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Relatdrio Descritivo da Patente de Invengido para "CON-
TROLADOR MESTRE PARA VEICULO FERROVIARIO".

Historico da Invencao

Campo da Téecnica

[001] A presente invengao refere-se a um controlador mestre e a
um controlador mestre utilizado em um veiculo de ferrovia para particu-
larmente uma técnica na qual sensores de angulo de rotagao plurais
como uma construgdo para obter um sinal de engate sao fornecidos
em um controlador mestre.

Técnica Anterior

[002] Recentemente, uma construgdo como um controlador mes-
tre, no qual um sinal de engate sendo intertravado para um manipulo &
emitido, € mudado para um sistema elétrico que utiliza um codificador
ou um sensor de capacidade eletrostatica de um sistema mecénico
utilizando uma chave combinada. Para um exemplo, existe uma técnica
mostrada na (1) publicacdo aberta de pedido de patente Japonesa N°
Hei 7-107625 e outra técnica mostrada na (2} publicagao aberta de pe-
dido de patente Japonesa N2 Hei 10-80010.

[003] Nas técnicas de controlador mestre convencionais apresen-
tadas acima, o sensor de angulo de rotagao é formado com um siste-
ma duplo e entdo um desempenho de confiabilidade de uma operacao
de trem pode ser melhorado, no entanto em se relacionando a um de-
sempenho de redundancia em uma operagao de trem nao € levado em
consideragao.

[004] A saber, em um caso da técnica convencional acima apre-
sentada mostrado em (1) publicagao aberta de pedido de patente Ja-
ponesa N Hei 7-107625, ela pode corresponder somente a um caso
aonde um dos dois codificadores giratorios esta com defeito e uma
transmissao de sinal termina, no entanto ele n&o se refere a um caso

no qual os valores de ambos os sinais estdo desligados, etc.
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[005] Ainda, em um caso da tecnica convencional acima apresen-
tada mostrado em (2) publicacédo aberta de pedido de patente Japone-
sa N® Hei 10-80010, quando um engate de deteccao de algum sensor
de angulo de rotagdo nao esta coincidido, ele pode ser tratado como
uma anormalidade, entdo ndo existe um receio sobre um erro de co-
mando de engate.

[006] No entanto, quando uma anormalidade se gera em um de
dois angulos de rotagao, imediatamente apdés um aparelho de controle
ou um motor de um veiculo de locomotiva e feito parar, independente-
mente de deixar um dos angulos de rota¢do normais, existe um pro-
blema no qual um trem de ferrovia total é feito parar.

Sumaério da Invencao

[007] De acordo com a presente invengao, € proporcionado um
controlador mestre no qual um sinal correspondente a cada um dos
engates de "forga”, "neutro”, e “freio” & emitido a partir de dois senso-
res de angulo de rotacao através do intertravamento de um manipulo,
em gue:

um sensor de posi¢ao para detectar o "neutro” € proporcionado sepa-
radamente; e

em uso, quando o manipulo esta posicionado na posi¢ao "neutrc”, no
caso do sensor de angulo de rotagao checar a posi¢ao entre "neutro”
ou “ndo neutro”, € emitida uma saida do sensor de angulo de rotagao
que ndo detecta a posigéo "neutro”.

[008] Modalidades da presente invencdo proporcionam um con-
trolador mestre que tem um desempenho de redundéncia em uma ope-
racao de trem no gual, como o controlador mestre tem dois sensores
de angulo de rotagéo e em um dos sensores de angulo de rotagio se
gera uma anormalidade, mesmo quando uma naoc-conformidade € ge-
rada em ambos os valores de saida dos sensores de angulo de rota-

¢ao0, uma operacgao do veiculo de ferrovia pode ser continuada.
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Breve Descricao dos Desenhos

[009] Fig. 1 € uma vista estrutural que mostra um controlador
mestre visto do lado do operador de uma modalidade de acordo com a
presente invengao;

Fig. 2 é uma vista em corte transversal ao longo de uma linha A-A da
Fig. 1;

Fig. 3 € um diagrama de blocos de controle que mostra um controlador
mestre de uma modalidade de acordo com a presente invengao;

Fig. 4 & uma vista explanatoria que mostra uma condigac de movimen-
to das partes de discriminacdo de engate 8a e 8b e 0s sensores de po-
sicao 7a e 7b da Fig. 3;

Fig. 5 € uma vista logica que mostra uma logica de uma parte de emis-
sdo de engate 9 da Fig. 3; e

Fig. 6 € uma vista explanatdria de uma condigao de movimento na qual
uma anormalidade se gera na presente invengao.

Descricao da Invencao

[0010] A Fig. 1 € uma vista em corte transversal ortogonal de um
controlador mestre feita do lado do operader. Em uma esftrutura 1 um
eixo 3 esta instalado livremente giratério através dos membros de ro-
lamento 21 e 22 e o eixo 3 é levado a um movimento de rotagao de
acordo com um manipulo 4 © qual é operado por um operador. As po-
sicbes permitidas serem tomadas pelo manipulo 4, nesta modalidade
de acordo com a presente invengao, sac nove (9) posigtes as quais
sao "engate de freio 4" (doravante abreviado como "B4"}, "engate de
freio 3" (doravante abreviado como "B3"), "engate de freio 2" (doravan-
te abreviado como "B2"), "engate de freio 1" (doravante abreviado co-
mo "B1"), "engate de neutro” (doravante abreviado como "N"), "engate
de forca 1" {(doravante abreviado como "P1"), "engate de for¢a 2" (do-
ravante abreviado como "P2"), "engate de for¢a 3" (doravante abrevia-

do como "P3"), e "engate de forga 4" (doravante abreviado como "P4").
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[0011] Ainda, o numero de engates nao é sempre necessario ser o
mesmo nesta modalidade de acordo com a presente invengao, por
exemplo, ele pode ter treze (13) porgdes tais como "B7", "B6", "B5",
"B4", "B3", "B2", "B1", "N", "P1", "P2", "P3", "P4", "P5".

[0012] No eixo 3, dois sensores de angulo de rotagio 5a e 5b es-
tao instalados, e em resposta ao seu angulo de detecgao, cada um dos
engates dos acima apresentados "B4", "B3", "B2", "B1", "N", "P1", "P2",
"P3", "P4" sdo designados. Como os dois sensores de angulo de rota-
¢ao 5a e 5b, os dois sensores de angulo de rotagao 5a e 5b empregam
determinadores bem conhecidos, por exemplo.

[0013] Este principio no determinador € o mesmo do principio de
sincronizagao e ele utiliza uma combinag¢ao de indugao dos enrolamen-
tos primarios P1 e P2 e dos enrolamentos secundarios S1 e S2 como
mostrado na Fig. 1. Na Fig. 1, cadaum do T1, T2, T3, T4, T5, T6, T7 e
T8 indicam um terminal de utilizagdo de conexado de fornecimento de
forga. Como estrutura existe um rotor e um estator e tem enrolamentos
bifasicos os quais sdo ortogonais um em relagédo ao outro.

[0014] Quando a um lado primario a corrente alternada é adiciona-
da, a um lado secundario, quando o angulo de rotagao do rotor é 6, a
voltagem a qual é proporcional ao seno (sen) e ao coseno (cos) pode
ser obtida. Pela utilizagdo da voltagem que tem seno (sen) e coseno
(cos), é possivel detectar o angulo de rotagédo. Ainda, nesta modalida-
de de acordo com a presente invengao, no que diz respeito aos senso-
res de angulos de rotagao 5a e 5b, os determinadores s&o utilizados,
no entanto em adi¢gao a estes determinadores € possivel aplicar um
codificador giratério e o equivalente.

[0015] Por outro lado, no eixo 3 no qual o manipulo 4 esta posicio-
nado em "N", os pinos 6a e 6b, sdo encaixados, e pela detecgao das
posig¢des respectivas dos pinos 6a e 6b de acordo com o0s sensores de

posi¢ao 7a e 7b, a posigao "N" é detectada.
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[0016] A Fig. 2 é uma vista da segéao transversal ao longo da linha
A-A da Fig. 1. O manipulo 4 pode ser operado, como mostrado nesta
figura, nas faixas de "B4", "B3", "B2", "B1", "N", "P1", "P2", "P3", "P4".
Juntamente com isto, o eixo 3, os sensores de angulo de rotagéo 5a e
5b, e os pinos 6a e 6b sao girados. A posigdo do manipulo 4 esta colo-
cada em "N" como padréo a saber ela é feita® 1 =6 2 = 0 graus, e um
intervalo de cada engate é de 10 graus.

[0017] A Fig. 3 € um diagrama de blocos de controle que mostra o
controlador mestre. Como mostrado nesta figura, a detecgédo de engate
esta constituida para ser executada de acordo com dois sistemas. Em
um primeiro sistema, o sinal de saida de angulo 6 1 do sensor de angu-
lo de rotagao 5a é injetado em uma parte de discriminagao de engate
8a e 0 engate em resposta a 0 1 é detectado e o sinal de engate detec-
tada € emitido. Em um segundo sistema, o sinal de saida de angulo 6 2
do sensor de angulo de rotagdo 5b é injetado em uma parte de discri-
minagao de engate 8b e o engate em resposta a 6 2 € detectado e o
sinal de engate detectada é emitido.

[0018] Ainda, um detalhe da parte de discriminagdo de engate 8a
sera explicada em uma porgao posterior utilizando a Fig. 4. Como para
uma saida do sensor de posi¢ao 7a, a posi¢cao do pino 6a é detectada
e contra a posigao "N", somente de uma faixa de + 3 graus, e um sinal
"LIGADQ" é emitido.

[0019] O sinal de engate de detecgdo do primeiro sistema e do se-
gundo sistema é injetado em uma parte de emissao de engate 9 e de
acordo com uma légica mostrada na Fig. 5 um engate de saida é de-
terminado. A saber, quando o engate de detecgao do primeiro sistema
e o engate de detecgcao do segundo sistema sao iguais, um tal engate
é emitido mas quando o engate de detecgao do primeiro sistema e o
engate de detecgdo do segundo sistema sdo diferentes 0 engate de

uma diregdo mais de freio é emitido.
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[0020] Por exemplo, quando o primeiro sistema detecta "B1" e o
segundo sistema detecta "P1", entao "B1" é emitido. De acordo com a
emissao da diregao de mais freio, € possivel selecionar um lado de
seguranga. De acordo com a emissao de engate, os controladores e os
motores no veiculo de locomotiva no trem sdo operados.

[0021] Uma parte de julgamento de anormalidades 10a € uma par-
te na qual uma anormalidade do sensor de angulo de rotagao 5a é jul-
gada. Em que, independente de colocar o manipulo 4 na posigao "N" a
saida do sensor de posigido 7a esta apresentada no estado "LIGADO",
quando a saida do sensor de angulo de rotagao 5a nao é emitida o si-
nal de engate de detecgao o qual corresponde a "N", o sinal de "libera-
¢ao do primeiro sistema"; é emitido para a parte de saida de engate 9.
Neste momento, da parte de saida de engate 9 um sinal de engate de
saida de acordo com somente o sinal de saida de detecgdo do segun-
do sistema é emitido.

[0022] Ainda, nesta modalidade de acordo com a presente inven-
¢ao, para o primeiro sistema e para o segundo sistema os sensores de
posicdo 7a e 7b sao fornecidos respectivamente. No entanto, por
exemplo, o sensor de posi¢ao pode ser fornecido somente no primeiro
sistema, a saber somente o sensor de posigdo 7a é fornecido, e esta
saida pode ser injetada nas partes de julgamento de anormalidades
10a e 10b do primeiro sistema e do segundo sistema ao mesmo tem-
po.

[0023] A Fig. 4 mostra uma discriminagido de engate de acordo
com o sinal de saida de angulo 6 1 do sensor de angulo de rotagao 5a
na parte de discriminagdao de engate 8a mostrada na Fig. 3. Para exe-
cutar a discriminagao de engate que vem sob o sinal de engate de de-
tecgéo, ele discrimina com uma histerese de 2 graus.

[0024] A saber, quando ele procede de "N" para "P1", no momento

aonde de uma posi¢ao de engate verdadeira na diregdo "N" para "P1"
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é girada de 6 graus, a saida da parte de discriminagao de engate 8a a
saber o engate de detecgao € mudada de "N" para "P1".

[0025] Similarmente, quando "P1" é retornado para "N", aonde da
posicao de engate "N" verdadeira é retornada de 4 graus, a saida da
parte de discriminagao de engate 8a a saber o engate de detecgao é
mudado de "P1" para "N". A razdo porque a histerese é fornecida, uma
ocorréncia de trepidagéo na vizinhanga de um limite do engate pode
ser impedida.

[0026] Ainda, nesta figura, o sinal de saida do sensor de posigéao
7a esta mostrado, como apresentado acima ele apresenta que o sinal
"LIGADO" ao mesmo tempo é emitido somente a uma faixa de + 3
graus contra a posi¢ao "N" do manipulo 4.

[0027] A seguir, referindo a Fig. 6, um movimento durante a anor-
malidade sera explicado. Supondo que no momento t1 no segundo sis-
tema a saber a anormalidade gerada no sensor de angulo de rotagao
5b e contra o verdadeiro engate "P4" o segundo sistema de engate de
detecgao se torna "P2". Nesta condigao, de acordo com o controlador
mestre é impossivel discriminar se a anormalidade foi gerada no pri-
meiro sistema e no segundo sistema, no entanto de acordo com a l6gi-
ca da Fig. 5 o engate de saida se torna "P2".

[0028] Um processo no qual o manipulo 4 é retornado para "N" em
um momento t2, um momento t3, e um momento t4 pelo operador, si-
milarmente a condigdo do momento t1, & impossivel discriminar qual
sistema apresentou a anormalidade, no entanto comparando com am-
bos os sistemas, 0 engate no lado de mais freio é emitido.

[0029] Uma condigao na qual o manipulo 4 é retornado para o en-
gate "N" verdadeiro € no momento t6 e os sensores de posi¢ao 5a e 5b
sédo apresentados em um estado "LIGADO". No entanto, como para o
segundo sistema, ja que o engate de detecgdo se torna atualmente

"B2", a parte de julgamento de anormalidades 10b emite o sinal de
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"segunda liberagao de sistema" para a parte de saida de engate 9. A
parte de saida de engate 9 recebe este sinal e libera o segundo siste-
ma, e somente o primeiro sistema de engate de detecgéo é apresenta-
do como o engate de saida. Consequentemente, apds isto, mesmo
quando o operador move o manipulo 4 para "P1", "P2", "P3", "P4", so-
mente o primeiro sistema de engate de detecgao continua a emitir. Es-
tes modos no momento t7, no momento t8, no momento t9, e no mo-
mento t10 estdo mostrados na Fig. 6. Nesta Fig. 6, por exemplo, (B2)
indica um sinal de erro de posigao.

[0030] A seguir, sera explicado porque na posigao "N" a detecgao
de anormalidade é executada (porque em "P4", "B4", etc. a detecgéo
de "anormalidade" ndo é executada). Quando o trem o qual foi parado
em alguma estagao pretende se deslocar para uma préxima estagao
de parada, a operagao do controle mestre pelo operador e as condi-
coes do trem se tornam como no caso seguinte N° 1:

momento de parada em alguma estagao:

"B" (parar)

momento de partida de alguma estagao:

"B" = "N" = "P" (partir, aceleragao)

entre ambas as estagdes:

"P" = "N" (encostar)

entre ambas as estagdes:

"N" = "P" = "N" (realimentar)

entre ambas as estagdes:

"N" = "B" = "N" (limitagédo de velocidade)

momento de aproximagao da proxima estagao:

"N" = "B" (desaceleragao, parar)

momento de parada na préxima estagao:

"B" (parar)

[0031] Como entendido acima, quando o trem o qual é parado em
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alguma estagao pretende se deslocar para a préxima estagao de para-
da, o manipulo 4 é operado como um centro de "N". Como um resulta-
do, cada vez, é possivel executar a autodiagnose se a anormalidade é
gerada no controlador mestre ou n&o.

[0032] No entanto, supondo que a fungdo de detecgédo de "anorma-
lidade" apresentada acima é dada para "P4", quando existe um gradi-
ente descendente de alguma estagéo para a proxima estagao de para-
da, ele nem sempre detecta a "anormalidade”. A saber, existe uma
possibilidade na qual o deslocamento € executado nao executando o
engate de forga como mostrado em um caso 2 seguinte. Ainda, supon-
do que sera similar que o engate de forga é executado, mas ele opera
somente em "P3".

Caso N° 2:

momento de parada em alguma estagao:

"B" (parar)

momento de partida de alguma estagéao:

"B" = "N" (partir sob um gradiente baixo, aceleragao)

entre ambas as estagdes:

"N" (aceleragéo sob um gradiente baixo)

entre ambas as estagdes:

"N" = "B" = "N" (condigéo de limitagdo de velocidade)

momento de aproximagao da préxima estagao:

"N" = "B" (condigdo de desaceleragao, parar)

momento de parada na proxima estagao:

"B" (condigdo de parar)

[0033] Neste momento, quando é dada a fungao de deteccéo de
"anormalidade” para "B4", somente quando o trem é parado de acordo
com a operagao de freio de "B1", "B2", "B3", é impossivel executar a
detecg¢ao de "anormalidade”.

[0034] Com as razdes declaradas acima, € melhor para o trem
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executar a detecgao de "anormalidade” utilizando "N", mesmo quando
para alguns sistemas a anormalidade se gera, sem a operag¢ao de pa-
rada do trem ja que o trem pode ser operado até um local que permita
o conserto, o desempenho de redundancia na operagao do trem pode
ser melhorado.

[0035] De acordo com a presente invengéao, quando a anormalida-
de se gera em um lado dos dois sensores de angulo de rotagdo do
controlador mestre, uma tal anormalidade € detectada de acordo com
o sensor de posigao "N", e este sensor de angulo de rotagao é liberado
e utilizando o sensor de angulo de rotagdo remanescente é possivel
continuar a fungdo como o controlador mestre. Como um resultado,
pode ser obtido o efeito no qual o desempenho de redundancia na ope-

racao do trem pode ser melhorado.
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REIVINDICAGOES

1. Controlador mestre no qual um sinal
(P1,P2,P3,P4,N,B1,B2, B3,B4) que corresponde a cada um dos enga-
tes de "forga", "neutro”, e "freio" é emitido a partir de dois sensores de
angulo de rotagao (5a,5b) pelo intertravamento de um manipulo (4),
caracterizado pelo fato de que:

os sinais de saida (P1,P2,P3,P4,N,B1,B2,B3,B4) dos dois
sensores de angulo de rotagao (5a,5b) sdo comparados, e

um sinal do lado de mais freio é selecionado e emitido
quando ambos os sinais de saida (P1,P2,P3,P4,N,B1,B2,B3,B4) dos
dois sensores de angulo de rotagéo (5a,5b) sdo diferentes.

2. Controlador mestre, de acordo com a reivindicagdo 1,
caracterizado pelo fato de que um sensor de posi¢ao (7a) para de-
tectar o “neutro” é proporcionado separadamente, e em que quando
manipulo esta posicionado na posi¢ao "neutro”, no caso do sensor de
angulo de rotagéo checar a posigao entre "neutro” ou “ndo neutro”, é
emitida uma saida do sensor de angulo de rotagdo (5a,5b) que nao de-

tecta a posigao "neutro”.
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FIG. 3
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FIG. 4A
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FIG. 6
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RESUMO
Patente de Invengdo: "CONTROLADOR MESTRE PARA VEICULO
FERROVIARIO".

Em um sistema ferroviario, quando uma anormalidade é
gerada em um dos dois angulos de rotagdao, um aparelho de controle
ou um motor de um veiculo de locomotiva é imediatamente obrigado a
parar e, independentemente de deixar um ou os dois angulos de rota-
¢do normais, a existéncia do problema faz o veiculo ferroviario parar
totalmente. Portanto, a presente invengéo refere-se a um controlador
mestre para veiculos ferroviarios que proporcionam um sinal
(P1,P2,P3,P4,N,B1,B2, B3,B4) correspondendo a cada um dos enga-
tes de "forga", "neutro”, e "freio" que é emitido a partir de dois sensores
de angulo de rotagéo (5a,5b) pelo intertravamento de um manipulo (4),
em que os sinais de saida (P1,P2,P3,P4,N,B1,B2,B3,B4) dos dois sen-
sores de angulo de rotagao (5a,5b) sdo comparados entre si, € um si-
nal do lado de mais freio é selecionado e emitido quando ambos os
sinais de saida (P1,P2,P3,P4,N,B1,B2,B3,B4) dos dois sensores de

angulo de rotagéo (5a,5b) séo diferentes.
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