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DESCRIPCION

Procedimiento de configuracion de cédigo de identificacion de motor inteligente y aparato de control de varios
ejes que utiliza el mismo

Antecedentes de la invencion
Campo de la invencion

La invencion se refiere a una técnica de direccionamiento de un motor inteligente y a una aplicacion de la misma,
y se refiere particularmente a un procedimiento de configuracion de codigos de identificacion de motores
inteligentes y a un aparato de control de varios ejes que utiliza el mismo.

Descripcion de la técnica relacionada

Junto con el progreso de la ciencia y la tecnologia, las aplicaciones de control de automatizacion se vuelven cada
vez mas populares en la vida cotidiana, especialmente en los robots o brazos de robot producidos mediante el
uso de aparatos de control de varios ejes. Dicho sistema de control de varios ejes tiene multiples conexiones
conjuntas, y se le permite moverse en un plano o en un espacio tridimensional (3D) o moverse con un
desplazamiento lineal. A la vista de una estructura, el aparato de control de varios ejes esta compuesto por un
cuerpo principal mecanico, un controlador, un mecanismo de servidor y un sensor, y ciertas operaciones
especificas del mismo se configuran mediante un programa de acuerdo con un requisito de operacion. Por
ejemplo, a la vista de una operacion del robot, el robot puede ser accionado por motores para mover un brazo
para realizar una operacion de apertura o cierre de una pinza, y el resultado se retroalimenta con exactitud a un
controlador Idgico programable y un operador puede introducir una secuencia de operacion, de modo que el
robot pueda completar repetidamente innumerables veces una operacion correcta y regular. Dicho robot se ha
aplicado con éxito a industrias tales como la industria de fabricacién de automoviles, etc. El robot se relaciona
con un campo técnico en el que los dispositivos mecanicos automaticos son los mas utilizados, y en muchas
tareas industriales peligrosas tales como el montaje, pintura, soldadura y fundicion a alta temperatura, etc., los
brazos del robot se pueden usar para reemplazar un trabajo manual.

Cuando un controlador del aparato de control de varios ejes opera respectivamente una pluralidad de motores
inteligentes, el controlador tiene que aprender un cédigo de identificacion de cada motor inteligente de antemano
para enviar correctamente una orden al motor inteligente individual del aparato de control de varios ejes, para
completar una operacioén especificada. Ademas, después de la fabricacion del motor inteligente generalmente se
configura un cddigo de identificacion original del motor inteligente como un valor predeterminado, de modo que
cuando se montan los motores inteligentes o se reemplazan los motores inteligentes del aparato de control de
varios ejes, los cddigos de identificacion de los motores inteligentes deben reconfigurarse, y el valor
predeterminado original se cambia a un parametro correcto en el sistema de control de varios ejes, y cada uno
de los motores inteligentes del aparato de control de varios ejes debe tener un cédigo de identificacion diferente
para poder ser controlado correctamente por el controlador.

El motor inteligente proporciona una orden para cambiar el cédigo de identificacion, y el controlador envia una
orden para cambiar el codigo de identificacion. Los parametros clave de la orden enviada a un bus por el
controlador incluyen un objeto que recibe la orden (representado en un cédigo de identificacion del motor
inteligente), un tipo de orden (cambiar el cédigo de identificacion), un parametro que debe ser especificado por la
orden (un nuevo cédigo de identificacion). Cuando se ejecuta la orden, el usuario tiene que confirmar que el
numero del objeto que recibe la orden en el bus es Unicamente uno (dos motores inteligentes con el mismo
cédigo de identificacién no pueden conectarse al mismo bus), y que actualmente ningin otro motor inteligente
usa el nuevo cadigo de identificacion. En una practica real, para evitar errores, generalmente solamente un motor
inteligente esta conectado al bus para cambiar el cédigo de identificacion del mismo.

Sin embargo, en el sistema del aparato de control de varios ejes, el controlador conecta todos los motores
inteligentes a través del bus, y cada uno de los motores inteligentes esta conectado de forma paralela. Cuando
se configuran los codigos de identificacion de los motores inteligentes, la operacion de configuraciéon no se puede
implementar en caso de que todos los motores inteligentes estén conectados simultdaneamente al bus, ya que si
los motores inteligentes del aparato tienen el mismo codigo de identificacion y estan conectados al bus de forma
paralela, los motores inteligentes pueden recibir simultaneamente una orden de configuracion enviada por el
controlador, lo que puede causar un error de configuracion del cédigo de identificacion. Por lo tanto, antes de que
se use la pluralidad de motores inteligentes en el aparato de control de varios ejes, los cédigos de identificacion
de los motores inteligentes deben configurarse uno por uno sin repetirse, y luego los motores inteligentes pueden
conectarse al bus para su uso. En otras palabras, en la técnica anterior, la configuracién del cédigo de
identificacion debe realizarse individualmente para cada uno de los motores inteligentes, lo que causa
inconvenientes en la instalacion y en la configuracion.

El documento JP 2004/318439 divulga un dispositivo codificador y un sistema de robot.

Sumario de la invenciéon



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2746 564 T3

La invencion se dirige a un aparato de control de varios ejes y a un procedimiento de configuracién de codigos de
identificacion de motores inteligentes, por los cuales un usuario es capaz de configurar los cddigos de
identificacion en el caso de que los motores inteligentes se acoplen simultaneamente al aparato de control de
varios ejes, para mejorar la conveniencia de su uso.

La invencion proporciona un procedimiento de configuracion de cédigos de identificacion de motores inteligentes,
que esta adaptado para configurar codigos de identificacion para una pluralidad de motores inteligentes. El
procedimiento incluye los siguientes pasos. Se introduce un modo de configuracion del cédigo de identificacion
cuando los motores inteligentes reciben una orden de configuracion del cédigo de identificacion. Se detecta un
angulo de rotacion del eje de cada uno de los motores inteligentes en el modo de configuracion del cédigo de
identificacion, para determinar si el angulo de rotacion del eje de cada uno de los motores inteligentes es mayor
que un valor de configuracion. Cuando uno de los motores inteligentes determina que el angulo de rotacion del
eje del mismo es mayor que el valor de configuracién, se configura un cédigo de identificacion de uno de los
motores inteligentes a partir de un cédigo de identificacion predeterminado a un primer codigo de identificacion.

En una realizacion de la invencion, el procedimiento de configuracion de codigos de identificacion de motores
inteligentes incluye ademas los siguientes pasos. Uno de los motores inteligentes envia una sefial de indicacion
de configuracion que incluye el primer codigo de identificacion. La sefial de indicacion de configuracion se
transmite a los otros motores inteligentes a través de un bus. Cuando los otros motores inteligentes reciben la
sefial de indicacion de configuracion, se registra el primer cédigo de identificacion ocupado por uno de los
motores inteligentes.

En una realizacion de la invencion, el procedimiento de configuracion de codigos de identificacion de motores
inteligentes incluye ademas un paso siguiente. Cuando otro de los motores inteligentes determina que el angulo
de rotacion del eje del mismo es mayor que el valor de configuracion, un cédigo de identificacion de ese otro de
los motores inteligentes se configura como un segundo cadigo de identificacion que no esté ocupado.

En una realizacién de la invencion, el paso de configurar el codigo de identificacion de ese otro de los motores
inteligentes como el segundo codigo de identificacion que no esta ocupado incluye los siguientes pasos. El
cédigo de identificacion de ese otro de los motores inteligentes se configura a partir del cédigo de identificacion
predeterminado como el primer cédigo de identificacion de acuerdo con la sefial de indicaciéon de configuracion.
Cuando ese otro de los motores inteligentes determina que el angulo de rotacion del eje del mismo es mayor que
el valor de configuracion, el codigo de identificacion de ese otro motor inteligente se configura a partir del primer
cédigo de identificacion como el segundo cédigo de identificacion, donde el segundo cédigo de identificacion es
el primer cédigo de identificacion mas un valor unidad predeterminado.

En una realizacion de la invencion, el procedimiento de configuracion de codigos de identificacion de motores
inteligentes incluye ademas un siguiente paso. Cuando los motores inteligentes entran en modo de configuracion
de cddigo de identificacion, el codigo de identificacion de cada uno de los motores inteligentes se restablece al
cédigo de identificacion predeterminado.

La invencién proporciona un aparato de control de varios ejes que incluye una pluralidad de motores inteligentes
y un controlador principal. Los motores inteligentes tienen respectivamente un codigo de identificacion
predeterminado. El controlador principal se usa para proporcionar una pluralidad de érdenes de control para
controlar respectivamente la rotacion de los motores inteligentes, donde el controlador principal esta configurado
para enviar una orden de configuracion de cédigo de identificacion para configurar cédigos de identificacion de
los motores inteligentes, y los motores inteligentes entran a un modo de configuracion de codigo de identificacion
después de recibir la orden de configuracion de codigo de identificacion. Los motores inteligentes detectan
respectivamente un angulo de rotacion del eje del mismo en el modo de configuracién de codigo de
identificacion, y determinan respectivamente si el angulo de rotacion del eje respectivo es mayor que un valor de
configuracion. Cuando uno de los motores inteligentes determina que el angulo de rotacion del eje del mismo es
mayor que el valor de configuracion, ese uno de los motores inteligentes configura un cédigo de identificacion del
mismo a partir de un cadigo de identificacion predeterminado como un primer cédigo de identificacion.

En una realizacion de la invencion, el aparato de control de varios ejes incluye ademas un bus. El bus esta
acoplado a los motores inteligentes y al controlador principal, y sirve como interfaz de comunicaciéon entre los
motores inteligentes y entre los motores inteligentes y el controlador principal.

En una realizacion de la invencion, en el modo de configuracion de identificacion, ese uno de los motores
inteligentes envia una sefial de indicacion de configuracion que incluye el primer codigo de identificacion, y la
sefial de indicacion de configuracion se transmite a los otros motores inteligentes a través del bus. Los otros
motores inteligentes registran el primer cédigo de identificacion ocupado por uno de los motores inteligentes de
acuerdo con la sefial de indicacion de configuracion recibida.

En una realizacion de la invencion, cuando otro de los motores inteligentes determina que el angulo de rotacion
del eje del mismo es mayor que el valor de configuracion, ese otro de los motores inteligentes configura un
cédigo de identificacion del mismo como un segundo cadigo de identificacion que no esté ocupado.
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En una realizacion de la invencion, cuando ese otro de los motores inteligentes recibe la sefial de indicacion de
configuracion, ese otro de los motores inteligentes configura un codigo de identificacion del mismo a partir del
cédigo de identificacion predeterminado como el primer codigo de identificacion de acuerdo con la sefal de
indicacion de configuracion, y cuando ese otro de los motores inteligentes determina que el angulo de rotacion
del eje del mismo es mayor que el valor de configuracion, ese otro de los motores inteligentes configura el cédigo
de identificacion del mismo a partir del primer cédigo de identificacion como el segundo codigo de identificacion,
donde el segundo codigo de identificacion es el primer codigo de identificacion mas un valor unidad
predeterminado.

En una realizacion de la invencion, el bus incluye una linea de alimentacién, una linea de tierra y una linea de
sefial. La linea de alimentacion esta acoplada al controlador principal y a un puerto de alimentaciéon de cada uno
de los motores inteligentes. La linea de tierra esta acoplada al controlador principal y a un puerto de tierra de
cada uno de los motores inteligentes. La linea de sefial esta acoplada al controlador principal y a un puerto de
transmision de datos de cada uno de los motores inteligentes. Cuando cada uno de los motores inteligentes
transmite una sefial a cada uno de los otros, cada uno de los motores inteligentes envia la sefial a los otros
motores inteligentes a través de la linea de sefial en forma de retransmision.

En una realizacion de la invencion, el bus incluye una linea de alimentacion, una linea de tierra, una linea de
recepcion de sefial y una linea de transmision de sefial. La linea de alimentacion esta acoplada al controlador
principal y a un puerto de alimentacion de cada uno de los motores inteligentes. La linea de tierra esta acoplada
al controlador principal y a un puerto de tierra de cada uno de los motores inteligentes. La linea de recepcion de
sefal esta acoplada a un puerto de transmision de datos del controlador principal y a un puerto de recepcion de
sefial de cada uno de los motores inteligentes. La linea de transmisién de sefial esta acoplada a un puerto de
recepcion de datos del controlador principal y a un puerto de transmision de sefial de cada uno de los motores
inteligentes. Cuando cada uno de los motores inteligentes transmite una sefial a cada uno de los otros, cada uno
de los motores inteligentes envia la sefial al controlador principal a través de la linea de transmision de sefial, y el
controlador transmite la sefial a los otros motores inteligentes a través de la linea de recepcion de sefial en forma
de una retransmision.

En una realizacion de la invencién, cada uno de los motores inteligentes incluye un conjunto de engranajes, un
cuerpo de motor, un sensor de posicion y un controlador de motor. El cuerpo del motor tiene un eje, donde el eje
esta acoplado al conjunto de engranajes para hacer que el conjunto de engranajes gire. El sensor de posicion
esta acoplado al conjunto de engranajes y al cuerpo del motor, y esta configurado para detectar un angulo de
rotacion del conjunto de engranajes para generar una sefial de deteccion del eje. El controlador del motor esta
acoplado al cuerpo del motor y al sensor de posicion, y esta configurado para comunicarse con el controlador
principal para controlar una operacion del cuerpo del motor, donde el controlador del motor calcula ademas el
angulo de rotacion del eje de acuerdo con la sefial de deteccion del eje.

En una realizaciéon de la invencion, el sensor de posicion incluye una resistencia variable y una unidad de
deteccion de voltaje. Un primer terminal de la resistencia variable esta acoplado a un voltaje de referencia, un
segundo terminal de la resistencia variable esta acoplado a un puerto de tierra, y un terminal de ajuste de la
resistencia variable esta acoplado al eje, donde un valor de resistencia equivalente de la resistencia variable
varia junto con la rotaciéon del eje. La unidad de deteccion de voltaje esta acoplada a la resistencia variable, y
esta configurada para detectar un valor de voltaje entre el primer terminal y el terminal de ajuste de la resistencia
variable, y toma el valor de voltaje detectado como la sefial de deteccién del eje a proporcionar al controlador del
motor.

Segun las descripciones anteriores, la realizacion de la invencién proporciona un procedimiento de configuracion
de cdédigos de identificacion de motores inteligentes y un aparato de control de varios ejes que lo utiliza. De
acuerdo con el procedimiento antes mencionado, el usuario puede rotar secuencialmente los ejes de los motores
inteligentes ejerciendo una fuerza externa, para configurar los codigos de identificacion de los motores
inteligentes uno por uno. Dado que cada uno de los motores inteligentes detecta una variacion del angulo de
rotacion del eje del mismo para servir como referencia para determinar si se debe actualizar el cédigo de
identificacion, cuando se configuran los codigos de identificacion de los motores inteligentes, el usuario puede
realizar la operacion de configuracién en una configuracion en la que todos los motores inteligentes estan
conectados al bus, y no es necesario preocuparse de que los motores inteligentes del aparato tengan el mismo
cédigo de identificacion que cause un error de configuracion de los cddigos de identificacion. Por lo tanto, la
conveniencia de configurar el aparato de control de varios ejes mejora enormemente.

Para hacer que las caracteristicas y ventajas de la invencion mencionadas anteriormente y otras sean
comprensibles, a continuacion, se describen en detalle varias realizaciones ejemplares acomparfiadas de figuras.

Breve descripcion de los dibujos

La FIG. 1A es un diagrama esquematico estructural de un aparato de control de varios ejes de acuerdo
con una realizacion de la invencion.
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La FIG. 1B es un diagrama esquematico estructural de un motor inteligente de acuerdo con una
realizacion de la invencion.

La FIG. 2 es un diagrama de flujo por pasos que ilustra un procedimiento de configuracién de cadigos de
identificacion de motores inteligentes de acuerdo con una realizacién de la invencion.

La FIG. 3 es un diagrama de flujo de pasos que ilustra un procedimiento de configuracion de cédigos de
identificacion de motores inteligentes de acuerdo con ofra realizacion de la invencion.

Las FIGS. 4A a 4F son diagramas esquematicos que ilustran situaciones de configuracion del
procedimiento de configuracion de cédigos de identificacion de motores inteligentes de la FIG. 3.

La FIG. 5 es un diagrama esquematico de configuracién de un aparato de control de varios ejes y de un
bus del mismo de acuerdo con una realizacion de la invencion.

La FIG. 6 es un diagrama esquematico de configuracién de un aparato de control de varios ejes y de un
bus del mismo de acuerdo con otra realizacion de la invencion.

La FIG. 7 es un diagrama esquematico estructural de un sensor de posicion de acuerdo con una
realizacion de la invencion.

Descripcion de las realizaciones

Para facilitar al usuario de un aparato de control de varios ejes el instalar y configurar motores inteligentes con
sencillez y ahorrar un tiempo para reconfigurar los cédigos de identificacion necesarios cuando se reemplazan
los motores inteligentes, las realizaciones de la invencién proporcionan un aparato de control de varios ejes y un
procedimiento de configuracion de cédigos de identificacion. Las realizaciones de la invencion se describen en
detalle a continuaciéon, y las implementaciones detalladas de las realizaciones pueden ser ajustadas
adecuadamente por los expertos en la materia. Siempre que sea posible, se utilizan los mismos nimeros de
referencia en los dibujos y la descripcion para referirse a las mismas partes o partes similares.

La FIG. 1A es un diagrama esquematico estructural de un aparato de control de varios ejes segin una
realizacion de la invencion. La FIG. 1B es un diagrama esquematico estructural de un motor inteligente de
acuerdo con una realizacion de la invencion.

En referencia a la FIG. 1A, el aparato 100 de control de varios ejes de la presente realizacion es, por ejemplo, un
robot, un brazo de robot o una plataforma de control mecanico, que incluye motores 110_1-110_n inteligentes, un
controlador 120 principal y un bus 130. El nimero de los motores 110_1-110_n inteligentes puede variarse junto
con un requisito de disefio del aparato 100 de control de varios ejes (es decir, n es un valor definido por un
disefiador y es un nimero entero positivo mayor que 1).

En la presente realizacion, cada uno de los motores 110_1-110_n inteligentes puede corresponder a un objeto
controlado diferente (no mostrado), cada uno de los objetos controlados puede moverse a lo largo de las mismas
o diferentes direcciones del eje en respuesta a las rotaciones de los motores 110_1-110_n inteligentes.

El controlador 120 principal puede usarse para proporcionar una pluralidad de 6rdenes de control CMD para
controlar respectivamente las rotaciones de los motores 110_1-110_n inteligentes, y el controlador 120 principal
esta configurado para enviar una orden de configuracion de cédigo de identificacion IDS para configurar codigos
de identificacion de los motores 110_1-110_n inteligentes. En la presente realizacién, el controlador 120 principal
se implementa, por ejemplo, mediante un circuito fisico de operacion Idgica tal como un procesador o un chip de
control, etc., y un patréon de implementacion de hardware del controlador 120 principal no esta limitado por la
invencion.

El bus 130 esta acoplado entre los motores 110_1-110_n inteligentes y el controlador 120 principal, que puede
servir como una interfaz de comunicacion entre los motores 110_1-110_n inteligentes y una interfaz de
comunicacion entre los motores 110_1-110_n inteligentes y el controlador 120 principal. En otras palabras, los
motores 110_1-110_n inteligentes pueden enviar sefiales a los otros motores 110_1-110_n inteligentes y/o al
controlador 120 principal a través del bus 130, o recibir sefiales de los otros motores 110_1-110_n inteligentes
y/o del controlador 120 principal, y el controlador 120 principal es el mismo que el anterior.

Una estructura de cada uno de los motores 110_1-110_n inteligentes se muestra como el motor 110 inteligente
de la FIG. 1B. Con referencia a la FIG. 1A y a la FIG. 1B, el motor 110 inteligente de la presente realizacion
incluye un conjunto 112 de engranajes, un cuerpo 114 de motor, un sensor 116 de posicion y un controlador 118
de motor.

En la presente realizacion, el cuerpo 114 del motor es, por ejemplo, un motor paso a paso de corriente continua
(CC) general o un motor de servidor de CC, que tiene un estator, un rotor y un eje (no mostrados), y el cuerpo
114 del motor esta controlado por una sefial de activacion proporcionada por el controlador 118 del motor para
hacer que el eje gire junto con el rotor. El eje esta acoplado al conjunto 112 de engranajes, y hace que el
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conjunto 112 de engranajes gire cuando el cuerpo 114 del motor opera, de modo que el objeto controlado (no
mostrado) conectado al conjunto 112 de engranajes puede moverse a lo largo de una direccion axial especifica
junto con la rotacién del conjunto 112 de engranajes.

El sensor 116 de posicion esta acoplado al conjunto 112 de engranajes y al cuerpo 114 del motor, y esta
configurado para detectar un angulo de rotacion del conjunto 112 de engranajes para generar una sefial SR de
deteccion de eje.

El controlador 118 del motor esta acoplado al cuerpo 114 del motor y al sensor 116 de posicién. El controlador
118 del motor esta configurado para comunicarse con el controlador 120 principal para controlar la operacion del
cuerpo 114 del motor. Por ejemplo, el controlador 118 del motor puede recibir la orden de control CMD y la orden
de configuracion de cédigo de identificacion IDS enviadas por el controlador 120 principal a través del bus 130, y
genera la sefial de accionamiento correspondiente de acuerdo con la orden de control CMD para controlar la
operacion del cuerpo 114 del motor, y entra a un modo de configuracion de cédigo de identificacion de acuerdo
con la orden de configuracion de coédigo de identificacion IDS para ejecutar una operacion de configuracion de
cédigo de identificacion relacionada. Como otro ejemplo, el controlador 118 de motor de cada uno de los motores
110_1-110_n inteligentes puede comunicarse con cada uno de los otros a través del bus 130, para proporcionar
un estado de operacion o informacion de configuracion de coédigo de identificacion de si mismo a los
controladores 118 del motor de los otros motores 110_1-110_n inteligente para registro.

A continuacion, se describe un procedimiento de configuracion de coédigos de identificacion de los motores
inteligentes con referencia a un flujo de pasos de la FIG. 2. Con referencia a la FIG. 1A, la fig. 1By la FIG. 2, en
la presente realizacion, los motores 110_1-110_n inteligentes entran a un modo de configuracion de cadigo de
identificacion después de recibir la orden de configuracion de cédigo de identificacion IDS (paso S210).

Cada uno de los motores 110_1-110_n inteligentes detecta un angulo de rotacién del eje del mismo en el modo
de configuracion del cédigo de identificacion, y determina si el angulo de rotacion del eje es mayor que un valor
de configuracion predeterminado (que es, por ejemplo, 45 grados, aunque la invencién no esta limitada al mismo)
(paso S220). En una realizacion ejemplar de la invencion, cada uno de los motores 110_1-110_n inteligentes
puede calcular una cantidad de variacion de la sefial SR de deteccion de eje generada por el sensor 116 de
posicion dentro de un periodo predeterminado usando el controlador 118 de motor, y toma la misma como una
sefial que indica el angulo de rotacion del eje, y compara la sefial calculada con el valor predeterminado para
determinar si el angulo de rotacion del eje es mayor que el valor predeterminado. En otras palabras, en la
presente realizacion, el controlador 118 de motor de cada uno de los motores 110_1-110_n inteligentes puede
calcular el angulo de rotacion del eje de acuerdo con la sefial SR de deteccion de eje.

Entonces, cuando uno de los motores 110_1-110_n inteligentes determina que el angulo de rotacion del eje del
mismo es mayor que el valor de configuracion, tomando el motor 110_1 inteligente como ejemplo, el motor 110_1
inteligente puede configurar un cédigo de identificacion del mismo a partir de un cédigo de identificacion
predeterminado como un cédigo de identificacion correspondiente (paso S230), para completar la configuracion
del cédigo de identificacion de un motor inteligente.

El flujo antes mencionado de configurar los cédigos de identificacion se describe adicionalmente a continuacion
con referencia a la operacion de configuracion del usuario. Cuando el usuario desea configurar los cédigos de
identificacion de los motores 110_1-110_n inteligentes, el usuario puede enviar primero la orden de configuracion
de codigo de identificacion IDS a través del controlador 120 principal. La orden de configuracién de cédigo de
identificacion IDS se transmite a todos los motores 110_1- 110_n inteligentes conectados al bus 130 a través del
bus 130, de modo que los motores 110_1-110_n inteligentes entran al modo de configuracion de coédigo de
identificacion.

En el modo de configuracion del cadigo de identificacion, el usuario puede rotar los ejes de los motores 110_1-
110_n inteligentes ejerciendo una fuerza externa, de modo que los angulos de rotacion del eje detectados por los
motores 110_1-110_n inteligentes varien. Cuando el usuario ejerce la fuerza externa para hacer que las
variaciones de los angulos de rotacion del eje sean mayores que el valor predeterminado, el controlador 110 de
motor de los motores 110_1-110_n inteligentes rotados determina por si mismo que el usuario esta realizando la
operacion de configuracion del cédigo de identificacion en respuesta a la variacion del angulo de rotacion del eje,
y configura el cédigo de identificacion de si mismo a partir del cédigo de identificacion predeterminado a un
cédigo de identificacion especifico.

Segun el procedimiento anterior de configuracion de los cédigos de identificacion, el usuario puede rotar
secuencialmente los motores 110_1-110_n inteligentes con la intencién de configurar los coédigos de
identificacion ejerciendo la fuerza externa, y después de que los motores 110_1-110_n inteligentes se roten
secuencialmente, y se actualicen los cédigos de identificacion de los mismos, se completa la operacion de
configuracion de codigo de identificacion de los motores 110_1-110_n inteligentes. En el aparato 100 de control
de varios ejes que completa la operaciéon de configuracion de cédigo de identificacion, los motores 110_1-110_n
inteligentes tienen respectivamente codigos de identificacion diferentes, y el controlador 110 principal puede
tomar los codigos de identificacion de los motores 110_1-110_n inteligentes como indices para generar las
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correspondientes o6rdenes de control CMD, de modo que el controlador 110 principal puede controlar
respectivamente los motores 110_1-110_n inteligentes.

Especificamente, en base al procedimiento de configuracion de cédigo de identificacion de la invenciéon, cuando
se configuran los cédigos de identificacion de los motores 110_1-110_n inteligentes, el usuario no necesita
conectar uno por uno los motores 110_1-110_n inteligentes al bus 130 para probar, sino que puede conectar
directamente los motores 110_1-110_n inteligentes del aparato 100 de control de varios ejes al bus 130
simultaneamente, y ejercer la fuerza externa para rotar los ejes de los motores 110_1-110_n inteligentes, de
modo que los motores 110_1-110_n inteligentes realicen la operacion de configuracion de cédigo de
identificacion en respuesta a la fuerza externa ejercida por el usuario, a fin de mejorar la conveniencia de
configurar el aparato 100 de control de varios ejes.

A continuacion, se describe un flujo detallado de pasos del procedimiento de configuracion de los cédigos de
identificacion de la invencion con referencia a la FIG. 3y a las FIGS. 4A a 4F. La FIG. 3 es un diagrama de flujo
de pasos que ilustra un procedimiento de configuraciéon de cddigos de identificacion de motores inteligentes de
acuerdo con otra realizacion de la invencion. Las FIGS. 4A a 4F son diagramas esquematicos que ilustran
situaciones de configuracion del procedimiento de configuracion de cédigos de identificacion de motores
inteligentes de la FIG. 3. En la presente realizacion, la operacion de configuracion de cédigos de identificacion
realizada a los tres motores 110_1-110_3 inteligentes se toma como un ejemplo para la descripcion, aunque la
invencion no se limita a los mismos.

En referencia a la FIG. 3 y a la fig. 4A, en el flujo de pasos de la presente realizacion, los motores 110_1-110_3
inteligentes primero determinan si se recibe una orden de configuracion de cédigo de identificacion (paso S310).
Si no, la deteccién se realiza continuamente. Por el contrario, en caso afirmativo, los motores 110_1-110_3
inteligentes entran a un modo de configuracion de cédigo de identificacion, y cada uno de los motores 110_1-
110_3 inteligentes reconfigura su cédigo de identificacion ID a un cédigo de identificacion predeterminado (paso
S320). Por ejemplo, el codigo de identificacion predeterminado es 0 (indicado como ID = 0), aunque la invencion
no esta limitada al mismo. En el modo de configuracién de cédigo de identificacion, los motores 110_1-110_3
inteligentes determinan si el angulo de rotacién del eje respectivo es mayor que un valor de configuracion (paso
S330).

Si el usuario ahora ejerce una fuerza externa para girar el eje del motor 110_1 inteligente, como se muestra en la
FIG. 4B, el motor 110_1 inteligente determina que el angulo de rotacion del eje del mismo es mayor que el valor
de configuracion, y actualiza el cédigo de identificacion ID del mismo para que sea el codigo de identificacion
original (0) mas un valor (1) unidad predeterminado (paso S340). En otras palabras, en el paso S340, el cédigo
de identificacion ID del motor 110_1 inteligente se configura como 1 (ID = 1).

Entonces, como se muestra en la FIG. 4C, el motor 110_1 inteligente transmite una sefial SIND1 de indicacion
de configuraciéon que contiene el cadigo de identificacion actualizado (ID = 1) a los motores 110_2 y 110_3
inteligentes a través del bus 130 (paso S350). Después del paso S350, se define que el motor 110_1 inteligente
ha completado la configuracion de codigo de identificacion y deja el modo de configuracién de cédigo de
identificacion (paso S360).

Ademas, a la vista de los motores 110_2 y 110_3 inteligentes que no son rotados por la fuerza externa del
usuario, el resultado de la determinacion de los motores 110_2 y 110_3 inteligentes en el paso S330 es negativo.
Ahora, los motores 110_2 y 110_3 inteligentes determinan ademas si se recibe la sefial SIND1 de indicacion de
configuracion enviada por los otros motores inteligentes (que son los motores 110_1 y 110_3 inteligentes a la
vista del motor 110_2 inteligente, y son los motores 110_1 y 110_2 inteligentes a la vista del motor 110_3
inteligente) (paso S370).

En el estado de configuracion actual, los motores 110_2 y 110_3 inteligentes pueden recibir la sefial SIND1 de
indicacién de configuracion enviada por el motor 110_1 inteligente, de modo que los motores 110_2 y 110_3
inteligentes configuran respectivamente los cédigos de identificacion ID de los mismos al cédigo (1) de
identificacion previo ocupado (paso S380). En otras palabras, los motores 110_2 y 110_3 inteligentes ahora
configuran los codigos de identificacion ID de los mismos como 1 (ID = 1). Después del paso S380, los motores
110_2 y 110_3 inteligentes vuelven a ejecutar el paso S330 para determinar continuamente si sus angulos de
rotacion del eje son mayores que el valor de configuracion.

Si el usuario ahora ejerce la fuerza externa para girar el eje del motor 110_2 inteligente, como se muestra en la
FIG. 4D, el motor 110_2 inteligente determina que el angulo de rotacion del eje del mismo es mayor que el valor
de configuracion, y actualiza el cédigo de identificacion ID del mismo para que sea el codigo (1) de identificacion
original mas el valor (1) unidad predeterminado (paso S340). En otras palabras, en el paso S340 de dicha etapa,
el cadigo de identificacion ID del motor 110_2 inteligente se configura como 2 (ID = 2).

Entonces, como se muestra en la FIG. 4E, el motor 110_2 inteligente transmite una sefial SIND2 de indicacion de
ajuste que contiene el cédigo de identificacion actualizado (ID = 2) a los motores 110_1 y 110_3 inteligentes a
través del bus 130 (paso S350). Después del paso S350, se define que el motor 110_2 inteligente ha completado



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2746 564 T3

la configuracion del codigo de identificacion, y deja el modo de configuracion del cédigo de identificacion (paso
S360).

A la vista de los motores 110_1 y 110_3 inteligentes que no son rotados por la fuerza externa del usuario, dado
que se ha completado la configuracion del codigo de identificacion ID del motor 110_1 inteligente, no se realizan
los pasos de seguimiento. El resultado de la determinacion del motor 110_3 inteligente en el paso S330 es
negativo. Ahora, el motor 110_3 inteligente determina ademas si se recibe la sefial SIND2 de indicacién de ajuste
enviada por los otros motores 110_1y 110_2 inteligentes (paso S370).

En el estado de configuracion actual, el motor 110_3 inteligente puede recibir la sefial SIND2 de indicacién de
configuracion enviada por el motor 110_2 inteligente, de modo que el motor 110_3 inteligente configura los
codigos de identificacion del mismo al cédigo (2) de identificacion previo ocupado (paso S380). En ofras
palabras, el motor 110_3 inteligente ahora configura los cédigos de identificacion ID del mismo como 2 (ID = 2).
Después del paso S380, el motor 110_3 inteligente ejecuta nuevamente el paso S330 para determinar
continuamente si el angulo de rotacion del eje del mismo es mayor que el valor de configuracion.

Finalmente, si el usuario ahora ejerce la fuerza externa para girar el eje del motor 110_3 inteligente, como se
muestra en la FIG. 4F, el motor 110_3 inteligente determina que el angulo de rotacion del eje del mismo es
mayor que el valor de configuracion, y actualiza el codigo ID de identificacién del mismo para que sea el cédigo
de identificacion original (2) mas el valor (1) unidad predeterminado (paso S340), y emite una sefial de indicacion
de configuracion (paso S350) para abandonar el modo de ajuste del cadigo de identificacion (paso S360). En
otras palabras, en el paso S340 de dicha etapa, el cédigo ID de identificacion del motor 110_3 inteligente se
configura como 3 (ID = 3). Ahora, los cédigos ID de identificacion de todos los motores 110_1-110_3 inteligentes
estan configurados.

Debe tenerse en cuenta que, para evitar un fallo en la configuracion del codigo de identificacion causado por una
rotacion inadecuada de los motores 110_1-110_n inteligentes accionados por el usuario, en una realizacion
ejemplar de la invencion, se puede configurar un dispositivo de aviso (no mostrado) en cada uno de los motores
110_1-110_n inteligentes. Después de que los motores 110_1-110_n inteligentes completen la operacion de
configuracion del cédigo de identificacion, los dispositivos de solicitud pueden enviar una notificacion para
notificar al usuario que los motores 110_1-110_n inteligentes han completado la operacién de configuracion del
cédigo de identificacion. El dispositivo de aviso es, por ejemplo, una lampara de aviso, un dispositivo capaz de
enviar un sonido de aviso, o se gira el motor un angulo predeterminado, etc.

La FIG. 5 es un diagrama esquematico de configuracién de un aparato de control de varios ejes y de un bus del
mismo de acuerdo con una realizacion de la invencién. Con referencia a la FIG. 5, el aparato 500 de control de
varios ejes de la presente realizacion incluye motores 510_1-510_n inteligentes, un controlador 520 principal y un
bus 530.

En la presente realizacién, los motores 510_1-510_n inteligentes tienen respectivamente un puerto PVm de
alimentacién, un puerto PGm de tierra y un puerto PDm de transmision de datos. El controlador 520 principal
tiene un puerto PC de alimentacion correspondiente, un puerto PG de tierra y un puerto PD de transmision de
datos. El bus 530 incluye una linea VDDL de alimentacion, una linea VGL de tierra y una linea VDATAL de sefial.
Los puertos PVm de alimentacion de los motores 510_1-510_n inteligentes estan conectados a la linea VDDL de
alimentacion del bus 530 en paralelo, y estan acoplados al puerto PV de alimentacion del controlador 520
principal a través de la linea VDDL de alimentaciéon. De manera similar, los puertos PGm de tierra de los motores
510_1-510_n inteligentes estan conectados a la linea VGL de tierra del bus 530 en paralelo, y estan acoplados al
puerto PG de tierra del controlador 520 principal a través de la linea VGL de tierra. Los puertos PDm de
transmision de datos de los motores 510_1-510_n inteligentes estan conectados a la linea VDATAL de sefial del
bus 530 en paralelo, y estan acoplados al puerto PD de transmision de datos del controlador 520 principal a
través de la linea VDATAL de sefal.

Segun la configuracion del bus 530 de la presente realizacion, la transmision de sefial entre los motores 510_1-
510_n inteligentes y entre los motores 510_1-510_n inteligentes y el controlador 520 principal se implementa
mediante retransmision. En otras palabras, en la presente realizacion, cuando el motor 510_1 inteligente desea
transmitir la sefial de indicacion de configuracion que indica la informacion del codigo de identificacion ocupado a
los otros motores 510_2-510_n inteligentes, el motor 510_1 inteligente transmite la sefal a los otros motores
510_2- 510_n inteligentes a través de la linea VDATAL de sefial en forma de retransmision.

Debe tenerse en cuenta que, en la presente realizacion, se puede configurar un protocolo de comunicacion
especifico entre los motores 510_1-510_n inteligentes y el controlador 520 principal, para evitar una situacion en
la que dos o mas motores 510_1-510_n inteligentes envien simultdneamente sefiales que causen un conflicto.

La FIG. 6 es un diagrama esquematico de configuracién de un aparato de control de varios ejes y de un bus del
mismo segun otra realizacién de la invencion. Con referencia a la FIG. 6, el aparato 600 de control de varios ejes
de la presente realizacion incluye motores 610_1-610_n inteligentes, un controlador 620 principal y un bus 630.
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En la presente realizacién, los motores 610_1-610_n inteligentes tienen respectivamente un puerto PVm de
alimentacion, un puerto PGm de tierra, un puerto PTXm de transmisién de datos y un puerto PRXm de recepcion
de datos. El controlador 620 principal tiene un puerto PC de alimentacién correspondiente, un puerto PG de
tierra, un puerto PTX de transmision de datos y un puerto PRX de recepcion de datos. El bus 630 incluye una
linea VDDL de alimentacion, una linea VGL de tierra, una linea VRXL de recepcion de sefial y una linea VTXL de
transmision de sefal. Los puertos PVm de alimentacion de los motores 610_1-610_n inteligentes estan
conectados a la linea VDDL de alimentacion del bus 630 en paralelo, y estan acoplados al puerto PV de
alimentacion del controlador 620 principal a través de la linea VDDL de alimentaciéon. De manera similar, los
puertos PGm de tierra de los motores 610_1-610_n inteligentes estan conectados a la linea VGL de tierra del bus
630 en paralelo, y estan acoplados al puerto PG de tierra del controlador 620 principal a través de la linea VGL
de tierra.

Ademas, los puertos PTXm de transmisién de datos de los motores 610_1-610_n inteligentes estan conectados a
la linea VTXL de transmision de sefial del bus 630 en paralelo, y estan acoplados al puerto PRX de recepcion de
datos del controlador 620 principal a través de la linea VTXL de transmision de sefal. Los puertos PRXm de
recepcion de datos de los motores 610_1-610_n inteligentes estan conectados a la linea VRXL de recepcion de
sefial del bus 630 en paralelo, y estan acoplados al puerto PTX de transmisién de datos del controlador 620
principal a través de la linea VRXL de recepcion de sefial.

Segun la configuracion del bus 630 de la presente realizacion, la transmision de sefal entre los motores 610_1-
610_n inteligentes se implementa a través del controlador 620 principal, y la transmisién de sefial desde el
controlador 620 principal a los motores 610_1-610_n inteligentes se implementa mediante retransmision. Para
ser especificos, en la presente realizaciéon, cuando cada uno de los motores 610_1-610_n inteligentes quiere
transmitir una sefial a cada uno de los otros, cada uno de los motores 610_1-610_n inteligentes tiene que
transmitir primero la sefal al controlador 620 principal a través de la linea VTXL de transmisién de sefal, y el
controlador 620 principal transmite la sefial a los otros motores 610_1-610_n inteligentes a través de la linea
receptora de sefal VRXL en forma de retransmision.

En ofras palabras, en la presente realizacion, cuando el motor 610_1 inteligente desea transmitir la sefial de
indicacion de configuraciéon que indica la informacién del cédigo de identificacion ocupado a los otros motores
610_2-610_n inteligentes, el motor 610_1 inteligente transmite la sefial de indicacién de configuraciéon al
controlador 620 principal a través de la linea VTXL de transmisién de sefial, y el controlador 620 principal
transmite la sefal de indicacion de configuracion a los otros motores 610_2-610_n inteligentes a través de la
linea VRXL de recepcién de sefial en forma de retransmision.

La FIG. 7 es un diagrama esquematico estructural de un sensor de posicién de acuerdo con una realizacion de la
invencion. La presente realizacion proporciona un ejemplo del sensor de posicion, y la invencion no se limita al
mismo. Con referencia a la FIG. 2 y ala FIG. 7, el sensor 116 de posicion de la presente realizacion incluye una
resistencia VR variable y una unidad VDU de deteccion de voltaje.

La resistencia VR variable tiene un primer terminal, un segundo terminal y un terminal de ajuste. El primer
terminal de la resistencia VR variable esta acoplado a un voltaje VDD de referencia, el segundo terminal de la
resistencia VR variable esta acoplado al puerto PGm de tierra, y el terminal de ajuste de la resistencia VR
variable esta acoplado al eje del cuerpo 114 del motor. El terminal de ajuste puede cambiar una posicién junto
con la rotacion del eje, de modo que un valor de resistencia equivalente de la resistencia VR variable varia en
consecuencia. En particular, el valor de resistencia equivalente de la resistencia VR variable varia junto con la
rotacion del eje del cuerpo 114 del motor.

La unidad VDU de deteccion de voltaje esta acoplada a la resistencia VR variable, y esta configurada para
detectar un valor Vd de voltaje entre el primer terminal y el terminal de ajuste de la resistencia VR variable, y
toma el valor Vd de voltaje detectado como la sefial SR de deteccion del eje a proporcionar al controlador 118 del
motor.

Para describir mejor la realizacion de la FIG. 7 se usan valores practicos. En caso de que el primer terminal de la
resistencia VR variable esté conectado al voltaje VDD de referencia de 5V, y el segundo terminal de la
resistencia VR variable esté conectado al puerto PGm de tierra de OV, un angulo eléctrico efectivo de la
resistencia VR variable es de 330 grados, y si el angulo de rotacién excede los 45 grados, la unidad VDU de
deteccion de voltaje puede medir una variacion de voltaje de mas de 5/330+45 = 0,6818 voltios entre el primer
terminal y el terminal de ajuste. Por lo tanto, cuando el controlador 118 del motor determina que la cantidad de
variacion del valor Vd de voltaje excede de 0,6818, el controlador 118 del motor determina que el eje del cuerpo
114 del motor se gira mas de 45 grados y ejecuta la operacion de configurar el codigo de identificacion.

Debe tenerse en cuenta que el procedimiento antes mencionado para determinar el angulo de rotacion del eje
mediante la deteccion de la variacion del valor de voltaje de la resistencia variable es solamente un ejemplo para
determinar el angulo de rotacion del eje, y en otras realizaciones, el motor inteligente puede implementar la
deteccion del angulo de rotacion del eje mediante el uso del sensor de posicion para detectar una variacion del
campo magnético cuando se gira el motor, lo que no esta limitado por la invencion.
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En resumen, la realizacion de la invencion proporciona un procedimiento de configuracién de codigos de
identificacion de motores inteligentes y un aparato de control de varios ejes que lo utiliza. De acuerdo con el
procedimiento antes mencionado, el usuario puede rotar secuencialmente los ejes de los motores inteligentes
ejerciendo una fuerza externa, para configurar los cédigos de identificacion de los motores inteligentes uno por
uno. Dado que cada uno de los motores inteligentes detecta una variacién del angulo de rotacion del eje del
mismo para servir como referencia para determinar si se debe actualizar el codigo de identificacion, cuando se
configuran los cadigos de identificacion de los motores inteligentes, el usuario puede realizar la operaciéon de
configuracion en una configuracién en la que todos los motores inteligentes estan conectados al bus, y no es
necesario preocuparse de que los motores inteligentes del aparato tengan el mismo cadigo de identificacion que
cause un error de configuracion de los cédigos de identificacion. Por lo tanto, la conveniencia de configurar el
aparato de control de varios ejes mejora enormemente.

10
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REIVINDICACIONES

1. Un procedimiento de configuracion de cddigos de identificacion de motores (110_1-110_n) inteligentes,
adaptado para configurar codigos de identificacion de una pluralidad de motores (110_1-110_n) inteligentes,
comprendiendo el procedimiento de configuracion de codigos de identificacion de motores (110_1-110_n)
inteligentes:

entrar a un modo de configuracion del codigo de identificacion cuando los motores (110_1-110_n) inteligentes
reciben una orden de configuracion del codigo de identificacion (S210); caracterizado por

detectar un angulo de rotacion del eje de cada uno de los motores (110_1-110_n) inteligentes en el modo de
configuracion de cédigo de identificacion, para determinar si el angulo de rotacion del eje de cada uno de los
motores (110_1-110_n) inteligentes es mayor que un valor de configuracion (S220); y

configurar un codigo de identificacion de uno de los motores inteligentes a partir de un cédigo de
identificacion predeterminado como un primer cédigo de identificacion cuando uno de los motores inteligentes
determina que el angulo de rotacion del eje del mismo es mayor que el valor de configuracion (S230).

2. El procedimiento de configuracion de codigos de identificacion de los motores inteligentes segun la
reivindicacion 1, que comprende, ademas:

enviar una sefial de indicaciéon de configuracién que comprende el primer cédigo de identificacion por medio
de uno de los motores inteligentes;

retransmitir la sefal de indicacion de configuracion a los otros motores inteligentes a través de un bus; y

registrar el primer codigo de identificacion ocupado por uno de los motores inteligentes cuando los otros
motores inteligentes reciben la sefial de indicacion de configuracion.

3. El procedimiento de configuracion de cddigos de identificacion de los motores inteligentes segun la
reivindicacion 2, que comprende, ademas:

configurar un cédigo de identificacion de otro de los motores inteligentes como un segundo cédigo de
identificacion que no estd ocupado cuando ese otro de los motores inteligentes determina que el angulo de
rotacion del eje del mismo es mayor que el valor de configuracion.

4. El procedimiento de configuracion de codigos de identificacion de los motores inteligentes segun la
reivindicacion 3, en el que el paso de configurar el cédigo de identificacion de ese otro de los motores inteligentes
como el segundo cadigo de identificacion que no esta ocupado comprende:

configurar el codigo de identificacion de ese otro de los motores inteligentes a partir del codigo de
identificacion predeterminado como el primer cédigo de identificacion de acuerdo con la sefial de indicacion
de configuracion; y

configurar el cédigo de identificacion de ese otro de los motores inteligentes a partir del primer cédigo de
identificacion como el segundo cadigo de identificacion cuando ese otro de los motores inteligentes determina
que el angulo de rotacién del eje del mismo es mayor que el valor de configuracion, en el que el segundo
cédigo de identificacion es el primer codigo de identificacion mas un valor unidad predeterminado.

5. El procedimiento de configuracion de codigos de identificacion de los motores inteligentes segun la
reivindicacion 1, que comprende, ademas:

reconfigurar el cédigo de identificacion de cada uno de los motores inteligentes al cédigo de identificacion
predeterminado cuando los motores inteligentes entran al modo de configuracion de codigo de identificacion.

6. Un aparato (100, 500, 600) de control de varios ejes, que comprende:

una pluralidad de motores (110_1-110_n, 510_1-510_n, 610_1-610_n) inteligentes, respectivamente, que
tienen un cédigo de identificacion predeterminado; y

un controlador (120, 520, 620) principal, configurado para proporcionar una pluralidad de érdenes de control
(CMD) para controlar respectivamente la rotacion de los motores (110_1-110_n, 510_1-510_n, 610_1-610_n)
inteligentes, en el que el controlador (120 , 520, 630) principal esta configurado para enviar una orden de
configuracion de cédigo de identificacion (IDS) para configurar codigos de identificacion de los motores
(110_1-110_n, 510_1-510_n, 610_1-610_n) inteligentes, y los motores (110_1-110_n, 510_1- 510_n, 610_1-
610_n) inteligentes estan configurados para entrar a un modo de configuracion de codigo de identificacion
después de recibir la orden de configuracion de codigo de identificacion (IDS),

caracterizado porque
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los motores (110_1-110_n, 510_1-510_n, 610_1-610_n) inteligentes estan configurados para detectar
respectivamente un angulo de rotacion del eje del mismo en el modo de configuracién de coédigo de
identificacion, y determinar respectivamente si el angulo de rotacion del eje respectivo es mayor que un valor
de configuracion,

en el que cuando uno de los motores (110_1-110_n, 510_1-510_n, 610_1-610_n) inteligentes determina que
el angulo de rotacion del eje del mismo es mayor que el valor de configuracion, ese uno de los motores
inteligentes configurado para configurar un coédigo de identificacion del mismo a partir de un codigo de
identificacion predeterminado como un primer cédigo de identificacion.

7. El aparato de control de varios ejes segun la reivindicacion 6, que comprende, ademas:

un bus (530, 630), acoplado a los motores (110_1-110_n, 510_1-510_n, 610_1-610_n) inteligentes y el
controlador (120, 520, 620) principal, y configurado para servir como interfaz de comunicacion entre los motores
inteligentes y entre los motores inteligentes y el controlador principal.

8. El aparato de control de varios ejes segun la reivindicacion 7, en el que, en el modo de configuracion de
identificacion, uno de los motores (110_1-110_n, 510_1-510_n, 610_1-610_n) inteligentes esta configurado para
enviar una sefal de indicacion de configuracion que comprende el primer cédigo de identificacion, y transmite la
sefial de indicacion de configuracion a los otros motores inteligentes a través del bus, y los otros motores
inteligentes estan configurados para registrar el primer codigo de identificacion ocupado por uno de los motores
inteligentes de acuerdo con la sefial de indicacién de configuracion recibida.

9. El aparato de control de varios ejes segun la reivindicacion 8, en el que cuando otro de los motores (110_1-
110_n, 510_1-510_n, 610_1-610_n) inteligentes esta configurado para determinar que el angulo de rotacion del
eje del mismo es mayor que el valor de configuracion, ese otro de los motores (110_1-110_n, 510_1-510_n,
610_1-610_n) inteligentes esta configurado para configurar un cédigo de identificacion del mismo a un segundo
cédigo de identificacion que no esta ocupado.

10. El aparato de control de varios ejes segun la reivindicacion 9, en el que cuando ese otro de los motores
(110_1-110_n, 510_1-510_n, 610_1-610_n) inteligentes esta configurado para recibir la sefial de indicacion de
configuracion, ese otro de los motores (110_1-110_n, 510_1-510_n, 610_1-610_n) inteligentes esta configurado
para configurar un codigo de identificacion del mismo a partir del codigo de identificacion predeterminado como el
primer cédigo de identificacion de acuerdo con la sefial de indicaciéon de configuracion, y cuando ese otro de los
motores inteligentes determina que el angulo de rotacion del eje del mismo es mayor que el valor de
configuracion, ese otro de los motores inteligentes esta configurado para configurar su cédigo de identificacion a
partir del primer codigo de identificacion como el segundo cddigo de identificacion, en el que el segundo cédigo
de identificacion es el primer codigo de identificacion mas un valor unidad predeterminado.

11. El aparato de control de varios ejes segun la reivindicacion 7, en el que el bus comprende:

una linea (VDDL) de alimentacion, acoplada al controlador (520) principal y un puerto (PVm) de alimentacion
de cada uno de los motores (510_1-510_n) inteligentes;

una linea (VGL) de tierra, acoplada al controlador (520) principal y un puerto (PGm) de tierra de cada uno de
los motores (510_1-510_n) inteligentes; y

una linea (VDATAL) de sefial, acoplada al controlador (520) principal y un puerto (Pdm) de transmisién de
datos de cada uno de los motores (510_1-510_n) inteligentes,

en el que cuando cada uno de los motores (510_1-510_n) inteligentes esta configurado para transmitir una
sefial a cada uno de los otros, cada uno de los motores (510_1-510_n) inteligentes esta configurado para
enviar la sefal a los otros motores inteligentes a través de la linea de sefal en forma de retransmision.

12. El aparato de control de varios ejes segun la reivindicacion 7, en el que el bus comprende:

una linea (VDDL) de alimentacion, acoplada al controlador (620) principal y un puerto (PVm) de alimentacion
de cada uno de los motores (610_1-610_n) inteligentes;

una linea (VGL) de tierra, acoplada al controlador (620) principal y un puerto (PGm) de tierra de cada uno de
los motores (610_1-610_n) inteligentes;

una linea (VRXL) de recepcion de sefial, acoplada a un puerto (PTX) de transmisién de datos del controlador
(620) principal y un puerto (PRXm) de recepcion de sefial de cada uno de los motores (610_1-610_n)
inteligentes; y

una linea (VTXL) de transmision de sefial, acoplada a un puerto (PRX) de recepcién de datos del controlador
(620) principal y un puerto (PTXm) de transmision de sefial de cada uno de los motores (610_1-610_n)
inteligentes,
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en el que cuando cada uno de los motores (610_1-610_n) inteligentes esta configurado para enviar una sefal
a cada uno de los otros, cada uno de los motores (610_1-610_n) inteligentes esta configurado para enviar la
sefial al controlador (620) principal a través de la linea (VTXL) de transmision de sefial, y el controlador (620)
principal esta configurado para transmitir la sefial a los otros motores inteligentes a través de la linea (VRXL)
de recepcién de sefal en forma de transmision.

El aparato de control de varios ejes segun la reivindicacion 6, en el que cada uno de los motores inteligentes

comprende:

14.

un conjunto (112) de engranajes;

un cuerpo (114) de motor, que tiene un eje, en el que el eje esta acoplado al conjunto de engranajes para
hacer que el conjunto de engranajes gire;

un sensor (116) de posicidon, acoplado al conjunto (112) de engranajes y al cuerpo (114) del motor, y
configurado para detectar un angulo de rotacion del conjunto (112) de engranajes para generar una sefial de
deteccion del eje; y

un controlador (118) de motor, acoplado al cuerpo (114) del motor y al sensor (116) de posicion, y
configurado para comunicarse con el controlador (120) principal para controlar una operacion del cuerpo
(114) del motor, en el que el controlador (118) del motor esta configurado ademas para calcular el angulo de
rotacion del eje de acuerdo con la sefial de deteccion del eje.

El aparato de control de varios ejes segun la reivindicacion 8, en el que el sensor de posicion comprende:

una resistencia (VR) variable, que tiene un primer terminal acoplado a un voltaje (VDD) de referencia, un
segundo terminal acoplado a un puerto (PGm) de tierra y un terminal de ajuste acoplado al eje, en el que un
valor de resistencia equivalente de la resistencia (VR) variable varia junto con la rotacion del eje; y

una unidad (VDU) de deteccion de voltaje, acoplada a la resistencia (VR) variable, y configurada para
detectar un valor (Vd) de voltaje entre el primer terminal y el terminal de ajuste de la resistencia (VR) variable,
y tomar el valor (Vd) de voltaje detectado como sefial de deteccion del eje a proporcionar al controlador (118)
del motor.

13



ES 2746 564 T3

120
Controlador
principal
Icma/xgs 130
Bus
I 1101 E 1102 I 10_n
Motor Motor S, Motor
inteligente inteligente inteligente

100
FIG. 1A

CMD/IDS

l 118

Controlador
del motor

SR
16 14 12

Sensor de Cuerpo del
posicidn > e

— Conjuntol de
maotor engranajes

FIG. 1B

14



ES 2746 564 T3

Entrar a un modo de configuracién de cédigo de identificacion
cuando el motor inteligente recibe una orden de configuracién de | S210

codigo de identificacidn J,

Detectar un angulo de rotacién de eje de cada uno de los motores :
inteligentes en el modo de configuracién de cédigo de
identificacién, para determinar si el angulo de rotacion del eje de |-5272(
cada uno de los motores inteligentes es mayor que un valor
preestablecido

Configurar un cédigo de identificacién de uno de los motores
inteligentes a partir de un cédigo de identificacion predeterminado | 230
como el primer cédigo de identificacion cuando unoc de los |
motores inteligentes determina que el angulo de rotacién del eje
del mismo es mayor que el valor predeterminado

FIG. 2

15



ES 2746 564 T3

Inicio

S310 -

Determinar
si s recibe una orden de
configuracién de cédigo
de igentificacion

Entrar a un modo de configuracién de cddigo de identificacion
y reconfigurar el cédigo de identificacion del motor intefigente ~.-§320

a un cédigo de identificacién predeterminado

$330 - - $370

Determinar
si se recibe la
sefial de indicacién de

configuracion enviada
por los otros motores

inteligentes

Determinar
si el dngulo
de rotacion del gje
det motor intedigents
respectivo es mayor que
un valor
predeterminadso

NG

S340 | si si  ~S380
Actualizar el cédigo de Configurar el cédigo de
identificacién del motor inteligente identificacion del motor inteligente
para que sea un cddigo de como el cédigo de identificacién
identificacion original mas un valor ocupado previo
unidad predeterminado
S350,

Retransmitir una sefial de indicacion de configuracion que
contiene el cédige de identificacién actualizado a los motores
inteligentes a traves del bus

$360 -,
Abandonar el modo de configuracion de cddigo de identificacion

FIG. 3

16



ES 2746 564 T3

g
G Y

0.1 102 103
Motor Motor Motor
inteligente inteligente inteligente
10=0] 10=0
I E 130
Bus
FIG. 4A
101 1102 103
Motor Motor Motor
inteligente inteligente inteligente
[1D=1 [10=0]

Bus

FIG. 4B

17



ES 2746 564 T3

1101 1102 1103
Motor Motor Motor
inteligente inteligente inteligente
ID=1 1D=1 ID=1
SIND1 smsﬂ sszT 130
dus

FIG. 4C

M0_1 "“% 0.2 1103
Motor \\S\ % Motor Motor
D._fﬁt inteligente inteligente
/| [1=2] 1D=1
dus

18



ES 2746 564 T3

103

110_1 1102
Motor Motor Motor
inteligente inteligente inteligente
ID=1 1D=2 ID=2
SENE}2T SINDZl SINDZT 130
Bus
FIG. 4E
101 02 TS 103
Motor Motor \%’“:h-; Motor
inteligente inteligente D:_ inteligente
ID=1 ID=2 1 1ID=3
I I 130
Bus

FIG. 4F

19




ES 2746 564 T3

G Ol4

Q0%
ols oIS ois
auebByenn ajunbireiu ayvaliye
OO [ JOI0W IO
jwgd]  jwgd]  Tuipdl | W4 - gd WA ] g Wid | WAL |
A
e ¢ ~VIVGA
00

026

L 9d 0d | A

fediouud Jopeionuon

20



ES 2746 564 T3

009
uTolg

sjuabieiul
010y

WOd | WXNd | UiXId) | WA |

g9 'Ol

AN

09,

susiijeiu
JOION

sjusiisny
01O

| Wd [ UiXHd | | Wld ) | WA |

w5 | [und | [Wiid] [ WiAd |

T

1A

KA

p

SWIA

0ge

ON@ o

9 || XId| Xdd || Ad

edioud JopeInuoD

S

21



ES 2746 564 T3

e s e i e

V1)) o ——

vd -

~VR

) O O
+

SR ———

VDU Unidad de deteccién
de voltaje

~ VDU

/

SR

FIG. 7

22



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

