio F.E. esperada

Barrido de retonna

s 530

™ LR -
——

i A _--I_ - r:' T Estado de compuerta de desvio:
REtrD'H'IImEHtEEIDn de [Eventa FE Ewvento FE Barrido de retornoc que espera
PASIEKSIGE comesseis 1 ! evente F.E. de sensores de

1,58 | 1ams I,:mmlwl 30ms | retroalimentacion de posicion de
Puilsa .
corriente 3 bobina |, DEMAG I"\J’ﬁ-i —— compuerta de desvio
de  actuador de oon P”IL“:' = L
compuerta de desvio 10ms
L

532

=g ha detectado e
evento F.E. de sensores
de retroalimentacion de
posicien de compuerta

R.E. Ze detectc el sucesoc en la ventana esperada
determinar |z sincronizacion dindmica asociada a
pulso de contador para amortiguar criticamente |
accion de barrido de retorno. El ancho del contador d
pulso esta inversamente relacionado con |la velocidad
de barrido de las puertas:

I.LRV. = (R.E-F.E)Temporizacion de eventos

de desvio

M35

o

+r y &

5i tiempo desde inicio de
barrido de retorno > 30

542

Timue sstinds dento
de wventana RE a k&
espera de gue oo el
evento LE:

- Retener el presente
st de pusrt para B

ot

prasima fberacion.
Terminar
teracion.

=sta

Se ha detectado svwento d
error de k& temporizacion
total no se detectd en
wentang sgperadal
Transicion a recuperacion
de eror de temporizacion
fijo sin gue == reguierd
contrapalso:

Calculo de LRV, indica que o control de
pusrta de deswic requiere un impulso de
contedor para lograr un amortiguEmisnto
critico; Calcule o retreso del pulso del
contedor requerido y ke anchurs d= pulso y
maguina de estado de transicién para
acomodar:

- Retardo despues de RE. Temporzador de
cuenta atras = 1.5 mas.

- Temporizador de cuenta atrés de ancho de
pulse de contador = 1,8 mes - LVUR. {=n ms).

- Cambiar &l estedo para k siguients terecion:
Estado de ka puerta de deswic = retorno del
| barrido esperando &l retraso despuds de LE.
evento para inicar < contador de pulso.

- Finalizar asta iteracion.

Cilculo de LY. que indica
que & compuerta de desvio
2 mueve lo suficientemants
l=nto para Qe No Se reguis
un contmpulse par kegrmar =
amortisuamisnts Critico del
barrido de retormo; preperar
parm mmbiar & modo de

apagadc de puentz H opars |

acomaodar:

- Cambir estado pam
prosima fteracion: Estado de
compuerta  de  deswic =
retraen  de  apaEmdo  de
barridoc de retorno de 250
ms.

- Terminar esta iteracion.

- Registrar swento de smo
etal gue evento RE no 54
ohsared =n ki wentana
!upcmb{br\d'mL
- Cambiar estadc para
proxima iteracion: Estadol
de compuerta de desvio =
Experar tiempo desde indciol
de barrido de retorno wng
retrasc de 32
| recuperacion de ermor).
- Tenminar esta iberacion.

ms

¢i8

]'--1‘5!81'{.
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téc g5

Inicio de compuarnts
de dosvio da bands
de retomno
Fetroaimortacién =
e -+t
il
|
158 |Aletraso] Cortra
Coariarte & puiso
bobina de m:-ﬁnr L
do compuada A
dosvia DoAN Moy
=108 =

L]

/'S‘S-G

Estado de compuerta de dasvia:
Barrido de reforno a la espera de
retraso tras evento ALE. para
M :

Refraso do disminucidn iras crondmalre regrosive do
avento R.E. por 250 ma (intermumpir bempo de intervalo

=l
554

£i ol retrazo tras crondmeiro
regresivo de evento R.E. se ha
expirado (Bane un valor

de cero)

558

Se sigue esperando la  expiracion del
crongmetro regresivo:

- Retener estade de compuerta de desvio
presente para proxima iteracicn.

-Terminar esta iteracion.

Se ha expirado ¢l evanio de crondmetro regresive; Tiempo
para acivar corfrapulso para resistir accidn de reforno de
resorie do acluador y desacelorar barido do reforno de
compuoria de desvio

- Colocar fuenia H do conirel de actundor do cormpusria de
deswio on ol modo do proporciin da comionio para
contrarrestar accde de relofne de muelie del achuador.

- Carbiar eslado para prdsima Beracdn
Estado de compuerta deo desvio = Barmde de relormo a la

espera de la fnalizacidn de la propontidn de corrnde para
avento da conirapulso

« Terminar osia Boraciin,

Fiy (8L
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de desvio do barride
de retomo
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Reiroamentacién

de posickin de g_"'f"l':'
campuarts = Tarmings proparcdn
de comiante pars
1 ovanin de canira
1 {Retraso) oo
Coerinnbe & 138

botina dr achadar
de compuena de
desvio

MWmg

-

v

| v |

566

o,

50

P
Estado de compueria de desvia:
Barrido de reforno a la espera de
final de proporcidn de cormente
para evenio de contrapulso

L

h i
Disminuir crondmebro regresive de anchura de
canfrapulse por 260 ms [irtermumpr iampo de
irfervalka).

Lf,"é Z
564

Si crondmesra regresive oo
anchiurs da confrapulso =& ha
oxpirado (Sone un valor

de cero}

7

o]

/5'5?( |

52 =igue esperando la

cronometro regresivo:

presente para proxima iteracicn.

-Terminar esta iteracion.

expiracion del

- Retener estado de compuerta de desvio

%Ze ha expirado el evento de cronometro regresivo;
Tiempo para detener |3 proporcion de energia en la
bobina de actuador de compuerta de desvio y colocar
puente H de control en modo de interrupcicn de
gnchufe [puente H ya no proporciona corriente ni
acorta electronicamente bobina de actuador).

- Colocar puente H de control de actuador de
compuerta de desvio en modo de interrupcion de
enchufe para resistir ligeramente |a accion de retorno
de muelle de actuador cuando la compuerta se asienta
en la posicien "inicial”.

- Aplicar retrazo después de cronometro regresivo de
contrapulso=3,0 ms.

- Cambiar estado para proxima iteracion: Estado de
compuerta de desvio = Barrido de retorno que espera
retraso tras evento de contrapulso antes de cambiar al
estadoinicial.

—

ey

(8 M
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Inicic de compuaria
de desvio de barrido

de relomo l-l::“
Rerroalmentacitn mg
roalmantaci
de pasicidn da E_"E"h
campuorta ’
1 Compuerta da ( E.-
SEf us desvio gue =0
l'.._._'_"_.—l--
Cosionte a a0 de :rﬁﬂ.::runu
bokina de achmadar sransciGn lanka
die compusna de \?/ el que
" al contrapulsa
0.0 1mmg N no s& neguicre,
apagado deo
=158 -

= 5T

" Estado de compuerta de desvio:

Barrido de retorno que espera apagado
Retraso de 260 us

(N2 so requiere contrapulso. al moverse la
compuerta da desvic lo suficieniemaente
lento para que no se reguiera) y

A"

2
57

El retreeo de iermcidn dnica de 260 us sa ha completade;
calacar puenbe M de candral de achundor de compusrta de
desvio en modo de apagado y esinblecer para un redraso
carip para pormisic siempa de assntamesmio adecuads antes
de declaror la complacién dal borrido da retarna,

- Colscmr puanie H de confrol de acluadar da compueria da
desvio sn modo de apagado.

= Estnblecer refrasa iras crondmeiro regresivo de contrapulso =
3,0 ms (para ol caso especial de una anchura do conirapulsc
de coro).

= Cambiar estado para prixima Boracdn:
Estadc o compuarin da desyio = Bamido de retomo gue
anparm reiraso s el avenio de canirapulse anvies da
fransicicn al esiade inicial.

= Tamminar estn Soraciin

4
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Inicio de compuerta
de desvie de barrido
de retorno

Retroalimentacién de
posician de compuerta

ES 2637973 T3

418%

e

Seanto [_t"r'na projporciomn de commisnte

para ewento de contrapulso

154 |Retrasa) — Modio de detencicn de Conesion

Corriente .

bobina de _k;j_\l

actuador de Q.04 4 -
compuerta de ‘IJ_m 5

desvio -LEA

Transicion = una posicion
2 inicial, apageda de pusnte H

=T

.,

Estado de compuerta de desvio: barrido de
retorno que espera retraso traz evento de
contrapulso a estadode inicio

_—

!

Retraso de disminucién tras crondmetro regrecivo dele= 23 ‘ L
contrapulss por 250 ws {interrempin tiempo de intervalo]

m

retraso tras cronometrd
regresivo de contrapulso se
ha expirado [tiene un valor
de cero)

!/ .11

|5 sigue esperandc b expiracion del
CronOmetrs ReErasien:

- Retener estado de compuerts de
desvio  pressntsds  paras  prosima
teracion.

- Tarminar asts feracion.

Bl temporzador de retarde ha expiedo; Declare que o
barrido de retonno estd completo y ks transicion al astado de
"posicién inicial” despuds de registrar lis estadisticas de
RE. y FE, y coloque & actusdor de pusrts de desvio que
controks o puents H en &l modo de apegedo:

- Colocar &l actusdor de ks pusrts de desvio que controls =
puente H an ol modo de apazado.

- Registro de datos estadisticos de FE y ALE sventos da
tiempo pars los disgndsticos de tiempo de ejecucion. Esta
informacion s utilizard pars determinar si ks operacion de ks
pusrta de deswio reguisre wn mantenimisnto preventivo
antes de gue courtiens un fallo de desvio fisico.

- Bl barrido de retommo s= dedlara completo, mmbia = estado
para kb siguiente fescion para reflspr el estodo de
"DRMGEN":

Estado de ka puerts de desvio = En ka posicion de origen

- Finalizar esta iteracion.

F’T}, & f
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