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El invento se r e f ie r e  a una d isp os ic ión  

para convertir  las coordinadas de un sistema e s fé r ico  

en otro d is t in to ,  y sobre todo, las coordinadas de t ie  

rra, esto es, las coordinadas de una d irecc ión  determi
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nada por un rayo que atraviesa el p r in c ip io  de aquéllas, 

las cuales se dan en un sistema de coordinadas r e f e r i ­

do a la  t ie r r a  y cuyo va lor  se "busca con re feren c ia  a 

otro sistema de coordinadas con el mismo p r in c ip io ,  s i ­

tuado f i j o  con respecto a un asiento o loase oscilante , 

y a la  inversa. Este problema se' presenta frecuen­

temente en e l funcionamiento de los  "buques, como cuan­

do con un instrumento que ha de d ir ig ir se ,  por ejemplo 

un. emisor de señales, un r e f le c to r ,  un anteojo, o sus 

análogos, instalado sobre un cuerpo de apoyo a bordo de 

un buque, g ira to r io  en torno a un ej e que a su vez g i ­

ra alrededor de otro e je  montado en el buque, y cuya 

d irecc ión , por consiguiente, puede regularse conforme 

a coordinadas de barco, se trata  de apuntar en condi­

ciones de permanencia a un ob jeto  unido a t ie rra , a 

pesar del balanceo del barco, Los dos e jes  g ir a ­

to r io s  se calculan regularmente de manera que las r e ­

voluciones en torno a uno de e l lo s  varíen la  d ir e c ­

ción de altura, y las revoluciones en torno al otro a l ­

teren la  d irecc ión  la te ra l ,  con re lac ión  al buque, y 

que lo s  e jes  del sistema de coordinadas al cual p e r te ­

necen como coordinadas estas variaciones de d irecc ión  

estando e l  buque en reposo, estén formadas por una 

lín ea  v e r t i c a l  y otra  perpendicular a la  misma, esto 

es, para le la  al e je  longitudinal del barco . La

solución del problema enunciado exige que las c o o rd i­

nadas conocidas con re lac ión  a t ie r ra ,  por ejemplo, con 

re fe ren c ia  a la  d irecc ión  Norte-Sur y a la  lín ea  v e r ­

t i c a l ,  y que siguen una d irecc ión , se transformen cons­

tantemente en coordinadas re fer idas  al sistema que os ­

c i la  con el buque. Ya se conocen d isp osic ion es  con 

las cuales e l  problema se ha resuelto  de un modo in -
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completo; pero únicamente se consigue con e lla s  trans­

formar constantemente una clase de las coordinadas re ­

fer id as  a uno de lo s  sistemas (por ejemplo, el-ángulo 

de a ltu ra ), en las de la  misma clase re fer id a s  al otro 

sistema (en el ejemplo mencionado, por consiguiente, 

al ángulo de a ltu ra ), en tanto que las coordinadas no 

sim ilares que a la  vez suelen darse en ta les  t ra n s fo r ­

maciones (por ejemplo, los  ángulos la te r a le s ) ,  quedan 

relegadas al o lv id o , SI invento se r e f ie r e  a una

d isp os ic ión  por la  cual se transforman a la  vez am­

bas c lases de coordinadas de un sistema (por ejemplo, 

lo s  ángulos de altura y lo s  la te ra les )  en otras seme­

jantes del otro sistema, de manera que no subsisten los  

descuidos a que antes se alude, muchas veces in to le ra ­

b le s ,  De igual modo, a l cambiar e l  ob jeto  apuntado 

las variaciones de d irecc ión  de coordinadas re fer id a s  

a un sistema, y que suelen presentarse, han de conver­

t i r s e  en variaciones de coordinadas del sistema de 

coordinadas del buque, en e l momento mismo de la va ­

r ia c ión  o cambio del o b je to .

La solución  del problema se logra, se ­

gún el invento, con una d isp os ic ión  que denomínase 

transformador de coordinadas, que contiene una pieza 

de unión de dos sistemas móviles, representativos de 

dos sistemas de coordinadas con generatriz  común e 

inmóvil con re lac ión  al buque, y que comprende un ra ­

yo que pasa a. través de la generatriz de las coordina­

das, acusando las siguientes c a r a c te r ís t ic a s :  La

pieza de unión g ira  en uno de los  sistemas alrededor 

de dos ejes dispuestos en la  generatriz de coord ina­

das perpendicularmente uno a otro, uno de los  cuales 

se monta en e l barco de manera que, estando quieto
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Aleste último, co in c id e  con la  línea de plomada, 

mismo tiempo puede g irar  en torno a dos e jes  de r o ta ­

ción dispuestos en el comienzo de las coordinadas, en 

el segundo sistema, perpendiculares entre s í ,  monta­

dos a la  cardan en e l buque, y uno de e l lo s  e s ta b i l i z a ­

do en la  l ín ea  de plomada, Finalmente puede asim is­

mo g irar  alrededor del rayo, a lo  menos con respecto 

a uno de los  sistemas.

La p os ic ión  del rayo en ambos sistemas 

móviles determina las coordinadas del rayo que se co ­

rresponden recíprocamente con re lac ión  a ambos s i s t e ­

mas de coordinadas, pues la  p ieza de unión que repre­

senta e l rayo y conecta ambos sistemas móviles del 

transformador de coordinadas es común a ambos. Por 

consiguiente, s i  se a justa  una de las coordinadas r e ­

fer id as  a uno de los  sistemas en una d irecc ión  con el 

rayo, las coordinadas dél rayo re fer ida s  al otro s i s ­

tema de coordinadas deben ser la  conversión que se 

busca de las coordinadas dadas. Si la  d irecc ión  del

rayo se conserva inalterada con respecto a uno de los  

sistemas de coordinadas, las coordinadas del mismo es ­

tarán expuestas sin embargo a variaciones duraderas con 

re feren c ia  al otro sistema de coordinadas, e, causa de 

la  in flu en c ia  del balanceo del buque. Así pues, la 

d isp os ic ión  puede serv ir  en primer lugar para es ta b i­

l i z a r  una d irecc ión  con respecto a uno de lo s  sistemas 

de coordinadas, y se u t i l iz a r á  regularmente en forma 

apropiada- para conservar invariab le  la  d irecc ión  de 

un instrumento montado en forma g ir a to r ia  en torno a 

dos e jes sobre e l  buque, y ajustado paralelamente al 

rayo, no obstante las o s c i la c ion es  del buque, ya que 

las variaciones duraderas de las coordinadas del buque
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debidas al a juste invariab le  del rayo según las coor­

dinadas de t ie rra , a causa de las o sc i la c io n e s  del 

buque, se transforman acoplando e l instrumento con el 

sistema móvil del transformador de coordinadas p e r te ­

neciente e l  sisteme, de coordinadas del buque, o bien 

intercalando un. mecanismo transmisor entre ambos, en 

revoluciones correspondientes del instrumento a lrede­

dor de sus e jes de ro ta c ión , En segundo lugar, las 

variaciones de l a s , coordinadas de t ie r r a  pueden con­

v e r t ir s e  del mismo modo en coordinadas de buque al 

cambiar e l  ob jeto  apuntado, en cu#o caso también se 

transforman las variaciones de las coordinadas de bu­

que producidas, de igual modo, envueltas del in stru ­

mento -alrededor de su e je , de modo que aunque cambie 

el ob jeto  apuntado sigue siendo para le la  la  d irecc ión  

del instrumento a la del rayo,

Ea resultado venta joso e l  empleo de una 

peonza para e s ta b il iz a r  uno deW <te si eternas del trans­

formador de coordinadas. Las fuerzas que se despren­

den de esta  peonza, en el sentido de la  e s ta b il iz a c ió n  

son relativamente pequeñas, y se l le g a r ía  a dimensiones 

excesivas del mecanismo esta b il iza d or  si se qu is iera  

mover con é l  las masas del instrumento que ha de d i r i ­

g irse , las  cuales son en parte muy considerables.

Por eso conviene ev itar  la  transmisión mecánica del 

ángulo de rotación, efectuándose esta transmisión por 

medios e lé c t r i c o s .  La d isp os ic ión  puede ser de ma­

nera que el mecanismo esta b il iza d or  accione unos con­

tactos  mediante los  cqales se pongan en marcha unos 

motores que impriman al instrumento las revoluciones 

que deben transm itirse , Pero lo  mejor es indicar

por medio de agujas la,s vueltas que han de darse al
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instrumento y hacerlo g irar  a mano con ayuda de in d ica ­

dores consecutivos, J3s un inconveniente que los  án­

gulos de rotación  que han de transm itirse sean grandes 

, porque los  mecanismos de transmisión e lé c t r i c a  s o la ­

mente trabajan con exactitud cuando lo s  ángulos son r e ­

lativamente pequeñosJ y la transmisión de ángulos mayo­

res exige determinadas precauciones. Por consiguien­

te conviene construir e l  transformador de coordinadas 

de modo que lo s  ángulos de rotación  se reduzcan en pro­

porción  determinada para transm itirlos , restab lec ién d o­

los  a sus verdaderas dimensiones después de tran sm iti­

dos, Lo mas s e n c i l lo  es reducir los  ángulos cada

vez eb las proporciones que correspondan a las v a r ia ­

ciones de coordinadas cuando cambie e l obj eto apuntado, 

de modo que pura el mecanismo transmisor sólo ex is ta  

e l problema de transm itir los  ángulos relativamente 

pequeños que sirven para e s ta b i l iz a r  e l instrumento.

Por consiguiente, puede dotarse e l  transformador de 

coordinadas con transmisiones ad ic iona les  que a l va ­

r ia r  la  d irecc ión  de la  pieza de acoplamiento reduzcan 

lo s  ángulos correspondientes a las coordinadas trans­

formadas y asimismo las revoluciones de la  p ieza  de 

unión alrededor de los  e jes  de uno de lo s  sistemas, 

en uno de los  ángulos correspondientes a las v a r ia c io ­

nes de coordinadas que han de transformarse y, por 

tanto, a las revoluciones de la  p ieza  de unión a l r e ­

dedor del e je  del otro sistema,

ün los  d ibujos se representan dos ejem­

p los  de e jecución del invento, que corresponden a d i s ­

p os ic ion es  para transformar coordinadas de t ie r r a  en 

coordinadas de buque, en las cuales un transformador 

de coordinadas de buque se pone en comunicación con un
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anteojo por medio de un mecanismo de transmisión e lé c ­

t r i c a .  ün la  primera de ta les  in sta la c ion es , ( f i ­

guras 1 a 4) se supone que el mecanismo de transmi­

sión s irve  para transm itir  el ángulo de rotación  en 

toda su amplitud, mientras en la  segunda in sta lación  

( f igu ras  5 a 8) se aplican elementos para reducir  e l  

ángulo de rotación  que ha de transm itirse y para am­

p l ia r lo  después de transmitido en la  misma proporción 

que antes se reduzca,

La figura 1 representa la  primera in s ­

ta la ción  en elevación, con sección p a rc ia l  por e l  cen­

t ro .
La figu ra  2, une, elevación p a rc ia l  del 

transformador de coordinadas.

La f igu ra  3, una protecc ión  horizonta l

de la  misma;
Le figu ra  4, una secc ión  por e l  centro 

de la  parte a lta  del transformador de coordinadas, en 

elevación la te r a l .

La f igu ra  5, una sección por e l centro 

de la  parte in fe r io r  del transformador de coordinadas 

del segundo modelo, que es igual al primero en sus 

partes no representadas.

La f igu ra  6, una v is t a  p a rc ia l  de la  

parte de in sta lac ión  expuesta en la  figura  5, en e le ­

vación .

La f ig u ra  7, una sección de la  figura  

5 por la  l ín ea  A-A, en proyección h or izon ta l .

La figura  8, una sección por e l  centro 

del anteojo de la  in sta lac ión  segunda, en e levación .

Un el primer ejemplo (f igu ras  1 a 4), 

sobre una placa de base 1, se f i j a  en el buque una
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columna c i l in d r ic a  2, la  cual s irve  de guía a dos tu ­

bos 3 y 4, cuyo in te r io r  se ahorquilla  por su e x tre ­

midad superior y l le v a  dos pernos 5 uuyo e je  corta  

perpendicularmente e l e je  de la  columna 2 en el punto 

que s irve  de arranque a las coordinadas, A lrede­

dor de los  pernos 5 g ira  un estr ib o  6, con un brazo 

7 y un segmento de rueda cónica 8, que engrana con la  

extremidad 9 del tubo ex terior  4, hecha en forma de 

rueda cónica . Da loa -"emos 5 so suspenda al mir- 

mo tiempo un a n i l lo  de cardan 10, que g ira  en torno a 

un e je  que corta  perpendicularmente el e je  de los per­

nos 5 qn e l  arranque de las coordinadas y por medio 

de dos estr ibos  11 sostiene  una anilla, 12, 5¡n e s ­

ta a n i l la  12 se monta otra a n i l la  13 que puede girar  

por medio de una transmisión compuesta de una rueda 

h e l i c o id a l  14 y una h é l ic e  15, la cual l le v a  suspendi­

da de dos estr ibos  16 una peonza 17 con e je  de r o ta ­

ción horizon ta l 18, cuyo centro de gravedad se h a lla  

miel comienzo de las coordinadas, De dos bra.zos 

19 fundidos con la  a n il la  12 cuelga un péndulo 20 que 

envuelve los  tubos 3 y 4; La a n i l la  12 tiene ade­

más dos pernos 21, que estando e l  buque en reposo se 

hallan en la  prolongación de los  pernos 5, y a lrede­

dor de los cuales puede g irar  un estr ibo  22 por medio 

de una h é l ic e  23 y una rueda h e l ic o id a l  24, 511

estr ib o  22 sirve de asiento a un soporte 25 cuyo e je  

corta  e l  arranque de las coordinadas y en el que g ira  

e l  brazo 7, que constituye la  p ieza  de unión de un s is  

tema esta b il izad o  y otro  sistema undio a l buque, ambos 

pertenecientes s i  transí orinad o r ' de coordinadas.

La parte in fe r io r  del transformador de 

coordinadas se a lo ja  en una cámara 26, junto a la cual
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se ven dos volantes 27 jr 28, 31 volante 27 está

unido a una rueda cónica  29, la  cual actúa, por me­

d iación  de una rueda cónica  30, sobre un tubo 31, y 

por medio de éste, merced a una corona de dientes có n i­

cos dispuesta en su extremidad in fe r io r  32, sobre las 

ruedas cónicas 33, 34 y 35. Esta última rueda c ó ­

n ica  35 s irve  para impulsar la  h é l ic e  15 con ayuda de 

dos art icu la cion es  de cruceta 36 y 37, un árbol t e l e s ­

cópico  38 y un par de ruedas cónicas 39,40. Para

indicar la  p os ic ión  rec íproca  de las a n illas  12 y 13, 

y con e l la  e l apartamiento la te ra l  del soporte 25 con 

re la c ión  al e je  18 de la  peonza, s irve  una esca la  angu­

la r  41 combinada con una aguja 42, Pe manera análo­

ga, el volante 28 s irve  para, mover la  h é l ic e  23 por 

medio de una rueda cónica 43, pasando por dos coronas 

de dientes cónicos 44 y 45 de un tubo 46, y luego por 

ruedas cónicas 47 , 48 y 49, un árbol te le s có p ico  52 

que juega entre dos a rt icu la cion es  de cruceta 50 y 51, 

y un par de ruedas cónicas 53, 54. Para indicar el 

ángulo que el estr ibo  22 forma con la  anilla, 12, o sea 

la  separación de a ltu ra  del soporte 25 con re lac ión  a l 

e je  18 de la  peonza, s irve  un d isco  graduado 55 con 

ín d ice  56,

El mecanismo de transmisión se compone 

de dos emisores y dos receptores ; los  emisores se aco­

plan a lo s  tubos 3 y 4 por medio de impulsiones de 

ruedas cónicas 57 y 58. Cada emisor t iene  una c á ­

mara 59 con dos electroimanes 60 cuyos carretes 61 se 

alimentan por un conductor de exc itac ión  de corr ien te  

alterna 62. Las impulsiones de ruedas cónicas 57

y 58 actúan sobre inducidos 63, que giran en el campo 

magnético. Los receptores, cuyas cámaras 64 tienen

9



■NJ

imanes 65, y cuyos carretes 66 se alimentan igualmente 

por la  l ín ea  de exc itac ión  62, tienen inducidos 67, p ro ­

v is t o s  de índices 69 que recorren las escalas angula­

res 68 y pueden g irar  libremente alrededor de un árbol 

de ruedas cónicas 70 o 71 en el campo magnético,

¿31 arrollamiento de lo s  inducidos de cada uno de los  

receptores se conecta en se r ie  con el arrollamiento 

da inducido del emisor correspondiente. Por medio 

de un mando de rueda cónica 72 puede hacerse g irar  des­

de un volante 73 un indicador consecutivo 74 unido al 

árbol de ruedas cónicas 10r Del mismo modo, para 

mover un indicador consecutivo 75 acoplado al árbol de 

ruedas cónicas 71, se dispone un volante 76 y un man­

do de ruedas cónicas 77.

ü l  anteojo 78 puede, g irar sobre un e j e 

80 montado en un soporte 79 para ajustar la  altura del 

ob je t iv o ,  indicándose el angulosa altura por medio de 

un ín d ice  81 en una esca la  graduada 82, Con la  es ­

cala 82 comunica una rueda' cónica 83, que coopera con 

un mando de ruedas cónicas 8 4, el cual g ira  en el so ­

porte 79, con el que se monta en forma g ir a to r ia  en una 

armadura 85. Para este f in , el soporte 79 se f i j a  

en la  extremidad superior del tubo 8 6, acoplado median­

te un par de ruedas cónicas 87,88 con el mando de rue­

das cónicas 78, en tanto que el mando de ruedas cón i­

cas 89 coopera con su semejante 72. La p os ic ión

momentánea del soporte 79 con re lac ión  a la  armadura 

85, o sea el ángulo la te r a l  del anteojo 78, se indica  

por medio de una aguja 89 sobre un disco  graduado 90 

dispuesto en la armadura 85.

Para u t i l i z a r  la  in sta lación  se hace 

g irar  le, peonza 17. La anilla, 12 que constituye
*
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la  parte p r in c ip a l  del sistema esta b il izad o  del trans­

formador de coordinadas, permanece invariablemente en 

p os ic ión  h orizon ta l aun cuando o s c i le  el buque, impi­

diéndose las rotaciones en torno a. su e je  v e r t i c a l  me­

diante la  peonza 17, y en torno al e je  18 de ésta  me­

diante la  pesa de péndulo 20. Las osc i la c ion es

del buque se presentan como rotaciones del sistema 

del transformador de coordinadas unido a l buque, o 

sea de lo s  tuboq. 3 y 4, alrededor de los pernos 5 y 

es tr ib os  11 que sirven de montura al a n i l lo  de carden 

10. Los va lores  que determinan la  pos ic ión  del

e je  del soporte 25, y que indican e l puntero 42 en la  

esca la  41 y e l ín d ice  56 en el d isco graduado 55, r e ­

presentan las coordinadas (ángulo la te ra l  y ángulo de 

altura) del e je  del soporte re fer idas  a un sistema 

de coordinadas unido a la  t ierra , y cuya generatriz 

se encuentra en el centro de gravedad de la  peonza 17. 

Según sea la  pos ic ión  momentánea del barco, el árbol 

17 que g ira  en el soporte 25 adopta una determinada 

p os ic ión  con respecto a sus ejes de rotación, a los 

e jes  de lo s  pernos 5 y a la  columna c i l in d r ic a  2.

Las o s c i la c ion es  del barco corresponden a vueltas 

del estr ib o  6 unido al árbol 7 alrededor de estos ejes 

que se transforman en revoluciones del tubo 3 en torno 

a la  columna. 2 y, a consecuencia de la  transmisión por 

e l  segmento de rueda cónica 8 a los  dientes de rueda 

cónica, 9, en revoluciones del tubo 4 alrededor de la 

columna 2. Estas revoluciones de los  tubos 3 y 4

corresponden a las variaciones de coordinadas del so ­

porte 25, re fer ida s  a un sistema de coordinadas unido 

al buque, cuyo comienzo se encuentra igualmente en el
5

centro de gravedad de la.jpsonza. La posic ión  ocs,sio-
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nal del tubo 3 representa, pues, el ángulo la te ra l ,  y 

l a  del tubo 4 la  suma del ángulo la te r a l  y del ángulo 

de altura en coordinadas de buque , que corresponden 

a las coordinadas de t ie r r a  del soporte 25, La po­

s ic ión  in i c i a l  en la  que se pone en movimiento g ir a to ­

r io  la  peonza 17, deberá ca lcu larse  de manera que es ­

tando el buque en reposo coincidan los  e jes  de ambos 

sistemas de coordinadas.
jSn v irtud  de la  exc ita c ión  de los  ima­

nes 60 de los  emisores, desde la  lín ea  62, lo s  carre ­

tes de los  inducidos 63 se encuentran en un campo mag­

n é t ic o .  Cada rotación  de los  inducidos 63 motiva­

da por las osc i la c ion es  del buque, y producida por su 

acoplamiento con lo s  tubos 3 y 4 mediante los  mandos 

de ruedas cónicas 57 y 58, de, lugar e. corr ien tes  de 

inducción en los  carretes  de los  inducidos 63, que se 

transmiten a los  carretes  de los  inducidos 67 s itu a ­

dos en lo s  campos magnéticos de lo s  imanes 65, y a l l í  

producen una rotación del índ ice  69 igual a las de los 

inducidos 63, cuando la  estructura de los  receptores, 

como en el ejemplo d escr ito , es igual a la  de lo s  emi­

sores. Si se ajustan, dando vu e lta  a los volantes

73 y 76, lo s  indicadores consecutivos 74 y 75 al ín d i ­

ce 69, y supuesto un acertado ca lcu lo  de re laciones 

de transmisión en todos los  engranaj es de ruedas, por 

la  transmisión de las rotaciones con ayuda de las p i e ­

zas 72, 84, 63 de un lado y de las piezas 77, 88, 87, 

86, 79 de otro , el anteojo  78 se ajusta  según las coor 

dinadas de buque correspondientes a las coordinadas de 

t ie r r a  del soporte 25, es decir , que se f i j a  p a ra le la ­

mente al e je  25 la  d irecc ión  del anteojo 78 determina­

da por e l  e je  óptico , mediante rotación  del mismo so-
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bre  el e je  horizon ta l 80 del buque, y rotación  de es ­

te  e je  80 sobre un e je  perpendicular a é l  y situado en 

e l buque, esto es, e l e je  del hueco de la  armadura 85, 

Naturalmente se supone en este caso que la  d irecc ión  

del anteojo en la  p os ic ión  in ic ia d  en le. que se echa, 

a andar la  .peonza 17, es para le la  al e je  del soporte 

25, y que los  indicadores consecutivos 74 y 75 están 

situados convenientemente. Si con los  indicadores

consecutivos 74 y 75 se siguen constantemente las po­

s ic ion es  variab les  de lo s  índ ices  69, la  d irecc ión  del 

anteojo 78 con re lación  a tierra, se mantendrá sin va­

r iac ión , s pesar del balanceo del buque. Los ín d i ­

ces 69 marcan al mismo tiempo en las escalas 68, en 

coordinadas de buque, l o s  ángulos la te ra les  y las su­

mas del ángulo la te ra l  y del ángulo de altura del eje 

óp t ico  del anteojo ; lo s  ángulos la te ra le s  se ven ade­

más en el d isco  graduado 90, marcados por los  ín d ices  

89, y los  ángulos de a ltu ra  en la  esca la  82, merced a 

lo s  índices 81.
Cuando va r ía  la. d irecc ión  del anteojo 

78, la  d irecc ión  del e je  del soporte 25 se acciona 

ajustando las nuevas coordinadas de t ie r r a  con ayuda 

de las  h é l ice s  15 y 23 maniobradas por medio de lo s  

volantes 27 y 28. Estas variaciones de coordinadas

se convierten mediante e l transíormador de coordinadas 

y del modo d escr ito  igualmente, en coordinadas de bu­

que, y se presentan como revoluciones de los  inducidos 

63, que a su vez dan lugar a o s c i la c ion es  de lo s  ín d i ­

ces 69. El ajuste de lo s  indicadores consecutivos

74 y 75 tiene, pues, por consecuencia a la  vez e l c o ­

rrespondiente cambio de d irecc ión  del te lescop io  78, 

Fácilmente se deduce que por medio de un sistema emisor
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puede atenderse a. cualquier número de sistemas recep­

tores, y e s ta b il iz a r  a la  vez un número a rb itra r io  de 

instrumentos, debiendo para e l lo  conectarse r e c íp r o ­

camente en para le lo  los  carretes de los  inducidos de 

lo s  receptores, y e leg irse  lo s  elementos e le c t r o t é c n i ­

cos constructivos de modo que las revoluciones de 

lo s  inducidos de los  emisores correspondan a igua­

les  rotaciones de los  inducidos de los  receptores .

31 transformador de coordinadas ( f i ­

guras 5 a 7) del ejemplo segundo se d i fe re n c ia  

en su estructura, por lo  que a fecta  a las piezas r e ­

presentadas, d e l primer ejemplo, Su p laca  de ba ­

se 91 ss mayor que la  p laca de base 1, y l le v a  una 

cámara 92, al lado de la cual se monta un volante 

93, unido a una a r t icu la c ión  de cruceta 94, para a c c io ­

nar por medio de un árbol te le s có p ico  95 la  h é l ice  15* 

Una rueda cónica 96 combinada con e l volante 93 co ­

opera, con otra rueda cónica S7, mediante la  cual a c c io ­

na una h é l ice  98 montada en la  cámara 92 y que en­

grana con una rueda h e l ic o id a l  100 dispuesta en la 

p e r i f e r ia  de un tubo 99, Otro volante 101 aplicado 

a la  cámara 92 s irve  de igual modo para accionar la  

h é l ic e  23, por medio de una art icu la c ión  de cruceta 

102 y un árbol t e le s có p ic o  103, ymediante una rueda 

cónica 104 acciona a l mismo tiempo la rueda cónica 

105 y otra h é l ice  106 montada en la  cámara 92 y que 

engrana con una rueda h e l i c o id a l  108 dispuesta en e l  

contorno de un tubo 107.

31 tubo 3 l le v a  en su extremidad in ­

fe r io r  una rueda cónica 109, y e l  tubo 4 otra rueda c ó ­
n ica  l i ó .  31 tubo 3 se une a l tubo 99 por medio de 

un engranaje d i fe r e n c ia l ;  la  rueda cónica 109 engrana

t

14



)

con una rueda cónica 111 montada en la cámara 92 y 

que s irve  para accionar otra  rueda cónica 112, s itu a ­

da fren te  a otra  rueda cónica de iguales dimensiones 

113, con una rueda, p lanetaria  114 que g ira  entre am­

bas, La rueda cónica 113 l le v a  una corona c i l i n ­

d r ica  de dientes 115, apareada con una rueda c i l i n ­

drica  118 movida por una rueda cónica 116 mediante un 

árbol 117, y la  rueda cónica 116 engrana con una co ro ­

na c i l in d r ic a  119 dispuesta en la  extremidad in fe ­

r io r  del tubo 99. I8n un árbol tubular 120, don­

de se asienta la  rueda p lanetaria  114, descansa un 

árbol 121, con otra rueda p lanetaria  122, que co n s t i tu ­

ye parte de otro engranaje d i fe re n c ia l ,  mediante e l  

cual se une e l  tubo 4 con e l  tubo 107* La rueda p la ­

n etar ia  122 se mueve entre dos ruedas cónicas 123 y 

124, la primera de las cuales se combina por medio de 

una rueda cónica  125 y un árbol 127, montado en un caba­

l l e t e  de soporte 126 f i j o  a la cámara 92, con la rue­

da cónica 110; por su parte, la rueda cónica 124 engra­

na por medie de otra rueda cónica 128 con una rueda c ó ­

n ica  129 situada en la  extremidad in fe r io r  del tubo 

107. Los árboles 120 y 121 funcionan como los  árbo­

les  57 y 58 del primer ejemplo, con re la c ión  a l s i s -  

téma emisor,
La armadura del anteojo ( f ig u ra  8) del 

segundo ejemplo tiene en su parte in fe r io r  igual e s ­

tructura que la del ejemplo primero, pero, a d i fe r e n ­

c ia  de éste, e l  anteojo 78 puede g irar  en torno a un 

e je  130, p rov isto  de un d isco  132 con indice 131, y 

montado en una rueda cón ica  134 que l le v a  un disco  gra ­

duado 133; esta  rueda cón ica  134 g ira  en un soporte 135, 

y coopera, con el mando de ruedas cónicas 8 4» Para
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que g ire  e l anteojo 78 con e l d isco de índice 132 se 

hace uso de un volante 136; y para determinar la  p o ­

s ic ión  rec íp roca  de la  rueda cónica 134 y del sopor­

te 135., aquella l le v a  una escala 137, y e l  soporte un 

ín dice  138, Al tubo 86 se f i j a  un disco graduado 

139, sobre e l cual g ira  e l soporte 135 por medio de 

una manivela 14C. 31 disco graduado 139 l le v a  un

ín d ice  141, que se mueve por encima, del disco gradua­

do 90, así como una esca la  142, a la  que corresponde 

un ín d ice  143 aplicado a l  soporte 135.

Las re lac ion es  de transmisión de los  

mandos del segundo ejemplo se han calculado del modo 

s igu ien te : El ángulo de rotación  del tubo 99 es igual

al de la  a n i l la  12 con la a n il la  15, y e l  ángulo de 

rotación  de l tubo 107 equivale al del estr ibo  22 con 

la  a n i l la  12. E ligiendo bien las re lacion es de trans­

misión de lo s  engranajes d i fe re n c ia le s  se consigue 

además que los ángulos de rotación  del árbol 121 c o ­

rrespondan a le, suma momentánea del ángulo de a l tu ­

ra y del ángulo la te ra l  del rayo representado por la 

p ieza  de unión 7, en coordinadas de buque, reducida 

en e l ángulo de altura del rayo en coordinadas de 

t ie r ra , y, por último, que los  ángulos de rotación  

del árbol 120 correspondan al ángulo momentáneo la ­

te ra l  del rayo en coordinadas de buque, reducido en 

e l ángulo la te r a l  de l rayo en coordinadas de t ierra , 

con sus verdaderas dimensiones.

La maniobra de la in sta lac ión  d escr ita  

como segundo ejemplo de e jecución  corresponde en ge­

neral a la  explicada corre la ción  al primer ejemplo,

Como a llí ,tam bién  en este  segundo caso las variaciones 

de las coordinadas de buque nacidas de las o s c i l a d o  -
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nes del buque, se convierten con sus dimensiones ver ­

daderas en una d irecc ión  f i j a  con respecto  a t ie r ra , 

mediante los  árboles 120 y 121, pues las ruedas con­

tra r ia s  113 y 124 del engranaje d i fe r e n c ia l  no des­

arrollan  ninguna revolución  durante esta conversión* 

Cuando va ria  la  d irecc ión  por la maniobra de los  v o ­

lantes 93 y 101, Inp arboles 12G y 321 s o ln desarro­

llan  aquellas revoluciones que corresponde a los  án­

gulos que han de transmitirse, debidamente reducidos 

en las magnitudes correspondientes a las variaciones 

de las coordinadas de t ie r r a  por e fecto  del cambio del 

ob jeto  apuntado. Las d iferen c ia s  angulares se trans­

miten, ajustando los  indicadores consecutivos 74 y 75 

por medio de lo s  volantes 73 y 76, al mando de ruedas 

cónicas 84 y a l tubo 86. Las revoluciones así red u c i­

das de estas piezas se complementan por rotación  a d i­

c ional del anteojo 78 mediente e l  volante 136, hasta 

alcanzar el va lor  de la  variación  en ángulo de a l tu ­

ra de la d irecc ión  en coordinadas de t ie r r a  que ha de 

f i j a r s e  por medio del ín d ice  131 en la. escala 133, y 

por medio de la  manivela o asidero 140, hasta a lcan­

zar el va lor  de la va„riación en ángulo la te ra l  de la  

d ire cc ión  en coordinadas de t ie r r a  que ha de marcar 

e l  ín d ica  143 en la esca la  142, de modo que la  d i r e c ­

ción del e je  óp t ico  del anteojo 18 quede en d e f in i t iv a  

otra vez pa ra le la  a la  del rayo determinado por e l  

e je  del soporte 25.

- o -  E 0 !  A

Los puntos de invención propia y nue­

va que se presentan para que sean objeto  de esta Pa­

tente de VJHBUT.ÍS años, son los  s igu ien tes :

19 -  Una in sta lac ión  para tranformar
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coordinadas de t ie r r a  en coordinadas de "buque y a la  

inversa, caracterizada por una p ieza  de unión (7) en­

tre  dos sistemas móviles representativos de dos 

sistemas de coordinadas con arranque cómán inmóvil 

con re lac ión  al "barco, la cual representa o encarna un 

rayo que atraviesa  e l  arranque de las coordinadas y 

presenta las c a ra c te r ís t ica s  s igu ien tes : la  p ieza  de 

unión (7) puede girar  en uno de los  sistemas en torno 

a dos e jes  de rotación  (2 ,5 )  situados perpendicular­

mente entre sí en e l comienzo de las coordinadas, y mon 

tado uno de e l l o s  (2) en el buque de ta l  modo que cuan­

do e l  buque está en reposo co incide  ron 1a. l ínea  de

plomada; al mismo tiempo puede g irar  en tom o  a dos 

e je s  de rotación  (21 y e je  de la  a n i l la  13), situados 

perpendiculsrmente en e l arranque de las coordinadas, 

en el -egundo ~i&tema, e l  c -a l  se monta a la  cardan 

en e l buque, con uno de sus e jes  de rotación  ( e l  de 

la  a n i l la  13) e sta b il izad o  en la  línea  ie plomada; 

finalmente, puede g irar  además, con. re lac ión  a l menos 

a uno de los  dos sistemas, en torno al rayo (en e l so ­

porte 25 ).
29 Una in sta lac ión  conforme se r e iv in ­

dica  en el punto i9, caracterizada por engranajes a d i­

c iona les  (119, 116, 117, 118, 115, 113, 114, y 129, 128, 

124, 3.22), lo s  cuales, al variar la d ire cc ión  de la  

p ieza  de acoplamiento (7) ,  reducen los ángulos corres ­

pondientes a las coordinadas transformadas y, por tan­

to, a las rotaciones de la  p ieza  de unión (7) en 

tom o  s. lo s  e jes  (2,5)  de uno de los  sistemas, en uno 

de los  ángulos que corresponde a las  variaciones de c o ­

ordinadas que han de traducirse, y, por consiguiente, 

a las revoluciones de la  pieza de unión (7) a lred e -
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dor de loe  e jes  (21 y ej e de la  a n i l la  13) del otro

s i s t ema.

coordinadas de t ie r r a  en coordinadas de "buque y a la  

inversa.

moria, que antecede, representado en los  dibujos 

que se acompañan y con los  f in e s  que se han e s ­

p e c i f i c a d o ,

ülsta Memoria consta de diez y nueve 

hojas e scr ita s  por una so la  cara.

3? -  Una in sta lac ión  para transformar

Tal y como se ha d e scr ito  en la  Me­

Jíadrid 16 da Marzo de 1927 .

P • A,

Ped«r
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