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DESCRIPCION
Dispositivo de mando y método para operar el mismo

La presente invencion hace referencia a un dispositivo de mando con una palanca de mando para controlar un
vehiculo, en particular para controlar una locomotora o un vehiculo a traccién, donde el dispositivo de mando
presenta un dispositivo de control que posibilita un modo de funcionamiento en funcién de la posicion y un modo de
funcionamiento dependiente del tiempo del dispositivo de mando.

Un dispositivo de mando de esa clase ya se conoce por la solicitud WO 2008/009443 Al. El dispositivo de mando
descrito en dicho documento presenta un dispositivo de control que posibilita un modo de funcionamiento en funcién
de la posicién y un modo de funcionamiento dependiente del tiempo del dispositivo de mando. Sin embargo, los
modos de funcionamiento alli mostrados no pueden ser seleccionados por un operador.

En las solicitudes US 2007/134092 Al y US 5,318,466 se describe respectivamente una palanca de mando
diseflada para generar una sefial de control. En la palanca de mando mencionada puede ser modificada la
sensibilidad del curso de la palanca o puede pasarse de un lado a otro, cambiando entre un funcionamiento de
maniobras y un funcionamiento de "desplazamiento libre".

En los vehiculos ferroviarios, por ejemplo en locomotoras o vehiculos a traccién, se utilizan usualmente palancas de
mando en las cuales, a través de un ajuste del angulo de desviacion de la palanca de mando, es seleccionada por el
operador la funcién de mando que debe ser ejecutada. Los angulos de desviacion a los cuales se encuentra
asociada una funcién de mando determinada son fijados por ejemplo a través de un disco de acople.

El objeto de la presente invencién consiste en proporcionar un dispositivo de mando de la clase mencionada en la
introduccion, el cual sea mas confortable para el operador.

De acuerdo con la invencion, dicho objeto se alcanzara debido a que al dispositivo de control se encuentra
conectado un dispositivo de seleccion con el cual puede seleccionarse por parte del operador el modo de
funcionamiento en funcién de la posicion o el modo de funcionamiento dependiente del tiempo del dispositivo de
mando, y a que en funcién del modo de funcionamiento seleccionado y de la respectiva posicion de la palanca de
mando, del lado de salida, el dispositivo de control es adecuado para generar una sefial de control que indica la
respectiva orden de mando de la palanca de mando.

De acuerdo con la invencion se prevé que el dispositivo de mando presente un dispositivo de control que posibilita
un modo de funcionamiento en funcion de la posicién y un modo de funcionamiento dependiente del tiempo del
dispositivo de mando, donde al dispositivo de control se encuentra conectado un dispositivo de seleccion con el cual
puede seleccionarse por parte del operador el modo de funcionamiento en funcion de la posicion o el modo de
funcionamiento dependiente del tiempo del dispositivo de mando, y en funcién del modo de funcionamiento
seleccionado y de la respectiva posicién de la palanca de mando, del lado de salida, el dispositivo de control es
adecuado para generar una sefial de control que indica la respectiva orden de mando de la palanca de mando.

Como un modo de funcionamiento en funcién de la posicion se entiende que la orden de mando es determinada por
la respectiva posicion de la palanca de mando. Como un modo de funcionamiento dependiente del tiempo se
entiende que la orden de mando, entre otras cosas, depende de cuanto tiempo la palanca de mando permanece en
una posicion predeterminada: En el modo de funcionamiento dependiente del tiempo puede preverse por ejemplo
que la fuerza de accionamiento del accionamiento aumente de forma continua hasta que la palanca de mando se
encuentre en la posicion "Aumento de la fuerza de accionamiento" y que se reduzca de forma continua hasta que la
palanca de mando se encuentre en la posiciéon "Reduccion de la fuerza de accionamiento”. De manera
correspondiente, también la fuerza de frenado puede ser aumentada o reducida, regulando posiciones
correspondientes de la palanca de mando para aumentar o reducir la fuerza de frenado.

Una ventaja esencial del dispositivo de mando de acuerdo con la invencion reside en el hecho de que éste ofrece
una posibilidad de conmutacién, de manera que para un operador, usualmente por tanto el conductor del vehiculo,
es posible controlar el vehiculo de forma selectiva en funcion de la posicion o dependiente del tiempo. Un cambio de
esa clase posibilita una modificacion de la filosofia de mando, sin que para ello se requiera un cambio de la palanca
de mando o de otras partes.

Otra ventaja esencial del dispositivo de mando de acuerdo con la invencién consiste en que es posible una
conmutacion también durante el desplazamiento del vehiculo y en que el conductor del vehiculo, dependiendo de la
situacion de mando, tiene en cada caso la posibilidad de seleccionar dinamicamente aquel modo de funcionamiento
o0 aquella filosofia de mando que se adecua mejor a la respectiva situacion de mando.
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Para evitar que se produzca una modificacion no deseada del comportamiento de mando, en particular del
comportamiento de accionamiento o de frenado del vehiculo, se considera ventajoso que el dispositivo de control
esté disefiado de manera que después de que el modo de funcionamiento ha sido cambiado por el operador cambie
el dispositivo de mando a un modo inactivo durante un periodo predeterminado. Un cambio inactivo de esa clase
brinda al conductor del vehiculo la posibilidad de verificar si la posicion de la palanca de mando es correcta o es la
deseada, de manera que el mismo, en el caso de una desviacion, puede corregir la posicion de la palanca de mando
dentro del periodo predeterminado; gracias a ello puede impedirse por ejemplo que después de una conmutacion del
modo de funcionamiento se produzca una aceleracion del vehiculo, si bien un frenado del vehiculo es necesario y
hubiera sido regulado previamente.

Preferentemente, el dispositivo de control, en el periodo predeterminado del cambio inactivo, emite una sefial de
control que corresponde a la sefial de control al instante del cambio del modo de funcionamiento; esto asegura una
continuidad en el comportamiento de mando del vehiculo. Expresado de otro modo, el dispositivo de control se
encuentra disefiado preferentemente de manera que después de que el modo de funcionamiento ha sido cambiado
por el operador mantiene invariable la sefial de control durante un periodo predeterminado.

De manera preferente, el dispositivo de mando presenta un dispositivo de visualizacién que indica el modo de
funcionamiento respectivamente seleccionado. De este modo, al conductor del vehiculo siempre se le indica qué
modo de funcionamiento se encuentra activo en el instante, evitindose un mando incorrecto.

De manera preferente, de forma alternativa o adicional, el dispositivo de visualizacion indica la orden de mando
respectivamente seleccionada del dispositivo de mando. Una visualizacién de esa clase de la orden de mando que
se aplica hace particularmente confortable el control del vehiculo.

De manera particularmente sencilla y con ello ventajosa, puede determinarse la respectiva posicion de mando
cuando al dispositivo de control se encuentra conectado un dispositivo de mediciéon de angulos para detectar el
angulo de ajuste de la palanca de mando y el dispositivo de control es adecuado para generar la sefial de control
con el valor del angulo de ajuste detectado del dispositivo de medicién de angulos y el modo de funcionamiento
seleccionado por el operador.

De manera preferente, a la palanca de mando, para cada orden de mando, se encuentra asociado respectivamente
un rango del angulo de ajuste individual y, a modo de ejemplo, el dispositivo de control controla que modo de
funcionamiento se encuentra seleccionado y en qué rango del angulo de ajuste cae el valor del angulo detectado,
donde en funcion del rango del angulo de ajuste determinado y del modo de funcionamiento determinado, se genera
la sefial de control.

Para simplificar una doble utilizaciéon de la palanca de mando para las dos filosofias de mando diferentes, se
considera ventajoso que la palanca de mando no presente una posicion de acople y que pueda mantenerse por si
sola dentro del rango de ajuste total de la palanca de mando.

De manera alternativa puede preverse que la palanca de mando presente una Unica posicion de acople, a saber,
una posicién cero de acople, asi como que por lo demas trabaje sin acoples, manteniéndose automaticamente
dentro de todo el resto del rango de ajuste de la palanca de mando. Preferentemente, la posicién cero de acople se
encuentra dispuesta en un eje de simetria del rango del &ngulo de ajuste o del dispositivo de mando.

La presente invencion hace referencia ademas a un método para generar una sefial de control que indica una orden
de mando de una palanca de mando, en particular para controlar una locomotora o un vehiculo a traccién, donde se
controla si ha sido seleccionado un modo de funcionamiento en funcion de la posicién o un modo de funcionamiento
dependiente del tiempo a través del operador, y en funcién del modo de funcionamiento seleccionado y de la
respectiva posicion de la palanca de mando del lado de salida se genera una sefial de control que indica la
respectiva orden de mando de la palanca de mando.

Para garantizar un confort de mando lo mayor posible al controlar el vehiculo, de acuerdo con la invencion se prevé
gue después de que el modo de funcionamiento haya sido cambiado por el operador, cambie el dispositivo de
mando a un modo inactivo durante un periodo predeterminado y en el periodo predeterminado del cambio inactivo,
emita una sefial de control que corresponde a la sefial de control al instante del cambio del modo de funcionamiento.

Con respecto a las ventajas del método de acuerdo con la invencion se remite a las ventajas antes indicadas del
dispositivo de mando de acuerdo con la invencién, ya que las ventajas del método de acuerdo con la invencién
corresponden esencialmente a aquellas del dispositivo de mando de acuerdo con la invencion.

Se considera ventajoso que después de que el modo de funcionamiento haya sido cambiado por el operador cambie
el dispositivo de mando a un modo inactivo durante un periodo predeterminado y en el periodo predeterminado del
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cambio inactivo, emita una sefial de control que corresponde a la sefial de control al instante del cambio del modo de
funcionamiento

Preferentemente se mide el angulo de ajuste de la palanca de mando, y con el valor del angulo medido,
considerando el modo de funcionamiento seleccionado por el operador, es generada la sefial de control.

De acuerdo con una variante especialmente preferente del método se prevé que para la palanca de mando, para
cada orden de mando, se predetermine respectivamente un rango del angulo de ajuste individual y se verifique qué
modo de funcionamiento se encuentra seleccionado y en qué rango del angulo de ajuste cae el valor del angulo
detectado, donde la sefial de control es generada en funcion del rango del angulo de ajuste determinado y del modo
de funcionamiento determinado.

A continuacién la invencién se explica en detalle mediante un ejemplo de ejecucion, donde a modo de ejemplo las
figuras muestran

Figura 1: un ejemplo de ejecucion de un dispositivo de mando de acuerdo con la invencién, mediante el cual se
explica también un ejemplo de ejecucion del método de acuerdo con la invencion;

Figura 2: la divisién del rango del angulo de giro de una palanca de mando del dispositivo de mando segun la figura
1 en rangos del angulo de ajuste para un mando dependiente del tiempo;

Figura 3: la asociacion de valores del angulo de ajuste de la palanca de mando con respecto a 6rdenes de mando
para un modo de funcionameinto en funcién de la posicién del dispositivo de mando segun la figura 1;

Figura 4: el modo de funcionamiento de un dispositivo de control del dispositivo de mando segun la figura 1, donde
mediante desarrollos temporales se explica un cambio inactivo del dispositivo de mando en el caso de un cambio del
modo de funcionamiento.

Para alcanzar una mayor claridad, para los componentes idénticos o comparables siempre se utilizan en las figuras
los mismos simbolos de referencia.

En la figura 1 puede observarse un dispositivo de mando 10 que se encuentra equipado con una palanca de mando
20. La palanca de mando 20 se encuentra mantenida de forma pivotante dentro de un rango del angulo de giro, asi
como del rango de ajuste vy, y dentro del rango de ajuste y puede adoptar cualquier angulo de ajuste a.

Tal como puede observarse en la figura 1, el rango de ajuste y se encuentra disefiado de forma simétrica y presenta
un eje central, asi como un eje de simetria 30 que divide el rango de ajuste en dos grandes secciones de angulos
parciales. En el area del eje de simetria 30, asi como en el eje central, la palanca de mando 20 se mantiene por
acople, de manera que el eje central forma una posicion cero de acople para la palanca de mando 20. Por fuera del
area del eje central, asi como por fuera del eje de simetria 30 el area de ajuste no presenta acoples, donde la
palanca de mando se mantiene automaticamente en cualquier posicién por fuera del eje de simetria 30. Un acople
automatico de esa clase puede alcanzarse por ejemplo a través de una friccion correspondiente de la palanca de
mando 20.

Para detectar el respectivo angulo de ajuste a de la palanca de mando 20, el dispositivo de mando 10 presenta un
dispositivo de medicién de angulos 40 que mide el angulo de ajuste a, generando un valor del angulo de ajuste D(a)
correspondiente y emitiéndolo del lado de salida. Aguas abajo del dispositivo de angulos 40 se encuentra dispuesto
un dispositivo de control 50 del dispositivo de mando 10.

Del mismo modo, al dispositivo de control 50 se encuentra conectado un dispositivo de seleccién 60 del dispositivo
de mando 10. Con el dispositivo de seleccion 60 el operador o el conductor del vehiculo pueden seleccionar con qué
modo de funcionamiento debe ser operado el dispositivo de mando 10. Puede seleccionarse un modo de
funcionamiento dependiente del tiempo BA, el cual en las figuras 2 y 4 se indica a través de un uno l6gico (BA=1),
asi como un modo de funcionamiento en funcién de la posicion, el cual en las figuras 3 y 4 se indica con un cero
l6gico (BA=0).

Como un modo de funcionamiento dependiente del tiempo (BA=1) se entiende que la orden de mando que es
generada por el dispositivo de control 50 en forma de una sefial de control ST del lado de salida, entre otras cosas,
depende de durante cuanto tiempo la palanca de mando permanece en una posicion predeterminada: En el modo
de funcionamiento dependiente del tiempo puede preverse por ejemplo que la fuerza de accionamiento del
accionamiento aumente de forma continua hasta que la palanca de mando se encuentre en la posicién "Aumento de
la fuerza de accionamiento" y que se reduzca de forma continua hasta que la palanca de mando se encuentre en la
posicion "Reduccion de la fuerza de accionamiento”. De manera correspondiente, también la fuerza de frenado
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puede ser aumentada o reducida, regulando posiciones correspondientes de la palanca de mando para aumentar o
reducir la fuerza de frenado. Un ejemplo de ejecucion de un modo de funcionamiento dependiente del tiempo se
explica en detalle méas adelante con relacion a la figura 2.

Como un modo de funcionamiento en funcién de la posicion BA=0 se entiende que la orden de mando es
determinada por la respectiva posicién de la palanca de mando y depende de durante cuanto tiempo la misma
permanece en la respectiva posicién. Un ejemplo de ejecucion de un modo de funcionamiento en funcion de la
posicion se explica mas adelante con relacién a la figura 3.

Con el dispositivo de seleccion 60, por tanto, el operador puede determinar si el dispositivo de mando debe ser
operado dependiente del tiempo o en funcidon de la posicion. El ejemplo de ejecucion seguin la figura 1, en el caso
del dispositivo de seleccion 60, se trata de un componente separado que se encuentra conectado al dispositivo de
control 50. De manera alternativa, el dispositivo de seleccion 60 puede estar dispuesto también en la palanca de
mando 20 o cerca de la misma, o en el mango 70 de la palanca de mando 20.

Tal como puede observarse ademas en la figura 1, el dispositivo de mando 10 presenta un dispositivo de
visualizacion 80 que se encuentra conectado al dispositivo de control 50.

A modo de ejemplo, el dispositivo de mando 10 puede operarse del siguiente modo:

Con las sefiales que se aplican del lado de entrada, es decir, con el valor del angulo de ajuste D(a) del dispositivo de
medicidon de angulos 40, asi como con la sefial de seleccién AS del dispositivo de seleccién 60, el dispositivo de
control 50 determina una sefal de control ST y la emite del lado de salida. Con la sefial de control ST se indica o
emite la respectiva orden de mando BF de la palanca de mando 20.

Ademas, del lado de salida, el dispositivo de control 50 genera una sefial de visualizacién AZ que llega al dispositivo
de visualizacion 80, determinando qué aviso debe visualizarse en el dispositivo de visualizacion 80.
Preferentemente, con la sefial de visualizacion AZ se provoca una visualizacion de la respectiva orden de mando
BF, asi como del modo de funcionamiento respectivamente actual BA.

A modo de ejemplo, la figura 2 muestra como puede tener lugar una division del rango de ajuste y segun la figura 1
en rangos del angulo de ajuste Ay0 a Ay6, para posibilitar un modo de funcionamiento dependiente del tiempo
(BA=1) del dispositivo de mando 10. Por ejemplo, a los rangos del angulo de ajuste individuales Ay0 a Ay6 se
encuentran asociadas las siguientes 6rdenes de mando:

AyO0: fuerza de accionamiento y fuerza de frenado = 0

Ay1l: la fuerza de accionamiento se reduce de forma continua
Ay2: la fuerza de accionamiento se mantiene constante

Ay3: la fuerza de accionamiento aumenta de forma continua
Ay4: la fuerza de frenado se reduce de forma continua

Ay5: la fuerza de frenado se mantiene constante

Ay6: la fuerza de frenado aumenta de forma continua.

En el caso de un modo de funcionamiento dependiente del tiempo, la fuerza de accionamiento regulada, asi como la
fuerza de frenado regulada depende de durante cuanto tiempo la palanca de mando 20 se encuentra en el rango del
angulo de ajuste que modifica la fuerza de accionamiento o que modifica la fuerza de frenado Ayl, Ay3, Ay4 y Ay6.
En los rangos del angulo de ajuste Ay2 y Ay5 la fuerza de accionamiento, asi como la fuerza de frenado, se
mantienen invariables, asi como constantes, en su respectivo valor.

En la figura 3, a modo de ejemplo, se muestra como el rango de ajuste y puede ser utilizado en el caso de un modo
de funcionamiento en funcién de la posicién (BA = 0). En el caso de un modo de funcionamiento en funcién de la
posicion, la orden de mando resultante depende de qué angulo de ajuste a presenta la palanca de mando 20.

Si la palanca de mando 20 se encuentra en el rango del angulo de ajuste Ay7, entonces el accionamiento del
vehiculo debe ejercer una fuerza de accionamiento positiva. El respectivo valor de la fuerza de accionamiento es
determinado a través del respectivo angulo de ajuste a del rango del angulo de ajuste Ay7: A modo de ejemplo, la
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fuerza de accionamiento se regula tanto mas elevada, en tanto mas grande es el angulo de ajuste a de la palanca de
mando.

De manera correspondiente, la fuerza de frenado es regulada a través de un giro de la palanca de mando 20 hacia
el rango del angulo de ajuste Ay8, donde por ejemplo un angulo de ajuste a - referido al eje de simetria 30 - tiene
como consecuencia una fuerza de frenado elevada y un angulo de ajuste a mas reducido tiene como consecuencia
una fuerza de frenado reducida.

En el rango del angulo de ajuste Ay0 no se genera una fuerza de accionamiento ni una fuerza de frenado, de
manera que el vehiculo sin ser frenado y sin ser acelerado mantiene su estado de movimiento - exceptuando la
friccion, la resistencia al aire y otras influencias.

El modo de funcionamiento del dispositivo de mando 10 segun la figura 1 se explicard con mayor detalle en la vista
de conjunto de la figura 4. En la figura 4 puede observarse cdmo un accionamiento del dispositivo de seleccion 60 y
una generacion de una sefial de seleccion AS provoca una modificacion del modo de funcionamiento BA. Si se
activa el dispositivo de seleccién 60 y se genera una sefial de seleccién con un "1" légico, entonces esto no conduce
directamente a una modificacion del modo de funcionamiento, solamente cuando la sefial de seleccion AS se genera
al menos durante un periodo minimo Tmin predeterminado con un "uno" loégico, se provoca una conmutacion del
modo de funcionamiento BA.

En la figura 4, a modo de ejemplo, se muestra una conmutacion del modo de funcionamiento en el instante t = t1. En
el instante t1, la sefial de seleccién AS presenta un "™1" légico para el periodo predeterminado Tmin, de manera que
el modo de funcionamiento pasa de BA= 0 a BA = 1. Esto significa que, desde un modo de funcionamiento en
funciéon de la posicién (BA = 0), tal como fue explicado con relacion a la figura 3, se pasa a un modo de
funcionamiento dependiente del tiempo (BA = 1), tal como se ha explicado con relacién a la figura 2.

En la figura 4 se representa ademas el respectivo estado Z del dispositivo de mando 10. Si el estado Z presenta un
"1" légico, entonces el dispositivo de mando 10 se encuentra activo y el dispositivo de control 50, del lado de salida,
genera la sefial de control ST que corresponde a la respectiva posicién de mando o al respectivo angulo de ajuste a
de la palanca de mando 20. En cambio, si el estado Z presenta un "0" l6gico, entonces el dispositivo de mando 10 se
encuentra inactivo y genera del lado de salida una sefial de control ST que indica la orden de mando
respectivamente seleccionada, la cual ha mostrado el dispositivo de mando 10 en el instante previo al cambio del
modo de funcionamiento. Expresado de otro modo, durante el estado Z = 0, es decir durante el periodo Ts, la sefial
de control ST permanecera contante, correspondiendo a la sefial de control ST que ha sido generada en el instante
t1. Solo después de finalizado el periodo Ts el dispositivo de mando 10 es conectado nuevamente de forma activa,
de manera que la sefial de control ST corresponde nuevamente al respectivo angulo de ajuste a de la palanca de
mando 20, asi como al modo de funcionamiento BA respectivamente seleccionado. El retorno a la actividad del
dispositivo de mando 10 después de finalizada la fase inactiva Ts se simboliza en la figura 2 a través de un retorno
al estado Z desde un "0" l6gico hacia un "1" légico. En el instante t1 + Ts el dispositivo de mando 10 se encuentra
por lo tanto activo y trabaja a continuacién en el modo de funcionamiento dependiente del tiempo (BA = 1).

En la figura 4 se representa ademas un cambio del modo de funcionamiento dependiente del tiempo BA = 1 a un
modo de funcionamiento en funcion de la posicion BA = 0. De este modo, en la figura 4 puede observarse que en el
instante t = t2, debido a una generacion de la sefial de seleccién AS con un 1 Idgico para un periodo mayor o igual a
Tmin, es provocado un cambio del modo de funcionamiento. También en el caso de esta conmutacién del modo de
funcionamiento de BA = 1 a BA = 0 se modifica el estado Z del dispositivo de mando 10 y el dispositivo de mando 10
es conectado a un modo inactivo por un periodo Ts. Esto significa que la sefial de control ST que ha sido generada
en el instante t = t2 permanece constante en la salida del dispositivo de control 50 y se modifica s6lo una vez
finalizado el periodo Ts, es decir, en el instante t2 + Ts, naturalmente sélo cuando esto requiere la respectiva
posicion de la palanca de mando 20, es decir el valor del angulo de ajuste D(a), considerando el modo de
funcionamiento en funcién de la posicion BA = 0.

A través de la conexién inactiva del dispositivo de mando 10 se evita que después de un cambio del modo de
funcionamiento, es decir de una conmutacién de BA = 0 a BA = 1, asi como de una conmutacion BA = 1 a BA = 0,
pueda tener lugar una modificacion no deseada del estado del vehiculo. Durante la fase inactiva Ts predeterminada,
a saber, el conductor del vehiculo o el operador del dispositivo de mando tiene la posibilidad de regular la respectiva
posicion de la palanca de mando 20 con el mango 70, de manera que el estado de mando deseado del vehiculo
corresponda al modo de funcionamiento nuevamente regulado de forma respectiva.

En el ejemplo de ejecucién segun la figura 4, una conmutacién del modo de funcionamiento BA se provoca cuando
el accionamiento del dispositivo de seleccion 60 y la generacion de la sefial AS con un 1 légico tienen lugar con un 1
I6gico al menos durante el periodo minimo predeterminado Tmin. De manera alternativa, una conmutacion del modo
de funcionamiento BA puede tener lugar también bajo otras condiciones, por ejemplo cuando una sefial de seleccién
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AS es generada con una secuencia de codificacion binaria o analégica predeterminada, por ejemplo en la forma

"corto - largo- largo". "corto-corto-largo” o similares.
Lista de referencias

10 dispositivo de mando

20 palanca de mando

30 eje de simetria

40 dispositivo de medicion de angulos
50 dispositivo de control

60 dispositivo de seleccién

70 mango

80 dispositivo de visualizacion

AS sefial de seleccion

AZ sefial de visualizacion

BA modo de funcionamiento

BF orden de mando

ST sefial de control

t instante

t1 instante

t2 instante

Ts periodo

Tmin periodo

Z estado

y rango de ajuste

Ay0 - Ay8 rangos del angulo de ajuste
a angulo de ajuste

D(a) valor del angulo de ajuste
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de mando (10) con una palanca de mando (20) para controlar un vehiculo, en particular para controlar
una locomotora o un vehiculo de traccién, donde el dispositivo de mando presenta un dispositivo de control (50) que
posibilita un modo de funcionamiento en funcién de la posiciéon (BA=0) y un modo de funcionamiento dependiente
del tiempo (BA=1) del dispositivo de mando, caracterizado porque

- al dispositivo de control se encuentra conectado un dispositivo de seleccion (60) con el cual puede seleccionarse
por parte del operador el modo de funcionamiento en funcién de la posiciébn o el modo de funcionamiento
dependiente del tiempo del dispositivo de mando, y

- en funcién del modo de funcionamiento seleccionado y de la respectiva posicién de la palanca de mando, del lado
de salida, el dispositivo de control es adecuado para generar una sefial de control (ST) que indica la respectiva
orden de mando (BF) de la palanca de mando.

2. Dispositivo de mando segun la reivindicacién 1, caracterizado porque el dispositivo de control esta disefiado de
manera que después de que el modo de funcionamiento ha sido cambiado por el operador cambia el dispositivo de
mando a un modo inactivo durante un periodo predeterminado (Ts).

3. Dispositivo de mando segun la reivindicaciéon 2, caracterizado porque el dispositivo de control, en el periodo
predeterminado del cambio inactivo, emite una sefial de control que corresponde a la sefial de control al instante del
cambio del modo de funcionamiento.

4. Dispositivo de mando segun una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque el dispositivo de
control esta disefiado de manera que después de que el modo de funcionamiento ha sido cambiado por el operador
mantiene invariable la sefial de control durante un periodo predeterminado (Ts).

5. Dispositivo de mando segin una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque el dispositivo de
mando presenta un dispositivo de visualizacion (80) que muestra el modo de funcionamiento (BA) respectivamente
seleccionado.

6. Dispositivo de mando segun una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque el dispositivo de
mando presenta un dispositivo de visualizacion (80) que muestra la orden de mando (BF) respectivamente
seleccionada del dispositivo de mando.

7. Dispositivo de mando segun una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque

- al dispositivo de control se encuentra conectado un dispositivo de medicion de angulos (40) para detectar el
angulo de ajuste (a) de la palanca de mando

- y el dispositivo de control es adecuado para generar la sefial de control con el valor del angulo de ajuste (D(a))
detectado del dispositivo de medicion de angulos y el modo de funcionamiento seleccionado por el operador.

8. Dispositivo de mando segln una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque

- para la palanca de mando, para cada orden de mando, se encuentra predeterminado respectivamente un rango del
angulo de ajuste o un valor del angulo de ajuste individual, y

- el dispositivo de control verifica qué modo de funcionamiento se encuentra seleccionado y en qué rango del angulo
de ajuste cae el valor del angulo detectado o a qué valor del angulo de ajuste es idéntico o similar el valor del angulo
medido, y genera la sefial de control en funcién del rango del angulo de ajuste determinado o del valor del &ngulo de
ajuste y del modo de funcionamiento determinado.

9. Dispositivo de mando segun una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque la palanca de mando
proporciona una posicion cero de acople y por lo demas opera sin acople y se mantiene automaticamente dentro de
todo el resto del rango de ajuste de la palanca de mando.

10. Dispositivo de mando segun la reivindicacion 9, caracterizado porque la posicion cero de acople se encuentra
dispuesta en un eje de simetria (30) del rango del angulo de ajuste.

11. Vehiculo ferroviario con un dispositivo de mando segun una de las reivindicaciones 1 a 10.
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12. Método para generar una sefial de control (ST) que indica una orden de mando (BF) de una palanca de mando
(20), en particular para controlar una locomotora o un vehiculo a tracciéon, donde en funcion de un modo de
funcionamiento (BA) seleccionado y de la respectiva posicion de la palanca de mando del lado de salida se genera
una sefial de control (ST) que indica la respectiva orden de mando de la palanca de mando, caracterizado porque
después de que el modo de funcionamiento ha sido cambiado por el operador cambia el dispositivo de mando a un
modo inactivo durante un periodo predeterminado (Ts) y en el periodo predeterminado del cambio inactivo, emite
una sefial de control que corresponde a la sefial de control al instante del cambio del modo de funcionamiento.

13. Método segun la reivindicacién 12, caracterizado porque
- es medido el angulo de ajuste (a) de la palanca de mando, y

- con el valor del angulo D(a)) medido, considerando el modo de funcionamiento seleccionado por el operador, se
genera la sefial de control.

14. Método segun la reivindicacién 13, caracterizado porque

- para la palanca de mando, para cada orden de mando, se encuentra predeterminado respectivamente un rango del
angulo de ajuste o un valor del angulo de ajuste individual, y

- se verifica qué modo de funcionamiento se encuentra seleccionado y en qué rango del angulo de ajuste cae el
valor del angulo detectado o a qué valor del angulo de ajuste es idéntico o similar el valor del angulo medido, y se
genera la sefial de control en funcion del rango del angulo de ajuste determinado o del valor del angulo de ajuste y
del modo de funcionamiento determinado.
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