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DESCRIPCION
Sistema de control basado en multiples sefiales de retroalimentacidn de un dispositivo de conmutacion
Campo Técnico

La presente divulgacion se refiere al campo del transporte ferroviario, y en particular a un sistema de control basado
en multiples sefiales de retroalimentacion de un dispositivo de cambio.

Antecedentes

La posicion del contacto movil del dispositivo de conmutacion es una base importante para el control por parte del
sistema de control. Con el desarrollo de las tecnologias de transporte ferroviario y la creciente complejidad del sistema
de energia en los vehiculos, se requiere que el contacto moévil del dispositivo de conmutacion tenga multiples sefiales
de retroalimentacién en una posicion establecida para cumplir con diversos propoésitos. Varias sefiales de
retroalimentacion pueden generarse indirectamente mediante el control de otros contactos utilizando un contacto
auxiliar en la posicion establecida, o generarse directamente utilizando multiples contactos auxiliares.

En aplicaciones donde multiples sefiales de retroalimentaciéon son generadas directamente por multiples contactos
auxiliares, cuando el proposito de las mdltiples sefiales de retroalimentacion incluye controlar el estado de movimiento
del contacto mdévil del dispositivo de conmutacion, una sefial de retroalimentacion para controlar el estado de
movimiento del contacto mévil cambia antes que las sefiales de retroalimentacién para otros propositos; el sistema de
control actualiza directamente una orden de control del estado de movimiento del contacto movil de acuerdo con la
sefial de retroalimentacién; cuando la nueva orden de control es PARAR, el contacto mévil se detiene y la estructura
de enlace también se detiene; es posible que el estado de los contactos auxiliares para otros propdsitos posteriores
no pueda ser cambiado, las sefiales de retroalimentacién correspondientes no puedan ser cambiadas, las mdltiples
sefiales de retroalimentacion sean incompletas, el sistema de control alarme erroneamente que el dispositivo de
conmutacién ha fallado y la estabilidad del sistema se ve afectada.

El documento DE102015224658 A1 describe un conmutador de circuito electromecanico para separar corrientes altas.

El documento EP3444833 A1 describe una caja de kit de conmutadores auxiliares/control para un dispositivo de
conmutacién de voltaje medio.

Sumario

En vista de esto, la presente divulgacion proporciona un sistema de control basado en miltiples sefiales de
retroalimentacion de un dispositivo de conmutacion, que puede resolver al menos parcialmente los problemas
existentes en el estado anterior de la técnica.

Con el fin de lograr el objetivo anterior, la presente divulgacion adopta las siguientes soluciones técnicas:
Un sistema de control basado en mudltiples sefiales de retroalimentacion de un dispositivo de conmutacion, que
comprende:

un microconmutador;

un dispositivo de procesamiento de sefiales acoplado a un sistema externo y al microconmutador; y

un dispositivo de control de motor acoplado al dispositivo de procesamiento de sefiales,

en el que el microconmutador esta configurado para detectar la posicidon de un contacto mévil del dispositivo de
conmutacién para generar las multiples sefiales de retroalimentacion,

en el que el dispositivo de procesamiento de sefiales esta configurado para recibir una sefial de control del sistema
externo y las multiples sefiales de retroalimentacion, y generar una instruccién de control del motor del dispositivo
de conmutacién de acuerdo con una sefial de retroalimentacion finalmente recibida entre las multiples sefiales de
retroalimentacion y la sefial de control, y

en el que el dispositivo de control del motor esta configurado para controlar un motor del dispositivo de conmutacion
de acuerdo con la instruccidn de control del motor, y el motor controla el cierre y la apertura de un contacto principal
del dispositivo de conmutacién.

El dispositivo de procesamiento de sefiales también puede integrarse con el dispositivo de control del motor, y el
microconmutador sirve directamente como parte de un bucle de control del motor.

Ademas, el microconmutador comprende una palanca de disparo retractil y al menos dos conmutadores auxiliares;
en un estado extendido, la palanca de disparo retractil se encuentra en una trayectoria de movimiento de una
estructura de enlace del contacto mévil del dispositivo de conmutacion, y activa de forma secuencial un extremo de
control de cada uno de los conmutadores auxiliares en un proceso de compresion.
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Ademas, el conmutador auxiliar tiene un primer extremo acoplado a un extremo de suministro de energia del
dispositivo de procesamiento de sefiales, y un segundo extremo acoplado a un extremo de entrada de sefial de
retroalimentacion del dispositivo de procesamiento de sefiales, y el segundo extremo esta ademas acoplado a un
extremo comun de suministro de energia del dispositivo de procesamiento de sefiales a través de un bucle de carga.

Ademas, el sistema de control basado en las multiples sefiales de retroalimentacion del dispositivo de conmutacion
también incluye: un relé;

en el que uno de los conmutadores auxiliares tiene un primer extremo acoplado a un extremo de suministro de
energia del dispositivo de procesamiento de sefiales, y un segundo extremo acoplado a un extremo de entrada de
sefial de retroalimentacion del dispositivo de procesamiento de sefiales, y el segundo extremo esta ademas
acoplado a un extremo comun de suministro de energia del dispositivo de procesamiento de sefiales a través de
un bucle de carga;

el otro de los conmutadores auxiliares tiene un primer extremo acoplado a un extremo de suministro de energia
del dispositivo de procesamiento de sefiales, y un segundo extremo acoplado a un extremo comun de suministro
de energia del dispositivo de procesamiento de sefiales a través de una bobina de control del relé; un contacto del
relé tiene un extremo acoplado al extremo de suministro de energia del dispositivo de procesamiento de sefiales,
y el otro extremo acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion del dispositivo de procesamiento
de sefiales; y el otro extremo del contacto del relé estd acoplado ademas al extremo comin de suministro de
energia del dispositivo de procesamiento de sefiales a través de un bucle de carga.

Ademas, el microconmutador comprende: al menos dos palancas de disparo retractiles y al menos dos conmutadores
auxiliares que corresponden a las palancas de disparo retractiles uno a uno;

en un estado extendido, al menos dos palancas de disparo retractiles estan dispuestas una al lado de la otra en una
trayectoria de movimiento de una estructura de enlace del contacto mévil del dispositivo de conmutacion; las palancas
de disparo retractiles se comprimen secuencialmente en un proceso de movimiento de la estructura de enlace del
contacto movil del dispositivo de conmutacion, y activan los extremos de control de los conmutadores auxiliares
correspondientes en un proceso de compresion.

Ademas, el conmutador auxiliar tiene un primer extremo acoplado a un extremo de suministro de energia del
dispositivo de procesamiento de sefiales, y un segundo extremo acoplado a un extremo de entrada de sefial de
retroalimentacion del dispositivo de procesamiento de sefiales, y el segundo extremo esta ademas acoplado a un
extremo comun de suministro de energia del dispositivo de procesamiento de sefiales a través de un bucle de carga.

Ademas, la palanca de disparo retractil comprende una cabeza de gatillo, una estructura retractil acoplada a la cabeza
de gatillo y una palanca de disparo;

el cabezal de disparo se encuentra en una trayectoria de movimiento de una estructura de enlace del contacto moévil
del dispositivo de conmutacién.

Ademas, hay al menos dos microconmutadores; al menos uno de los microconmutadores esta ubicado en una posicién
de una estructura de enlace del contacto moévil en un estado abierto del dispositivo de conmutacién para detectar el
estado abierto del dispositivo de conmutacién, y al menos uno de los microconmutadores esta ubicado en una posicidn
de la estructura de enlace del contacto movil en un estado cerrado del dispositivo de conmutacién para detectar el
estado cerrado del dispositivo de conmutacion.

La presente divulgacion proporciona un sistema de control basado en multiples sefiales de retroalimentacion de un
dispositivo de conmutaciéon, que comprende: un microconmutador, un dispositivo de procesamiento de sefiales
acoplado a un sistema externo y al microconmutador, y un dispositivo de control de motor acoplado al dispositivo de
procesamiento de sefiales; el microconmutador esta configurado para detectar una posicién de un contacto moévil del
dispositivo de conmutacién para generar las mdltiples sefiales de retroalimentacion; el dispositivo de procesamiento
de sefiales esta configurado para recibir una sefial de control del sistema externo y las multiples sefiales de
retroalimentacioén, y generar una instruccion de control de motor del dispositivo de conmutacion de acuerdo con una
sefial de retroalimentacién finalmente recibida entre las multiples sefiales de retroalimentacion y la sefial de control; y
el dispositivo de control de motor esta configurado para controlar un motor del dispositivo de conmutacion de acuerdo
con la instruccion de control de motor, y el motor controla el cierre y la apertura de un contacto principal del dispositivo
de conmutacion. En el cual, la instruccion de control del motor del dispositivo de conmutacion se genera de acuerdo
con la sefial de retroalimentacién finalmente recibida entre las maltiples sefiales de retroalimentacion y la sefial de
control, con el fin de mejorar la eficacia completa de todas las sefiales de retroalimentacion del dispositivo de
conmutacion y aumentar la estabilidad del sistema.

Para que los objetos, caracteristicas y ventajas anteriores y otros de la presente divulgacion puedan ser mas claros y
comprendidos con mayor facilidad, se proporcionara mas adelante una descripcion detallada de las realizaciones
preferidas con referencia a las figuras.
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Breve Descripcion de las Figuras

Con el fin de explicar de manera mas clara las soluciones técnicas en las realizaciones de la presente descripcién o
en el estado de la técnica, se presentaran brevemente las figuras que se utilizaran en la descripcion de las
realizaciones o en el estado de la técnica de la siguiente manera. Obviamente, las siguientes figuras ilustran algunas
realizaciones de la presente divulgacidon. Aquellas personas con habilidades comunes en la técnica pueden obtener
otras figuras a partir de estas figuras sin pagar ningun trabajo creativo. En las figuras:

La Figura 1 es un diagrama de bloques estructural de un sistema de control basado en mudltiples sefiales de
retroalimentacién de un dispositivo de conmutacion de acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion;
La Figura 2 ilustra una primera estructura especifica de un sistema de control basado en miultiples sefiales de
retroalimentacién de un dispositivo de conmutacion de acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion;
La Figura 3 ilustra una segunda estructura especifica de un sistema de control basado en multiples sefiales de
retroalimentacién de un dispositivo de conmutacion de acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion;
La Figura 4 ilustra una tercera estructura especifica de un sistema de control basado en multiples sefiales de
retroalimentacién de un dispositivo de conmutacion de acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion;
La Figura 5 ilustra una cuarta estructura especifica de un sistema de control basado en mudltiples sefiales de
retroalimentacién de un dispositivo de conmutacion de acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion;
La Figura 6 ilustra un diagrama esquematico de una compresién de una palanca de disparo retractil de un
microconmutador de acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion.

Descripcién detallada de las realizaciones preferidas

Debe tenerse en cuenta que, si no hay conflicto, las realizaciones de la presente divulgacion y las caracteristicas en
ellas pueden combinarse entre si. A continuacion, la presente divulgacion se describira en detalle con referencia a las
figuras y en conjunto con las realizaciones.

Actualmente, en aplicaciones donde muiltiples sefiales de retroalimentacion son generadas directamente por multiples
contactos auxiliares, cuando los propositos de las multiples sefiales de retroalimentacion incluyen controlar el estado
de movimiento del contacto moévil del dispositivo de conmutacion, una sefial de retroalimentacion para controlar el
estado de movimiento del contacto movil cambia antes que las sefiales de retroalimentacion para otros propdsitos; el
sistema de control actualiza directamente una orden de control del estado de movimiento del contacto mdvil de acuerdo
con la sefial de retroalimentacidn; cuando la nueva orden de control es PARAR, el contacto movil se detiene y la
estructura de enlace también se detiene; es posible que el estado de los contactos auxiliares para otros propositos
posteriores no pueda ser cambiado, las sefiales de retroalimentacion correspondientes no puedan ser cambiadas, las
multiples sefiales de retroalimentacion sean incompletas, el sistema de control informe erréneamente que el dispositivo
de conmutacion ha fallado y la estabilidad del sistema se ve afectada.

Con el fin de resolver al menos parcialmente los problemas técnicos mencionados anteriormente en el estado de la
técnica, las realizaciones de la presente descripcidn proporcionan un sistema de control basado en mudltiples sefiales
de retroalimentacion de un dispositivo de conmutacion, que genera una instruccion de control del dispositivo de
conmutacion de acuerdo con una sefial de retroalimentacion finalmente recibida entre las multiples sefales de
retroalimentacion y una sefial de control, con el fin de mejorar la eficacia completa de todas las sefiales de
retroalimentacion del dispositivo de conmutacion y aumentar la estabilidad del sistema.

La Figura 1 es un diagrama de bloques estructural de un sistema de control basado en miultiples sefiales de
retroalimentacion de un dispositivo de conmutacién de acuerdo con una realizacidn de la presente divulgacion. Como
se ilustra en la Figura 1, el sistema de control basado en las multiples sefiales de retroalimentacién del dispositivo de
conmutacién incluye un microconmutador 2, un dispositivo de procesamiento de sefiales 3 acoplado a un sistema
externo 4 y al microconmutador 2, y un dispositivo de control de motor 5 acoplado al dispositivo de procesamiento de
sefiales 3.

Cabe destacar que el sistema externo 4 y el microconmutador 2 pueden estar conectados por cable con el dispositivo
de procesamiento de sefiales 3, especificamente mediante cables, cables dpticos, etc.

El microconmutador 2 esta configurado para detectar la posicion del contacto movil del dispositivo de conmutacion 1
y generar multiples sefiales de retroalimentacion. De manera similar, el dispositivo de control del motor 5 y el
dispositivo de procesamiento de sefiales 3 pueden estar acoplados entre si de forma inalambrica o por cable, y el
dispositivo de control del motor 5 y el dispositivo de conmutacion 1 también pueden estar acoplados entre si de forma
inalambrica o por cable.

En el cual, el microconmutador 2 es un conmutador mecanico.

El dispositivo de procesamiento de sefiales 3 recibe una sefial de control del sistema externo 4 y las multiples sefiales
de retroalimentacién, y genera una instruccidon de control del motor del dispositivo de conmutaciéon 1 de acuerdo con
una sefal de retroalimentacion finalmente recibida entre las multiples sefiales de retroalimentacién y la sefial de
control.
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El dispositivo de control del motor 5 controla un motor del dispositivo de conmutacién 1 de acuerdo con la instruccién
de control del motor, y el motor controla el cierre y la apertura de un contacto principal del dispositivo de conmutacion.

El dispositivo de procesamiento de sefiales también puede integrarse con el dispositivo de control del motor, y el
microconmutador sirve directamente como parte de un bucle de control del motor.

Debe tenerse en cuenta que después de un gran nimero de analisis e investigaciones sobre el hecho de que el
sistema de control emite una alarma errénea de que el dispositivo de conmutacion ha fallado, el solicitante descubre
que, entre las multiples sefiales de retroalimentacidn del dispositivo de conmutacion, los cambios de los estados de
diferentes contactos auxiliares tienen una secuencia, que es inevitable, predecible y fija. Los cambios de las sefiales
de retroalimentacion mudltiple tienen una secuencia fija. Sin embargo, el propoésito de las multiples sefiales de
retroalimentacion en el disefio existente no esta estrictamente disefiado de acuerdo con la secuencia de los cambios
de los estados del contacto auxiliar, o que resulta en la falsa alarma de la falla del dispositivo de conmutacién.

De acuerdo con la solucidn técnica anterior de la presente divulgacion, cuando el contacto moévil del dispositivo de
conmutacién se mueve, la estructura de enlace se mueve junto con él, y el estado del microconmutador es normal
cuando no se alcanza una posicion establecida; cuando el contacto movil llega a la posicion establecida, la estructura
de enlace se activa para cambiar el microconmutador a un estado activado, que es opuesto al estado normal, de modo
que el microconmutador retroalimenta si el contacto moévil del dispositivo de conmutacién esta en la posicion
establecida; el microconmutador esta acoplado al dispositivo de procesamiento de sefales, lo que provoca un cambio
en la sefial de retroalimentacion, para llevar a cabo el procesamiento correspondiente segun la sefial de
retroalimentacion, como controlar el estado de movimiento del contacto movil del dispositivo de conmutacion, etc.
Dado que se generan multiples sefiales de retroalimentacion cuando el contacto mévil del dispositivo de conmutacién
se mueve a la posicidn establecida, se genera una instruccion de control del dispositivo de conmutacién de acuerdo
con una sefial de retroalimentacién finalmente recibida entre las multiples sefiales de retroalimentacién y una sefial
de control, con el fin de mejorar la eficacia completa de todas las sefiales de retroalimentacion del dispositivo de
conmutacién y aumentar la estabilidad del sistema.

La Figura 2 ilustra una primera estructura especifica de un sistema de control basado en multiples sefiales de
retroalimentacion de un dispositivo de conmutacién de acuerdo con una realizacién de la presente divulgacion. Como
se muestra en la Figura 2, el dispositivo de conmutacién SW incluye un motor M, un tornillo S, una tuerca N, un
contacto mévil DC, contactos estacionarios SC1 y SC2, y una estructura de enlace L. La tuerca N, el contacto moévil
DC y la estructura de enlace L estan fijos juntos y tienen el mismo estado de movimiento. El motor M gira y hace girar
eltornillo S, y la tuerca N hace que el contacto movil DC se mueva linealmente. El contacto movil DC tiene tres estados
de movimiento, es decir, detenerse, acercarse a los contactos estaticos SC1 y SC2, y alejarse de los contactos
estaticos SC1 y SC2, mientras que los contactos estaticos SC1 y SC2 estan fijos. Cuando el motor M se detiene, el
contacto movil DC se detiene; cuando el motor M gira hacia adelante, el contacto mévil DC se acerca a los contactos
fijos SC1 y SC2; y cuando el motor M gira hacia atras, el contacto mévil DC se aleja de los contactos fijos SC1 y SC2.
Sirviendo como puntos finales del circuito principal T1 y T2 del dispositivo de conmutacion, los contactos estaticos
SC1 y SC2 no estan acoplados entre si. Cuando el contacto mévil DC esta en contacto con los contactos estaticos
SC1y SC2, el dispositivo de conmutacién SW esta cerrado. Cuando el contacto mévil DC se separa de los contactos
estaticos SC1 y SC2, el dispositivo de conmutacion SW se abre. Cuando el contacto mévil DC esta en contacto o
separado de los contactos fijos SC1 y SC2, hay un espacio elastico.

El contacto movil DC tiene dos posiciones establecidas, en las cuales una primera posicion establecida P1 es una
posicién correspondiente cuando el contacto mévil realiza la apertura del dispositivo de conmutacién, y una segunda
posicidn establecida P2 es una posicion correspondiente cuando el contacto mévil realiza el cierre del dispositivo de
conmutacién. Hay al menos dos microconmutadores, en los cuales al menos un microconmutador X1 esta dispuesto
en una posicién de la estructura de enlace del contacto mdvil en un estado abierto del dispositivo de conmutacion, es
decir, posicidon P1, para detectar el estado abierto del dispositivo de conmutacidn, y al menos un microconmutador X2
esta dispuesto en una posicion de la estructura de enlace del contacto moévil en un estado cerrado del dispositivo de
conmutacién, es decir, posicidon P2, para detectar el estado cerrado del dispositivo de conmutacién. Al menos dos
sefiales de retroalimentacion estan disefiadas para cada posicién establecida, y el contacto mévil DC solo puede
moverse entre las dos posiciones establecidas P1 y P2,

Un sistema de control CTRU incluye microconmutadores X1 e Y1, un dispositivo de procesamiento de sefiales SPU y
un dispositivo de control de motor MDR. El microconmutador X1 se encuentra en la primera posicion de ajuste P1 y el
microconmutador Y1 se encuentra en la segunda posicion de ajuste P2.

El microconmutador X1 incluye una palanca de disparo retractil TRG11 y dos conmutadores auxiliares A11 y B11. La
palanca de disparo retractil TRG11 es retractil y se mantiene en un estado extendido por una estructura elastica
cuando no hay fuerza externa. En este momento, el conmutador auxiliar A11 esta en estado abierto y el conmutador
auxiliar B11 esta en estado cerrado (cuando no hay fuerza externa actuando sobre la palanca de disparo retractil, el
estado del conmutador auxiliar puede configurarse segun las necesidades reales, y aqui se da solo un ejemplo). En
el estado extendido, la palanca de disparo retractil TRG11 interfiere espacialmente con la estructura de enlace L, se
encuentra en una trayectoria de movimiento de la estructura de enlace del contacto mévil del dispositivo de
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conmutacién, y activa secuencialmente un extremo de control de cada uno de los conmutadores auxiliares en un
proceso de compresion. Cuando el motor M impulsa el contacto movil DC y la estructura de enlace L para moverse a
la primera posicion de conjunto P1, la palanca de disparo retractil TRG11 se comprimird. En un proceso de cambiar
la palanca de disparo retractil TRG11 del estado extendido a un estado comprimido, en primer lugar, un extremo de
control de conmutador del conmutador auxiliar A11 cambia el conmutador auxiliar A11 de un estado abierto a un
estado cerrado, y luego se activa un extremo de control de conmutador del conmutador auxiliar B11 para cambiar el
conmutador auxiliar B11 de un estado cerrado a un estado abierto, donde la secuencia esta fija.

El microconmutador Y1 incluye una palanca de disparo retractil TRG12 y dos conmutadores auxiliares A12 y B12. La
palanca de disparo retractil TRG12 es retractil y se mantiene en un estado extendido por una estructura elastica
cuando no hay fuerza externa. En este momento, el conmutador auxiliar A12 esta en estado abierto y el conmutador
auxiliar B12 esta en estado cerrado (cuando no hay fuerza externa actuando sobre la palanca de disparo retractil, el
estado del conmutador auxiliar puede configurarse segun las necesidades reales, y aqui se da solo un ejemplo). En
el estado extendido, la palanca de disparo retractil TRG12 interfiere espacialmente con la estructura de enlace, se
encuentra en una trayectoria de movimiento de la estructura de enlace del contacto moévil del dispositivo de
conmutacion, y activa secuencialmente un extremo de control de cada uno de los conmutadores auxiliares en un
proceso de compresion. Cuando el motor M impulsa el contacto movil DC y la estructura de enlace L para moverse a
la segunda posicion del conjunto P2, la palanca de disparo retractil TRG12 se comprimira. En un proceso de cambiar
la palanca de disparo retractil TRG12 del estado extendido a un estado comprimido, en primer lugar, el conmutador
auxiliar A12 cambia de un estado abierto a un estado cerrado, y luego el conmutador auxiliar B11 cambia de un estado
cerrado a un estado abierto, en el que la secuencia esta fija.

Un extremo del conmutador auxiliar A11 esta acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion SA11
del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU, y ademas esta acoplado a un extremo comin de suministro de
energia COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU a través de una resistencia RA11; el otro extremo esta
acoplado a un extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. La sefial de
retroalimentacion SA11 se utiliza para detectar si el contacto mévil DC esta en la primera posicion establecida P1.

Un extremo del conmutador auxiliar B11 esta acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion SB 11
del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU, y ademas esta acoplado al extremo comun de suministro de energia
COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU a través de una resistencia RB11; el otro extremo esta
acoplado al extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. La sefial de
retroalimentacién SB 11 se utiliza para controlar el estado de movimiento del contacto mévil DC en un proceso de
apertura.

Un extremo del conmutador auxiliar A12 esta acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion SA12
del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU, y ademas esta acoplado al extremo comun de suministro de energia
COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU a través de una resistencia RA12; el otro extremo esta
acoplado al extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. La sefial de
retroalimentacién SA12 se utiliza para detectar si el contacto mévil DC esta en la segunda posicién del conjunto P2.

Un extremo del conmutador auxiliar B12 esta acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion SB12
del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU, y ademas esta acoplado al extremo comin de suministro de energia
COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU a través de una resistencia RB12; el otro extremo esta
acoplado al extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. La sefial de
retroalimentacion SB 12 se utiliza para controlar el estado de movimiento del contacto mévil DC en un proceso de
cierre.

Se describe un disefio de dos sefiales de retroalimentacion en un proceso de apertura del dispositivo de conmutacion
SW.

El sistema de control CTRU recibe una instruccion de apertura para el dispositivo de conmutacién SW desde un
sistema de capa superior (es decir, un sistema externo) SPVR, y el dispositivo de procesamiento de sefiales SPU
detecta las sefiales de retroalimentacion SA11 y SB11. Si SA11 esta en un nivel alto y SB11 esta en un nivel bajo, se
considera que el dispositivo de conmutacion SW ha estado en un estado abierto, y el estado de movimiento del
contacto mévil DC se controla directamente para detenerse. De |o contrario, el dispositivo de control del motor MDR
controla el motor M para que gire hacia atras. El estado de movimiento del contacto mévil DC se aleja de los contactos
estaticos SC1 y SC2 hasta que la estructura de enlace L comprime la palanca de disparo retractii TRG11 del
microconmutador X1 en la primera posicion de ajuste P1. En primer lugar, el conmutador auxiliar A11 cambia de un
estado abierto a un estado cerrado, la sefial de retroalimentacion SA11 cambia de un nivel bajo a un nivel alto, y el
dispositivo de procesamiento de sefiales SPU recibe que el contacto mévil DC del dispositivo de conmutacién SW
esta en la primera posicion de ajuste P1. En este momento, el motor M sigue girando hacia atras y el contacto moévil
DC sigue alejandose de los contactos estaticos SC1 y SC2. A continuacion, el conmutador auxiliar B11 cambia de un
estado cerrado a un estado abierto, la sefial de retroalimentacion SB 11 cambia de un nivel alto a un nivel bajo, el
dispositivo de procesamiento de sefiales SPU actualiza el estado de movimiento del contacto movil DC para detenerse,
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el dispositivo de control del motor MDR controla que el motor M se detenga y el contacto mévil DC se detiene. Las dos
sefiales de retroalimentacion son completas y efectivas, y la operacion de apertura del conmutador SW ha finalizado.

Se describe un disefio de dos sefiales de retroalimentacion en un proceso de cierre del dispositivo de conmutacion
SW.

El sistema de control CTRU recibe una instruccion de cierre para el dispositivo de conmutacién SW desde un sistema
de capa superior SPVR, y el dispositivo de procesamiento de sefiales SPU detecta las sefiales de retroalimentacion
SA12 y SB12. Si SA12 estd en un nivel alto y SB12 esta en un nivel bajo, se considera que el dispositivo de
conmutacién SW ha estado en un estado cerrado, y el estado de movimiento del contacto mévil DC se controla
directamente para detenerse. De lo contrario, el dispositivo de control del motor MDR controla el motor M para que
gire hacia adelante. El estado de movimiento del contacto mévil DC se acerca a los contactos estaticos SC1 y SC2
hasta que la estructura de enlace L comprime la palanca de disparo retractii TRG12 del microconmutador Y1 en la
segunda posicion de ajuste P2. En primer lugar, el conmutador auxiliar A12 cambia de un estado abierto a un estado
cerrado, la sefial de retroalimentacion SA12 cambia de un nivel bajo a un nivel alto, y el dispositivo de procesamiento
de sefiales SPU recibe que el contacto mévil DC del dispositivo de conmutacion SW esta en la segunda posicion de
ajuste P2. En este momento, el motor M sigue girando hacia adelante y el contacto mévil DC sigue acercandose a los
contactos estaticos SC1 y SC2. A continuacion, el conmutador auxiliar B12 cambia de un estado cerrado a un estado
abierto, la sefial de retroalimentacion SB12 cambia de un nivel alto a un nivel bajo, el dispositivo de procesamiento de
sefiales SPU actualiza el estado de movimiento del contacto movil DC para detenerse, el dispositivo de control del
motor MDR controla el motor M para detenerse y el contacto mévil DC se detiene. Las dos sefiales de retroalimentacién
son completas y efectivas, y la operacion de cierre del conmutador SW esta finalizada.

La Figura 3 ilustra una segunda estructura especifica de un sistema de control basado en multiples sefiales de
retroalimentacion de un dispositivo de conmutacién de acuerdo con una realizacidn de la presente divulgacion. Como
se muestra en la Figura 3, la estructura del dispositivo de conmutacién SW es la misma que la del dispositivo de
conmutacién SWiilustrado en la Figura 2, y no se repetird aqui.

El sistema de control CTRU incluye dos microconmutadores, un dispositivo de procesamiento de sefiales SPU y un
dispositivo de control de motor MDR, en el que uno de los microconmutadores esta ubicado en una posicion
establecida P1 y estd compuesto por micro subconmutadores X21 y X22; el otro de los microconmutadores esta
ubicado en una posicion establecida P2 y esta compuesto por micro subconmutadores Y21y Y22,

El micro subconmutador X21 incluye una palanca de disparo retractil TRGX21 y un conmutador auxiliar A21. La
palanca de disparo retractii TRGX21 es retractil y se mantiene en un estado extendido por una estructura elastica
cuando no hay fuerza externa. En este momento, el conmutador auxiliar A21 se encuentra en estado abierto (cuando
no hay fuerza externa actuando sobre la palanca de disparo retractil, el estado del conmutador auxiliar puede
configurarse segun las necesidades reales, y aqui se muestra solo un ejemplo). En el estado extendido, la palanca de
disparo retractil TRGX21 interfiere espacialmente con la estructura de enlace L. Cuando el motor M impulsa el contacto
mévil DC y la estructura de enlace L a moverse a la primera posicion de ajuste P1, la palanca de disparo retractil
TRGX21 se comprimira. La palanca de disparo retractil TRGX21 cambia de estado extendido a estado comprimido, y
el conmutador auxiliar A21 cambia de estado abierto a estado cerrado.

El micro subconmutador X22 incluye una palanca de disparo retractil TRGX22 y un conmutador auxiliar A22. La
palanca de disparo retractii TRGX22 es retractil y se mantiene en un estado extendido por una estructura elastica
cuando no hay fuerza externa. En este momento, el conmutador auxiliar A22 se encuentra en estado cerrado (cuando
no hay fuerza externa actuando sobre la palanca de disparo retractil, el estado del conmutador auxiliar puede
configurarse segun las necesidades reales, y aqui se muestra solo un ejemplo). En el estado extendido, la palanca de
disparo retractil TRGX22 interfiere espacialmente con la estructura de enlace L. Cuando el motor M impulsa el contacto
mévil DC y la estructura de enlace L a moverse a la primera posicion de ajuste P1, la palanca de disparo retractil
TRGX22 se comprimira. La palanca de disparo retractil TRGX22 cambia del estado extendido a un estado comprimido,
y el conmutador auxiliar A22 cambia del estado cerrado a un estado abierto.

En el proceso donde el contacto mévil DC se aleja de los contactos fijos SC1 y SC2 (el dispositivo de conmutacién se
abre) hasta la primera posicion establecida P1, se activa primero X21 y luego X22.

El micro subconmutador Y21 incluye una palanca de disparo retractil TRGY21 y un conmutador auxiliar B21. La
palanca de disparo retractii TRGY21 es retractil y se mantiene en un estado extendido por una estructura elastica
cuando no hay fuerza externa. En este momento, el conmutador auxiliar B21 se encuentra en estado abierto (cuando
no hay fuerza externa actuando sobre la palanca de disparo retractil, el estado del conmutador auxiliar puede
configurarse segun las necesidades reales, y aqui se muestra solo un ejemplo). En el estado extendido, la palanca de
disparo retractil TRGY21 interfiere espacialmente con la estructura de enlace L. Cuando el motor M impulsa el contacto
mévil DC y la estructura de enlace L a moverse a la segunda posicién del conjunto P2, la palanca de disparo retractil
TRGY21 se comprimira. La palanca de disparo retractil TRGY21 cambia de estado extendido a estado comprimido, y
el conmutador auxiliar B21 cambia de estado abierto a estado cerrado.
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El micro subconmutador Y22 incluye una palanca de disparo retractil TRGY22 y un conmutador auxiliar B22. La
palanca de disparo retractii TRGY22 es retractil y se mantiene en un estado extendido por una estructura elastica
cuando no hay fuerza externa. En este momento, el conmutador auxiliar B22 se encuentra en estado cerrado (cuando
no hay fuerza externa actuando sobre la palanca de disparo retractil, el estado del conmutador auxiliar puede
configurarse segun las necesidades reales, y aqui se muestra solo un ejemplo). En el estado extendido, la palanca de
disparo retractil TRGY22 interfiere espacialmente con la estructura de enlace L. Cuando el motor M impulsa el contacto
mévil DC y la estructura de enlace L a moverse a la segunda posicién del conjunto P2, la palanca de disparo retractil
TRGY22 se comprimira. La palanca de disparo retractil TRGY22 cambia del estado extendido a un estado comprimido,
y el conmutador auxiliar B22 cambia del estado cerrado a un estado abierto.

En el proceso donde el contacto mévil DC se acerca a los contactos fijos SC1 y SC2 (el dispositivo de conmutacién
esta cerrado) hasta la segunda posicion del conjunto P2, primero se activa Y21 y luego se activa Y22.

Debe tenerse en cuenta que las palancas de disparo retractiles de los respectivos microconmutadores comprendidos
en un microconmutador estan dispuestas una al lado de |a otra en una trayectoria de movimiento de la estructura de
enlace del contacto movil del dispositivo de conmutacién en un estado extendido, en el cual las respectivas palancas
de disparo retractiles se comprimen secuencialmente en el proceso de movimiento de la estructura de enlace del
contacto movil del dispositivo de conmutacion, y activan los extremos de control de los conmutadores auxiliares
correspondientes en el proceso de compresion.

Un extremo del conmutador auxiliar A21 esta acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion SA21
del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU, y ademas esta acoplado a un extremo comun de suministro de
energia COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU a través de una resistencia RA21; el otro extremo esta
acoplado a un extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. La sefial de
retroalimentacién SA21 se utiliza para detectar si el contacto mévil DC esta en la primera posicion establecida P1.

Un extremo del conmutador auxiliar A22 esta acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion SA22
del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU, y ademas esta acoplado al extremo comin de suministro de energia
COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU a través de una resistencia RA22; el otro extremo esta
acoplado al extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. La sefial de
retroalimentacion SA22 se utiliza para controlar el estado de movimiento del contacto mévil DC en un proceso de
apertura.

Un extremo del conmutador auxiliar B21 esta acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion SB21
del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU, y ademas esta acoplado al extremo comin de suministro de energia
COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU a través de una resistencia RB21; el otro extremo esta
acoplado al extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. La sefial de
retroalimentacién SB21 se utiliza para detectar si el contacto mévil DC esta en la segunda posicion establecida P2.

Un extremo del conmutador auxiliar B22 esta acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion SB22
del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU, y ademas esta acoplado al extremo comin de suministro de energia
COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU a través de una resistencia RB22; el otro extremo esta
acoplado al extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. La sefial de
retroalimentacion SB22 se utiliza para controlar el estado de movimiento del contacto mévil DC en un proceso de
cierre.

Se describe un disefio de dos sefiales de retroalimentacion en un proceso de apertura del dispositivo de conmutacion
SW.

El sistema de control CTRU recibe una instruccion de apertura para el dispositivo de conmutacién SW desde un
sistema de capa superior SPVR, y el dispositivo de procesamiento de sefiales SPU detecta las sefiales de
retroalimentacion SA21 y SA22. Si SA21 esta en un nivel alto y SA22 esta en un nivel bajo, se considera que el
dispositivo de conmutacion SW ha estado en un estado abierto, y el estado de movimiento del contacto mévil DC se
controla directamente para detenerse. De lo contrario, el dispositivo de control del motor MDR controla el motor M
para que gire hacia atras. El estado de movimiento del contacto mévil DC se aleja de los contactos estaticos SC1 y
SC2 hasta que la estructura de enlace L comprime primero la palanca de disparo retracti TRGX21 del
microconmutador X21 en la primera posicion de ajuste P1. El conmutador auxiliar A21 cambia de un estado abierto a
un estado cerrado, la sefial de retroalimentacion SA21 cambia de un nivel bajo a un nivel alto, y el dispositivo de
procesamiento de sefiales SPU recibe que el contacto moévil DC del dispositivo de conmutacién SW esta en la primera
posicidn de ajuste P1. En este momento, el motor M sigue girando hacia atras y el contacto movil DC sigue alejandose
de los contactos estaticos SC1 y SC2. A continuacidn, la estructura de enlace L comprime la palanca de disparo
retractil TRGX22 del microconmutador X22 en la primera posicion de ajuste P1. El conmutador auxiliar A22 cambia de
un estado cerrado a un estado abierto, la sefial de retroalimentacién SA22 cambia de un nivel alto a un nivel bajo, el
dispositivo de procesamiento de sefiales SPU actualiza el estado de movimiento del contacto movil DC para detenerse,
el dispositivo de control del motor MDR controla el motor M para detenerse y el contacto mévil DC se detiene. Las dos
sefiales de retroalimentacion son completas y efectivas, y la operacion de apertura del conmutador SW ha finalizado.
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Se describe un disefio de dos sefiales de retroalimentacion en un proceso de cierre del dispositivo de conmutacion
SW.

El sistema de control CTRU recibe una instruccion de cierre para el dispositivo de conmutacién SW desde un sistema
de capa superior SPVR, y el dispositivo de procesamiento de sefiales SPU detecta las sefiales de retroalimentacion
SB21 y SB22. Si SB21 estd en un nivel alto y SB22 esta en un nivel bajo, se considera que el dispositivo de
conmutacién SW ha estado en un estado cerrado, y el estado de movimiento del contacto mévil DC se controla
directamente para detenerse. De lo contrario, el dispositivo de control del motor MDR controla el motor M para que
gire hacia adelante. El estado de movimiento del contacto mévil DC se acerca a los contactos estaticos SC1 y SC2
hasta que la estructura de enlace L comprime primero la palanca de disparo retractii TRGY21 del microconmutador
Y21 en la segunda posicion establecida P2. El conmutador auxiliar B21 cambia de un estado abierto a un estado
cerrado, la sefial de retroalimentacion SB21 cambia de un nivel bajo a un nivel alto, y el dispositivo de procesamiento
de sefiales SPU recibe que el contacto mévil DC del dispositivo de conmutacion SW esta en la segunda posicion de
ajuste P2. En este momento, el motor M sigue girando hacia adelante y el contacto mévil DC sigue acercandose a los
contactos estaticos SC1 y SC2. A continuacién, la estructura de enlace L comprime |la palanca de disparo retractil
TRGY22 del microconmutador Y22 en la segunda posicién establecida P2. El conmutador auxiliar A22 cambia de un
estado cerrado a un estado abierto, la sefial de retroalimentacion SB22 cambia de un nivel alto a un nivel bajo, el
dispositivo de procesamiento de sefiales SPU actualiza el estado de movimiento del contacto movil DC para detenerse,
el dispositivo de control del motor MDR controla el motor M para detenerse y el contacto mévil DC se detiene. Las dos
sefiales de retroalimentacion son completas y efectivas, y la operacion de cierre del conmutador SW esta finalizada.

La Figura 4 ilustra una tercera estructura especifica de un sistema de control basado en mudltiples sefiales de
retroalimentacion de un dispositivo de conmutacién de acuerdo con una realizacidn de la presente divulgacion. Como
se muestra en la Figura 4, la estructura del dispositivo de conmutacién SW es la misma que la del dispositivo de
conmutacién SWiilustrado en la Figura 2, y no se repetird aqui.

El sistema de control CTRU incluye los microconmutadores X3 e Y3, los relés Q31 y Q32, un dispositivo de
procesamiento de sefiales SPU y un dispositivo de control de motor MDR. El microconmutador X3 se encuentra en la
primera posicion de ajuste P1 y el microconmutador Y3 se encuentra en la segunda posicion de ajuste P2.

El microconmutador X3 incluye una palanca de disparo retractil TRG31 y dos conmutadores auxiliares A31 y B31. La
palanca de disparo retractil TRG31 es retractil y se mantiene en un estado extendido por una estructura elastica
cuando no hay fuerza externa. En este momento, el conmutador auxiliar A31 esta en estado cerrado y el conmutador
auxiliar B31 esta en estado cerrado (cuando no hay fuerza externa actuando sobre la palanca de disparo retractil, el
estado del conmutador auxiliar puede configurarse segun las necesidades reales, y aqui se da solo un ejemplo). En
el estado extendido, la palanca de disparo retractil TRG31 interfiere espacialmente con la estructura de enlace L, se
encuentra en una trayectoria de movimiento de la estructura de enlace del contacto mévil del dispositivo de
conmutacién, y activa secuencialmente un extremo de control de cada uno de los conmutadores auxiliares en un
proceso de compresion. Cuando el motor M impulsa el contacto mévil DC y la estructura de enlace L para moverse a
la primera posicién establecida P1, la palanca de disparo retractil TRG31 se comprimira. En un proceso de cambiar la
palanca de disparo retractil TRG31 del estado extendido a un estado comprimido, en primer lugar, el conmutador
auxiliar A31 cambia de un estado abierto a un estado cerrado, y luego el conmutador auxiliar B31 cambia de un estado
abierto a un estado cerrado, en el que la secuencia esta fija.

El microconmutador Y3 incluye una palanca de disparo retractil TRG32 y dos conmutadores auxiliares A32 y B32. La
palanca de disparo retractil TRG32 es retractil y se mantiene en un estado extendido por una estructura elastica
cuando no hay fuerza externa. En este momento, el conmutador auxiliar A32 esta en estado cerrado y el conmutador
auxiliar B32 esta en estado cerrado (cuando no hay fuerza externa actuando sobre la palanca de disparo retractil, el
estado del conmutador auxiliar puede configurarse segun las necesidades reales, y aqui se da solo un ejemplo). En
el estado extendido, la palanca de disparo retractil TRG32 interfiere espacialmente con la estructura de enlace L, se
encuentra en una trayectoria de movimiento de la estructura de enlace del contacto mévil del dispositivo de
conmutacién, y activa secuencialmente un extremo de control de cada uno de los conmutadores auxiliares en un
proceso de compresion. Cuando el motor M impulsa el contacto movil DC y la estructura de enlace L para moverse a
la segunda posicion del conjunto P2, la palanca de disparo retractil TRG32 se comprimira. En un proceso de cambiar
la palanca de disparo retractil TRG32 del estado extendido a un estado comprimido, en primer lugar, el conmutador
auxiliar A32 cambia de un estado abierto a un estado cerrado, y luego el conmutador auxiliar B32 cambia de un estado
abierto a un estado cerrado, en el que la secuencia esta fija.

Un extremo del conmutador auxiliar A31 esta acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion SA31
del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU, y ademas esta acoplado a un extremo comin de suministro de
energia COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU a través de una resistencia RA31; el otro extremo esta
acoplado a un extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. La sefial de
retroalimentacion SA31 se utiliza para detectar si el contacto mévil DC esta en la primera posicion establecida P1.

Un extremo del conmutador auxiliar B31 esta acoplado a un extremo de una bobina de control CL1 del relé Q31, y el
otro extremo esta acoplado al extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales
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SPU. El otro extremo de la bobina de control CL1 del relé Q31 esta acoplado al extremo comin de suministro de
energia COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. Un extremo del contacto C31 del relé Q31 esta
acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacién SC31 del dispositivo de procesamiento de sefiales
SPU, y ademas esta acoplado al extremo comin de suministro de energia COM del dispositivo de procesamiento de
sefiales SPU a través de una resistencia RC31, y el otro extremo esta acoplado al extremo de suministro de energia
VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. Cuando el conmutador auxiliar B31 se abre, la bobina de
control CL1 del relé Q31 se desenergiza y el contacto C31 se cierra. Cuando el conmutador auxiliar B31 esta cerrado,
la bobina de control CL1 del relé Q31 se energiza y el contacto C31 esta abierto. La sefial de retroalimentacion SC31
se utiliza para controlar el estado de movimiento del contacto mévil DC en un proceso de apertura.

Un extremo del conmutador auxiliar A32 esta acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion SA32
del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU, y ademas esta acoplado al extremo comin de suministro de energia
COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU a través de una resistencia RA32; el otro extremo esta
acoplado a un extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. La sefial de
retroalimentacién SA32 se utiliza para detectar si el contacto mévil DC esta en la segunda posicién del conjunto P2.

Un extremo del conmutador auxiliar B32 esta acoplado a un extremo de una bobina de control CL2 del relé Q32, y el
otro extremo esta acoplado al extremo de suministro de energia VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales
SPU. El otro extremo de la bobina de control CL2 del relé Q32 esta acoplado al extremo comin de suministro de
energia COM del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. Un extremo del contacto C32 del relé Q32 esta
acoplado a un extremo de entrada de sefial de retroalimentacién SC32 del dispositivo de procesamiento de sefiales
SPU, y ademas esta acoplado al extremo comin de suministro de energia COM del dispositivo de procesamiento de
sefiales SPU a través de una resistencia RC32, y el otro extremo esta acoplado al extremo de suministro de energia
VCC del dispositivo de procesamiento de sefiales SPU. Cuando el conmutador auxiliar B32 se abre, la bobina de
control CL2 del relé Q32 se desenergiza y el contacto C32 se cierra. Cuando el conmutador auxiliar B32 esta cerrado,
la bobina de control CL2 del relé Q32 se energiza y el contacto C32 esta abierto. La sefial de retroalimentacion SC32
se utiliza para controlar el estado de movimiento del contacto mévil DC en un proceso de cierre.

Se describe un disefio de dos sefiales de retroalimentacion en un proceso de apertura del dispositivo de conmutacion
SW.

El sistema de control CTRU recibe una instruccion de apertura para el dispositivo de conmutacién SW desde un
sistema de capa superior SPVR, y el dispositivo de procesamiento de sefiales SPU detecta las sefiales de
retroalimentacion SA31 y SC31. Si SA31 esta en un nivel alto y SC31 esta en un nivel bajo, se considera que el
dispositivo de conmutacion SW ha estado en un estado abierto, y el estado de movimiento del contacto mévil DC se
controla directamente para detenerse. De lo contrario, el dispositivo de control del motor MDR controla el motor M
para que gire hacia atras. El estado de movimiento del contacto mévil DC se aleja de los contactos estaticos SC1 y
SC2 hasta que la estructura de enlace L comprime la palanca de disparo retractil TRG31 del microconmutador X3 en
la primera posicién de ajuste P1. En primer lugar, el conmutador auxiliar A31 cambia de un estado abierto a un estado
cerrado, la sefial de retroalimentacion SA31 cambia de un nivel bajo a un nivel alto, y el dispositivo de procesamiento
de sefiales SPU recibe que el contacto mévil DC del dispositivo de conmutacion SW esta en la primera posicion de
ajuste P1. En este momento, el motor M sigue girando hacia atras y el contacto mévil DC sigue alejandose de los
contactos estaticos SC1 y SC2. A continuacion, el conmutador auxiliar B31 cambia de un estado abierto a un estado
cerrado, la bobina de control CL1 del relé Q31 se energiza, el contacto C31 se abre, la sefial de retroalimentacion
SC31 cambia de un nivel alto a un nivel bajo, el dispositivo de procesamiento de sefiales SPU actualiza el estado de
movimiento del contacto mévil DC para que se detenga, el dispositivo de control del motor MDR controla que el motor
M se detenga y el contacto movil DC se detiene. Las dos sefiales de retroalimentacion son completas y efectivas, y la
operacién de apertura del conmutador SW ha finalizado.

Se describe un disefio de dos sefales de retroalimentacion en un proceso de cierre del dispositivo de conmutacion
SW.

El sistema de control CTRU recibe una instruccion de cierre para el dispositivo de conmutacién SW desde un sistema
de capa superior SPVR, y el dispositivo de procesamiento de sefiales SPU detecta las sefiales de retroalimentacion
SA32 y SC32. Si SA32 esta en un nivel alto y SC32 esta en un nivel bajo, se considera que el dispositivo de
conmutacién SW ha estado en un estado cerrado, y el estado de movimiento del contacto mévil DC se controla
directamente para detenerse. De lo contrario, el dispositivo de control del motor MDR controla el motor M para que
gire hacia adelante. El estado de movimiento del contacto mévil DC se acerca a los contactos estaticos SC1 y SC2
hasta que la estructura de enlace L comprime la palanca de disparo retractil TRG32 del microconmutador Y3 en la
segunda posicion de ajuste P2. En primer lugar, el conmutador auxiliar A32 cambia de un estado abierto a un estado
cerrado, la sefial de retroalimentacion SA32 cambia de un nivel bajo a un nivel alto, y el dispositivo de procesamiento
de sefiales SPU recibe que el contacto mévil DC del dispositivo de conmutacion SW esta en la segunda posicion de
ajuste P2. En este momento, el motor M sigue girando hacia adelante y el contacto mévil DC sigue acercandose a los
contactos estaticos SC1 y SC2. A continuacién, el conmutador auxiliar B32 cambia de un estado abierto a un estado
cerrado, la bobina de control CL2 del relé Q32 se energiza, el contacto C32 se abre, la sefial de retroalimentacion
SC32 cambia de un nivel alto a un nivel bajo, el dispositivo de procesamiento de sefiales SPU actualiza el estado de
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movimiento del contacto mévil DC para que se detenga, el dispositivo de control del motor MDR controla que el motor
M se detenga y el contacto moévil DC se detiene. Las dos sefiales de retroalimentacidn son completas y efectivas, y la
operacion de cierre del conmutador SW esta finalizada.

En el cual, al disponer el relé, se pueden realizar funciones como la inversion de sefial y el ajuste de la intensidad de
la sefial, aumentando asi la flexibilidad y estabilidad del sistema de control.

Ademas, en el sistema de control proporcionado por la realizacion de la presente divulgacién, se pueden activar
directamente una pluralidad de microconmutadores para cambiar sus estados en el proceso en el que el contacto
mévil del dispositivo de conmutaciéon se mueve a una posicion establecida, y el sistema de control selecciona
directamente una sefial de retroalimentacién que finalmente cambia entre las multiples sefiales de retroalimentacion
para controlar el estado de movimiento del contacto mévil del dispositivo de conmutacién. También puede ser que una
pluralidad de microconmutadores se activen directamente para cambiar sus estados en el proceso en el que el
contacto mdvil del dispositivo de conmutacion se mueve a una posicidon establecida, un microconmutador que
finalmente cambia controla otro contacto para generar indirectamente otra sefial de retroalimentacion, y el sistema de
control selecciona la sefial de retroalimentacién generada indirectamente para controlar el estado de movimiento del
contacto movil del dispositivo de conmutacién. Es decir, las sefiales de retroalimentacion con sus estados cambiados
anteriormente se utilizan para otros fines, y la sefial de retroalimentacién con su estado cambiado finalmente se utiliza
directa o indirectamente para controlar el estado de movimiento del contacto moévil del dispositivo de conmutacién, con
el fin de mejorar la eficacia completa de todas las sefiales de retroalimentacion del dispositivo de conmutacion y
aumentar la estabilidad del sistema.

La Figura 5 ilustra una cuarta estructura especifica de un sistema de control basado en miultiples sefiales de
retroalimentacion de un dispositivo de conmutacién de acuerdo con una realizacidn de la presente divulgacion. Como
se muestra en la Figura 5, la estructura del dispositivo de conmutacién SW es la misma que la del dispositivo de
conmutacién SWiilustrado en la Figura 3, y no se repetird aqui.

El sistema de control CTRU incluye dos microconmutadores, un dispositivo de procesamiento de sefiales SPU y un
conmutador de doble polo y doble tiro DP, en el que uno de los microconmutadores esta ubicado en una posicion
establecida P1 y estd compuesto por micro subconmutadores X21 y X22; el otro de los microconmutadores esta
ubicado en una posicién establecida P2 y esta compuesto por micro subconmutadores Y21 y Y22, Las caracteristicas
de los microconmutadores son las mismas que las de la segunda estructura especifica y no se repetiran aqui.

Cuando el dispositivo de conmutaciéon SW necesita ser abierto, el dispositivo de procesamiento de sefial SPU controla
los contactos moéviles d21 y d22 del conmutador de doble polo y doble tiro DP para que se acoplen a un primer conjunto
de contactos estaticos d11 y d12. Cuando el dispositivo de conmutacion SW necesita cerrarse, el dispositivo de
procesamiento de sefial SPU selecciona los contactos moéviles d21 y d22 del conmutador de doble polo y doble tiro
DP para acoplarse a un segundo conjunto de contactos estaticos d31 y d32. Los contactos moéviles d21 y d22 del
conmutador de doble polo y doble tiro DP estan necesariamente acoplados al primer conjunto de contactos fijos d11
y d12 o al segundo conjunto de contactos fijos d31 y d32, y estan ademas acoplados a los puertos de alimentacion n
y p del motor M. El primer conjunto de contactos estaticos d11 esta acoplado a una fuente de alimentacion VCC, el
primer conjunto de contactos estaticos d12 esta acoplado a un extremo del conmutador auxiliar A22, y el otro extremo
del conmutador auxiliar A22 esta acoplado a un extremo comun de la fuente de alimentacién COM. El segundo
conjunto de contactos estaticos d32 esta acoplado a la fuente de alimentacion VCC, el segundo conjunto de contactos
estaticos d31 estd acoplado a un extremo del conmutador auxiliar B22, y el otro extremo del conmutador auxiliar B22
esta acoplado al extremo comun de la fuente de alimentacién COM.

El dispositivo de procesamiento de sefiales SPU es responsable de controlar los contactos méviles d21 y d22 del
conmutador de doble polo y doble tiro DP para que se acoplen al primer conjunto de contactos estaticos d11yd12 o
al segundo conjunto de contactos estaticos d31 y d32, en lugar de encender o apagar la alimentacién del motor M que
es controlado por un conmutador auxiliar correspondiente.

Se describe un disefio de funcionamiento del motor M y las sefiales de retroalimentacion en un proceso de apertura
del dispositivo de conmutacion SW.

El sistema de control CTRU recibe una instruccion de apertura para el dispositivo de conmutacién SW desde un
sistema de capa superior SPVR, y el dispositivo de procesamiento de sefiales SPU controla los contactos moéviles d21
y d22 del conmutador de doble polo y doble tiro DP para que se acoplen al primer conjunto de contactos fijos d11 y
d12. La fuente de alimentacion forma un bucle a través del conmutador de doble polo y doble tiro DP, el motor M y el
conmutador auxiliar A22, y la alimentacién del motor M es negativa en este momento. El dispositivo de procesamiento
de sefiales SPU detecta simultdneamente la sefial de retroalimentacion SA21. Si el conmutador auxiliar A22 esta en
estado abierto, el circuito de suministro de energia del motor M se desconecta mediante el conmutador auxiliar A22,
y el motor M se detiene. De lo contrario, el conmutador auxiliar cerrado A22 aplica la alimentacioén negativa al motor
M, de modo que el motor M gira hacia atras. El estado de movimiento del contacto mévil DC se aleja de los contactos
estaticos SC1 y SC2 hasta que la estructura de enlace L comprime primero la palanca de disparo retractil TRGX21
del microconmutador X21 en la primera posicién de ajuste P1. El conmutador auxiliar A21 cambia de un estado abierto
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a un estado cerrado, la sefial de retroalimentacion SA21 cambia de un nivel bajo a un nivel alto, y el dispositivo de
procesamiento de sefiales SPU recibe que el contacto mévil DC del dispositivo de conmutacion SW esta en la primera
posicidn de ajuste P1. En este momento, el motor M sigue girando hacia atras y el contacto mévil DC sigue alejandose
de los contactos fijos SC1 y SC2. A continuacidn, la estructura de enlace L comprime la palanca de disparo retractil
TRGX22 del microconmutador X22 en la primera posicién de ajuste P1, el conmutador auxiliar A22 cambia de un
estado cerrado a un estado abierto, el circuito de alimentacién del motor M se abre mediante el conmutador auxiliar
A22 y el motor M se detiene. El control del motor M estad completo, la sefial de retroalimentacién SA21 es completa y
efectiva, y la operacién de apertura del dispositivo de conmutacién SW ha finalizado.

Se describe un disefio de funcionamiento del motor M y las sefiales de retroalimentacion en un proceso de cierre del
dispositivo de conmutacién SW.

El sistema de control CTRU recibe una instruccion de cierre para el dispositivo de conmutacién SW desde un sistema
de capa superior SPVR, y el dispositivo de procesamiento de sefiales SPU controla los contactos moviles d21 y d22
del conmutador de doble polo y doble tiro DP para que se acoplen al segundo conjunto de contactos fijos d31 y d32.
La fuente de alimentacién forma un bucle a través del conmutador de doble polo de doble tiro DP, el motor M y el
conmutador auxiliar B22, y la alimentacion del motor M es positiva en este momento. El dispositivo de procesamiento
de sefiales SPU detecta simultdneamente la sefial de retroalimentacion SB21. Si el conmutador auxiliar B22 esta en
estado abierto, el circuito de suministro de energia del motor M se desconecta mediante el conmutador auxiliar B22,
y el motor M se detiene. De lo contrario, el conmutador auxiliar cerrado B22 aplica la alimentacion positiva al motor M,
de modo que el motor M gira hacia adelante. El estado de movimiento del contacto mévil DC se acerca a los contactos
estaticos SC1 y SC2 hasta que la estructura de enlace L comprime primero la palanca de disparo retractil TRGY21
del microconmutador Y21 en la segunda posicion establecida P2. El conmutador auxiliar B21 cambia de un estado
abierto a un estado cerrado, la sefial de retroalimentacion SB21 cambia de un nivel bajo a un nivel alto, y el dispositivo
de procesamiento de sefiales SPU recibe que el contacto mévil DC del dispositivo de conmutacion SW esta en la
segunda posicion de ajuste P2. En este momento, el motor M sigue girando hacia adelante y el contacto mévil DC
sigue acercandose a los contactos fijos SC1 y SC2. A continuacion, la estructura de enlace L comprime la palanca de
disparo retractil TRGY22 del microconmutador Y22 en la segunda posicion establecida P2, el conmutador auxiliar B22
cambia de un estado cerrado a un estado abierto, el circuito de suministro de energia del motor M se abre mediante
el conmutador auxiliar B22 y el motor M se detiene. El control del motor M esta completo, la sefial de retroalimentacion
SB21 es completa y efectiva, y la operacion de cierre del dispositivo de conmutacién SW ha finalizado.

En otra realizacidn alternativa, haciendo referencia a la Figura 6, la palanca de disparo retractil incluye una cabeza de
gatillo G1, una estructura retractil G2 acoplada a la cabeza de gatillo, y una palanca de disparo G3;

la cabeza del gatillo G1 esta dispuesta en la trayectoria de movimiento de la estructura de enlace del contacto moévil
del dispositivo de conmutacion.

Ademas, la estructura retractil puede ser implementada mediante un resorte.
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REIVINDICACIONES

Un sistema de control basado en multiples sefiales de retroalimentacion de un dispositivo de conmutacion (1),
que comprende:

un microconmutador (2);

un dispositivo de procesamiento de sefiales (3) acoplado a un sistema externo (4) y al microconmutador
@y

un dispositivo de control de motor (5) acoplado al dispositivo de procesamiento de sefiales (3),

en el que el microconmutador (2) esta configurado para detectar la posicion de un contacto mévil del
dispositivo de conmutacion (1) para generar las multiples sefiales de retroalimentacion,

caracterizado porque

el dispositivo de procesamiento de sefiales (3) esta configurado para recibir una sefial de control del sistema
externo (4) y las multiples sefiales de retroalimentacién, y generar una instrucciéon de control del motor del
dispositivo de conmutacion (1) de acuerdo con una sefial de retroalimentacién finalmente recibida entre las
multiples sefiales de retroalimentacion y la sefial de control, y

en el que el dispositivo de control del motor (5) esta configurado para controlar un motor del dispositivo de
conmutacién (1) de acuerdo con la instruccidn de control del motor, y el motor controla el cierre y la apertura
de un contacto principal del dispositivo de conmutacién (1).

El sistema de control basado en las multiples sefiales de retroalimentacion del dispositivo de conmutacion de
acuerdo con la reivindicacion 1, en el que el microconmutador (2) comprende una palanca de disparo retractil
y al menos dos conmutadores auxiliares,

en el que la palanca de disparo retractil se encuentra en una trayectoria de movimiento de una estructura de
enlace del contacto movil del dispositivo de conmutacion (1) en un estado extendido, y activa el extremo de
control de cada uno de los conmutadores auxiliares en secuencia en un proceso de compresion.

El sistema de control basado en las multiples sefiales de retroalimentacion del dispositivo de conmutacion de
acuerdo con la reivindicacién 2, en el que el conmutador auxiliar tiene un primer extremo acoplado a un extremo
de suministro de energia del dispositivo de procesamiento de sefiales (3), y un segundo extremo acoplado a
un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion del dispositivo de procesamiento de sefiales (3), y el
segundo extremo esta ademas acoplado a un extremo comun de suministro de energia del dispositivo de
procesamiento de sefiales (3) a través de un bucle de carga.

El sistema de control basado en las multiples sefiales de retroalimentacion del dispositivo de conmutacion de
acuerdo con la reivindicacion 2, que ademas comprende: un relé,

en el que uno de los conmutadores auxiliares tiene un primer extremo acoplado a un extremo de suministro
de energia del dispositivo de procesamiento de sefiales (3), y un segundo extremo acoplado a un extremo
de entrada de sefial de retroalimentacion del dispositivo de procesamiento de sefiales (3), y el segundo
extremo esta ademas acoplado a un extremo comln de suministro de energia del dispositivo de
procesamiento de sefiales (3) a través de un bucle de carga,

en el que el otro de los conmutadores auxiliares tiene un primer extremo acoplado a un extremo de
suministro de energia del dispositivo de procesamiento de sefiales (3), y un segundo extremo acoplado a
un extremo comun de suministro de energia del dispositivo de procesamiento de sefiales (3) a través de
una bobina de control del relé; un contacto del relé tiene un extremo acoplado al extremo de suministro de
energia del dispositivo de procesamiento de sefiales (3), y el otro extremo acoplado a un extremo de entrada
de sefial de retroalimentacion del dispositivo de procesamiento de sefiales (3); y el otro extremo del contacto
del relé esta acoplado ademas al extremo comun de suministro de energia del dispositivo de procesamiento
de sefiales (3) a través de un bucle de carga.

El sistema de control basado en las multiples sefiales de retroalimentacion del dispositivo de conmutacion de
acuerdo con la reivindicacion 1, en el que el microconmutador (2) comprende: al menos dos palancas de
disparo retractiles y al menos dos conmutadores auxiliares correspondientes a las palancas de disparo
retractiles uno a uno,

en el que al menos dos palancas de disparo retractiles estan dispuestas una al lado de la otra en una trayectoria
de movimiento de una estructura de enlace del contacto moévil del dispositivo de conmutacion (1) en un estado
extendido, las palancas de disparo retractiles se comprimen secuencialmente en un proceso de movimiento de
la estructura de enlace del contacto movil del dispositivo de conmutacion (1), y activan los extremos de control
de los conmutadores auxiliares correspondientes en un proceso de compresion.

El sistema de control basado en las multiples sefiales de retroalimentacion del dispositivo de conmutacion de
acuerdo con la reivindicacién 5, en el que el conmutador auxiliar tiene un primer extremo acoplado a un extremo
de suministro de energia del dispositivo de procesamiento de sefiales (3), y un segundo extremo acoplado a
un extremo de entrada de sefial de retroalimentacion del dispositivo de procesamiento de sefiales (3), y el

13



10

15

ES 2960718 T3

segundo extremo esta ademas acoplado a un extremo comun de suministro de energia del dispositivo de
procesamiento de sefiales (3) a través de un bucle de carga.

El sistema de control basado en las mdltiples sefiales de retroalimentacion del dispositivo de conmutacion de
acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 2 a 6, en el que la palanca de disparo retractil comprende un
cabezal de disparo, una estructura retractil acoplada al cabezal de disparo y una palanca de disparo,

en el que el cabezal de disparo esta dispuesto en una trayectoria de movimiento de una estructura de enlace
del contacto movil del dispositivo de conmutacion (1).

El sistema de control basado en las mdltiples sefiales de retroalimentacion del dispositivo de conmutacion de
acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, en el que hay al menos dos microconmutadores (2); al
menos uno de los microconmutadores (2) esta dispuesto en una posicion de una estructura de enlace del
contacto mdévil en un estado abierto del dispositivo de conmutacién (1) para detectar el estado abierto del
dispositivo de conmutacion (1), y al menos uno de los microconmutadores (2) esta dispuesto en una posicion
de la estructura de enlace del contacto mévil en un estado cerrado del dispositivo de conmutacién (1) para
detectar el estado cerrado del dispositivo de conmutacion (1).
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