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M AMORTIA DASCRIPTIVA

para un certificado de adicidn por » Mejoras introducidas en el
objeto de la patente princiéal néimero 109,221, » a favor de la
r.s. Nederlandsch Technische Handel Maatschappij = Giro », resi-

dente en La Haya ( Paises Bajos )} Oranjestraat, 9.-

/= = =l ==l =] =l ==l = == ==/ =/ =

En la patente principal nfmero 109,221 se ha indicado un aparato
girbscopico capaz de transmitir giros angulares de su emplaza-
miento alrededor de tres ejes principales, al receptor o al apa-
rato ds lectura, los cuales as{ se estabilizan alrededor de los
tres ejes principales. Si se consideran las aplicaciones de ta-
les receptores posibles en los buques en marcha, entonces se pre-
sentan muchos problemas, en los qus basta la estabilizaeibn al-
rededor de dos ejes. A esto psrtenacen, por ejemplo, casi todos
los aparatos bpticos como los anteojos para medir, observar y
maniobrar a distancia, tales como los descritos por ejemplo en
la patente alemana 500;751; Zn tales aparatos la rotacién alre-

dedor del eje bptico queda desatendida, por lo cusl respecto sl



buque solo tienen dos aplicaciones posibles, a saber: alrededor
de un eje perpendicular al buque, designado a continuacidn por

A {como sbreviatura de azimut) y alredsdor del otro segundo eje
& (abreviatura de elevacidn) psrpendicular al primero. Mientras
que se trata de aparatos pequefios y ligeros por sjemplo teodoli-
tos, se podrian montar los aparatos de la clase usual sobre una
plataforma mantenida horizontalmente y asegurada tambidn contra
rotaciones azimutales. Traténdose de aparatos mas pesados y mayo-
res, por ejemplo proyectores segfn la patents mencionada 300,751
7 de cafiones, esto significarfa una complicacibn importante,
especialmente si se tiene en cuenta gque se habian de agregar
otros dos motores u otras disposiciones para el ajuste a distan-
cia de los ejes A y E respecto a la plataforma colocada horizon-
talment e'.

Bl invento se propone combinar entre s{ en tales cuerpos y otros
apoyados anélogamente las funciones de los diversos motores, es-
to es, con solo tres motores mover los cuarpos directamente al-
rededor de los ejes A y £ respecto al buque oscilante, de tal
manera que un tercer eje se mantenga paralelo a si mismo y a la
posicibn de este eje se comuniquen otros ajustes segﬁn conveanga.e.
Z1 invento se propone también mantener peque®as las desviaciones
punea totalmente suprimibles entre la posicidn prescrita y la
efectiva dsl cuerpo, evitando lo mas posible muchos brganos in-
termedios y el prever medios que indiquen el grado de coinciden=-
cia. BEsto fltimo es de especial importancia cuando se trata de
mesas pesadas como cafiones ds gran calibre y sus torres,

Seglin el invento, las coordinadas rectangulares de rotacidén del
sistema giroscdpico se transforman emntre los diversos ingulos
sirviéndose de las relaciones conocidas por considsracipnes cine-
miticas sencillas. La novedad se halla en que el sistema de &n-
gulos agudos Bo Se mueve por el sistema rectangular, sino que

el sistema oblicuo mueve al rectangular para mantener en coin-
cidencia la posicidn de este con la del sistema girosabpico,.
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Gracias a esta inversibén esencialisima se obtienen las grandes
ventajas mencionadas;

Un ejemplo de ejecucidn se ilustra en las figs. 1 & 3, Aqui 1la
fig, 1, presenta una reproduccibn esquemética del,aparato giros-
cbpico principal, equipado con los mecanismos necasarios para
1o estabilizadidén y maniobra a distancia, por ejemplo de un pro-
yector y la fig; 2 una instalacidn de mands de clas-s canocida
y la fig. 3, un proyector,

Bl sistema giroscbdpico 1 de un comphs principal construido en
forma esférica y que del modo descrito en la patents principal
109,221 (solicitud nfimero provisional 2.424) sirve al mismo
tiempo como horizonte principal, 8e coloca en un cuerpo envol-
vente 2, que por servomotor se estabiliza gracias a la accibn
del girdscopo alrededor de tres ejes. #1 cuerpo envolvents 2,

se apoya giratorio mediante un eje 18 emn el plbd 33 alrededor de
un eje vertical al bugue y mediante un anillo cardan 27 alrede-
dor de dos ejes horizontales, Posee superficies directirices & y
4 pare medir la posicibn oblicua dsl bugue alrededor de un eje
horizontal, ademas superficies directrices 5 y 6 para medir la
posicién oblicua alrededor del otro eje horizontal y finalmente
los catactos 7 y 8 para medir el desplazamiento en azlmut res-
pecto a la esfera giroscépioa (vedse la patente principal 109221).
BEl,flt imo par memmionado de superficies directrices se dispone
giratorio em el mismo cuerpo snvolvente alrededor de un eje ver-
tical 9 y el valor del desplazamiento respecto a este cuerpo pue
de leerse en una escala II y un indice 11.

En el dibujo se supone qus este desplazamiento se realiza me-

diante un motor que representa al motor receptor de una instala-
cidn de mando 13 de la clase conocida (fig. 2). Bl cuerpo envol-
vente 2 lleva un estribo 14, que se ajuste respecto al mismo por
medio de un segundo motor receptor 15 de la instalacibdn de mando

13 y lleva en ol centro un gorrdén 17. Si se admite que el cuerpo

envolvente reproduce exactamente la posicibn de la esfera giros-
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cbdpica y esta flltima permanece exactaments sn el meridianoc y en

el plano horizontal, entonces se comppende que el ingulo entre
el par de superficies directrices .7 y 8 pars la rotacibn azimu-
tal y la posicidn cero supuesta en el norte, representa el azi-
mut del punto 17 del estribo 14 y el Angulo establecido por el
motor receptor 15 representa el Angulo de elevacibdn del punto
17; Por consiguiente, con estos presuruestos la linea trazada
por el punto 17 y el punto de interseccidn de los ejes cardan
forma la paralela de los ejes, que por los servomotores 12 y 15
se ajusta en elevacibn con relacidn al horizonte y lateralmente
con relacidn a la direccidn N/S de la bréjula,
Otro motor receptor 19 coopera en la forma conocida con las su-
perficies directrices 7 y 8 y por un motor 19” y un anteojo 19’¢
del proyector (fig. 3) y montiene al soporte 20 de la brljula
constantemente en el azimut ajustado. Giratorio en este soporte
20 se fija un anillo 21 paralelo a la cubierta del bugue y cuyos
desplazamientos respecto al soporte 20 se maniobra por el motor
receptor 24; Giratorio alrededor de un difmetro de este anillo
21 se dispone un estribo 23, que mediante el gorrbén 17 antes
mencionado 8e acopla giratorio con el estribo 14, El éngulo de
elevacidn de este estribo 23 se ajusta mediante un motor recep-
tor 22, que actua entre el estribo 23 ¥y el anillo 21,
Si se supone que los dos motores 24 y 25 no existen, entonces
se comprende que, admitiendo la inmovilidad del cuerpo envol-
vente 2 en el espacio, el anillo 21 y el estribo 23 se arrastra-
rian exactamente en igual forma en las oscilaciones del buqus,
lo mismo que en el proyector segln 1la fig; S el eje A y el E se
moverfan para conseguir la necesaria inmovilidad del haz del
proyector;
Segfin el invento se disponen tres motores en el proyector, de

los cuales los 19’ y 24’ cooperan por una difmarencial 25° sobre

el eje A, mientras que el motor 227 trabaja sobre el eje E. Como

ya se ha indicado el motor 19”se maniobra por las superficies



directrices 7 y 8, el 24’ por el par de superficies directrices
3y 4y el motor 22’ por las superficies directrices 5 y 6, ya
sea por relais u otros medios, para reforzar los impulsos de co-
rriente en los pares de superficies directrices. Los motores 19’
24’ y 22’ estén provistos, como ya se ha advertido para 19, cada
uno con un transmisor 19’7 24’’ y 22’’ (fig. 2), con los cuales
los motores receptores 19, 24 y 22 (fig. 1) ticnen igual marcha,
La eficacia de la disposicibn respecto a los motores y recepto-
res 19 y 22 se comprende ficilmente, pues el motor 19 se encarga
en ambos aparatos de conservar el azimut y el motor 22 de con-
servar la elevacibdn,

Por el contrario, la actuacidn del motor 24’ no aparece clara a
primera vista, pues este motor y el receptor de igual marcha
trabajan sobre un eje perpendicular al buque, mientras que el
par de superficies directrices 3, 4, del que apuellos dependsn,
Se mueven alrededor de un eje horizontal al buque. La explice-
cidn es que la rotacidn del amillo 21 alrededor del eje perpen-
dicular al buque efectuada por el motor receptor 24, se resuel-
ve an dos rotaciones parciales, a saber; una alrededor del go-
rrén 17, la cual aqui no tiene importancia ¥ la otra alrededor
de aquel eje cardan importante para el par de superficies direc-
trices 3 y 4 y para el motor 24'; Si se presupone que, por efec-
to de una oscilacibn del buque las superficies direotrices 3 y 4
Se inclinan respecto a la esfera giroscdpica inmbdvil 1, entonces
por esto se conecta una corriente que mueve al motor 24’ (fig,
3) y efectua una rotacidn alrededor del eje A; Al mismo tiempo
tiene lugar una rotacidn idéntica del anillo 21 y por esto el
reproceso de las superficies directrices 3 y 4 a su posicidn de-
bida respecto a la esfera giroscbpica 1. Por consighiente, en el
proyector (fig. 3) el motor 19f reproduce el lado y el motor 24’
la correccidén lateral para las inclinaciones del buque. En el
Proyector el motor 24’ no necesita aser de mas poteneia que los

ptros dos, pero em el giroscdpo principal, siendo peque#ias las
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elevaciones, tisne lugar una relacidn de trensmisibn en mas,
cuando el recorrido angular del anillo 21 y del par de contactos
3,4 se tiens en cuenta, En la proximidad de la posicidn limite,
esto es, cuando la elevacidn es muy pequefia, la relacidn de trans-
misidn puede ser tan elevada que podrian ser necesarios un motor
receptor 24 relativamente mas potente y estribos 23 y 4 muy ri-
gidos, para evitar sgarres y deformaciones de estas partes. Para
suprimir estos inconvenientes se recomienda disponer un motoxr de
inversidn conectado paralelamente al motor de marcha subordinada
24’ alrededor del ejs cardan no representado en el dibujo y diri
gido perpendicularmente 2l plano del papel. Un motor de inver-
gibén de este clase sirve de auxilio al motor inversér 24 sin pro-
dueir otro efecto que el de evitar un agarre; En la posicidn ce-
ro, esto, es, cuando el estribo 23 coincide con el planoc del
snillo cardan, se desconecta antombticamente el motor 24’ de
marcha subordinada y el indicado motor inversor se emcarga solo
del cometido de mantener al par de superficies directrices 3,4
en coincidencia con la esfera giroscbpica. El motor 22’ repro-
duce en su mayor parte las variaciones de la elevacidén con
relacidn al buque; Poro adephs se encargs tambibn del ajuste de
la correccidn necesaria con la inclinacibn del bugue en este
punto.

De esta forms es8 posible meniobrar los movimientos del proyector
0o de otros cuerpos alrededor del eje A y del E directamente por
el aparato giroscbpico principal; Naturalmente que los motores
deben ser suficientemsnte robustos para evitar todo agarre impor
tante en todos los movimientos angulares del buque que puedan
presentarse en la préctica. Los momentos de inercia de las masas
a moier, principalmente de los inducidos de los motores dam, sin
embargo, por resultado que los dispositivos de marcha subordina-

da no adoptan muy exactamente la posicidn debida, sino que pen-
?

dulan un poco alrededor de la misma. Esto se indica en la fig. 4

esqueméticamente y dgo exagerado, indicando la linea 29 un movi-
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elovaciones, ti-me lug:r uma rolacibn ds trrn.misibn n mas,
ocundo 8l recorrido ~mguler dsl ~nillo 21 y del p-r de contactos
3,4 86 tione en cuwmnta, dn ls proximidad ds la posiocidn limite,
esto es, cu'ndo la elsvaeibn o8 muy paqueria, la rslacibn de trans-
misibn pusds ser tm=n elovada que poarisn ser necosarios un motor
reseptor 24 rolativemoents mos potsnte y estribos 3 y 14 muy ri-
gidos, para avitsr sgarres y doformnoiones ds estas portes. Parm
suprimir estos Inconvenisntes se recomisnda disponar un motor de
inversién conactado parslslamente =21 motor de miroho subordinada
24’ alrodedor del oje oarian no representado en el daibujo v dasri,
gldo perpendicularmente al plino dsl papel, Un motor de inver-
816n 4o oste clase sirve de nuxilio »1 motor inverseér 24 sin pro-
duelr otro efacto gque el de ovitar un rgerre, in la posiocibn ce-
ro, esto, es, cuanio el estribo 23 coincide con sl plano del
enillo cardan, se desconecta sutomAticamente el motor 24’ de
marcha subordinada y el indicado motor inversor se amocaxga solo
d2l cometido ds mantemer sl par de superficises dirsctrices 3,4
en coincidencia con la esfara girosobpioca. 81 motor 22° repro-
duoe en su miyor parte las variaciones de la elavaeibn con
relaolén al buque. Pero ndophs se oncarga tambidn del  juste de
la correceifn neccsaria con la inclinwoibn dsl buque on este
punto,

De oate formn es posible msniobrar los movimisntos dal proyector
o0 de otros ouerpos alrededor éol sje A y del £ direotamsnte por
el spsrato gireoscbplco prineipsl, Faturzlmente que los motores
deben ser suficlontemente robustos para evitar todo agarre impor,
tonte en todos los movimisntos angulnres asl buque gue puedan
presentarse en lz prlctica. Los momentos éo inercia de 1las m:.8as
2 mover, principalmante de los inducidos de los motores dan, gin
embsrgo, por resultado quo los dispositivos de marcha subordina~
da no adopten muy sxzactamente la posioibn Gsbida, sino que pene-
dulan un poco slrededor de la misma, Esto se indloa en la fig. 4
esynenmiticamente y ko exagerado, indiocsndo lz linsa 29 un movie
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miento producido del buque, por ejemplo un movimiento regular

de balanceo, mientras que la 14inea 30 debe indicar que el co-
rrespondiente par de superficies directrices se retrasa y vuel-
ve a adslantarse alternativamente; Con las debidas dimensiones
de las fuerzas puede conseguirse que estas pendulaciones perma-
nezcan pequefias y tengan lugar répidamente. Pero el suprimirlas
totalmente nunca es posible, porque los indicados movimientos
del bugue no tienen lugar tan ripidamente como se admite en la
fig. 4. P,y efecto de esto para muchas aplicaciones es de im-
portancia fijar o utilizar los momentos en que la 1{nea 30 de
balanceo, envolvente corta a la curva principal 29, en los cua-
les, por cmsiguiente, los pares de superficies directrices coin-
ciden exactamente con la esfera giroscbpica 1, Estos momentos

se fijan por el hecho de que en ellos los motores 194, 24" y 227
no reciben corriente, pues solo al desviarse de la posicibn de-
bida se envia corriente a los motores, Aprovechando esta circuns
tancia se intercalan segfin el invento en las l{neas a los moto-
res 197 y 227 instrumentos de medida o relais 3}, 32 (fig. 3)
los cuales a su vez abren en 33 y 34 el circuito de mando cuan-
do los motores reciben corriente, o los cierran cuando no pasxsa
por ellos ninguna o solo muy poca corriente, Seghn la sensibi-
lidad temporal o de corriente de estos relais pusde msjorarse
esencialmente en esta forma el grado de exactitud, como se in-
dica en la fig. 5, por las dos curvas 35 y 36 de trazos., Si solo
se empleara un motor, entonces segfin la fig, 4, se originarfa

en cada balanceo una serie grande de momentos debidos disponi-
bles y se podria utilizar el dispositivo pendulante con casi el
mismo &xito que otro que siga con toda exactitud., Pero también
cuando trabajan simulténeamente dos dispositivos diversos de
sucesidn, puede aprovecharse este método, cuando los dos puntos
de interrupcidn de los relais 31 y 32 se conectan en serie, como

se indica en la fig. 3, pues siempre deberian coincidir aproxi-



madamente algunos puntos de cruzamiento.

Tambidn se puede en general renunciar a colocar un relais de
esta clase en el circuito desl motor 24', pues la correccibdn la-
teral solo admite pequeiios valores,

Para el ajuste de caifiones puede emplearse también el invento ma-
niobrando los motores 19, 24’ y 227 al cafitn no airectamente,
8ino a una disposicidn cualquiera de manao; AfGn entonces ofre-
ce el invento la ventaja de que todas las correcciones de influ-
jo del dfa se tienen en cuenta de antemano en el ajuste de la
paralela de los ejes en la brfijula principal en elevacidn y la-
teralmente y por tanto se aprovecha exactamente y no sagﬁn un
procedimiento de aproximacibn en el ajuste del caﬁ6n;

Dentro de la idea del invento se comprenderf{a también el caso
cuando el cuerpo de referencia estabilizado alrededor de tres
ejes (esto es, en el ejemplo de ejecucidn descrito la esfera
girosc6pica) se reemplazase por otros medios, As{ el horizonte
podrfa indicerse por un anteojo de observacibdn y el azimut por
un girbscopo o por otra brﬁjula; Una de las ideas principales
del invento, o sea que el desplazamiento de las partes a mante-
ner en coincidencia con el horizonte, aqui el anteojo, se efec-
tua, no directamente, sino por un rodeo, por el cuerpo giratorio
alrededor de los ejes que se desvian, puede tambibn tener apli-
cacibn aqui; Los observadores gue trahajan en los anteojos de
horizonte accionarén cada uno un interruptor para la marcha ha-
cia la dxrecha y hacia la izquierda, el cual maniobra directamen-
te al motor 24 o 22, pero indirectamente por los transmisores

¥y receptores descritos y por los estribos 23 y 14 ajustarian al
anteojo, hasta qus este apuntase de nuevo al horizonte, cuando

por los movimientos del buque hubiese salido de 1.

Descrito suficientements el presente invento lo que Se



declara como de novedad e invencidn propia, son las siguientes
reivindicaciones:

1.- Un aparato giroschpico segln la patente principal 109221
cuyo sistema indicador de la direccidén posee un sistema de mar-
cha subordinada mévil alredsdor de los tres ejes principales,
caracterizado porque el sistema de marcha subordinada no se ma-
niobra directamente por el sistema giroscbpico, sino indirecta-
mente por un cuerpo maniobrado a distancia y a estabilizar con
solo dos ejes de giro;

2,- Un aparato giroscépico segln lo reivindicado en el pun-
to 1, caracterizado porque la paralela a un tercer eje del cuer-
po estabilizado mbvil alrededor de dos ejes va soportada por el
sistema de marcha subordinada del aparato giroscbpico y se ajus-
ta mediante tres servomotores a la posicibén deseada con relacibn
al sistems giroscdpico, de los cuales motores uno actua alrede-
dor de un eje mbvil con relacidn al bugue y paralelo a un eje
de giro del cuerpo a estabilizar y los otros dos actuan alrede-
dor del eje elevado del buque,

3.- Un aparato giroscdpico segln lo reivindicado en los
puntos 1 y 8, caracterizado porgue la paralela de los ejes en
ol girdscopo principal se ajusta mediants maniobra a distancia
segfin altura y lateralmente y este ajuste se transmite automé-
ticamente al cuerpo a estabilizar,

4;- Un aparato giroscbpico cuyo sistema giroscbpico perma-
nece dirigido horizontalmente y al norte, con suspensidn mante-
nida en coincidencia y con cuerpo espabilizado y maniobrado &
distancia, caracterizado porque los ejes de giro de la suspen-
siéon del cuerpo estabilizado no winciden y los motores de dicho
cuerpo estabilizado suministran el accionamiento para los movi-
mientos angulares de la suspensidn por medio de dispositivos de
igual marcha y estribos de coordenadas;

58,.~ Un aparato giroscdpico seglin 1o reivindicado en los

puntos 1 4 4, caracterizado porqus a las lineas dirigidas al



cuerpo ostabilizado se consctan instrumentos de medida o relais
que indicen los momentos de coincidencia de la posicibén efecti-
ve del sistems de marcha subordinada del girdéscopo prineipal con
la posicidn deseada o cierran el circuito de mando en dicho mo-
mento,.

6.- Un aparato giroscépico para estabilizar cafiones o cuer-
pos montados en forma anfloge & estos, segln 1o reivindicado en
el punto 1, caracterizado porque, en lugar del sistene.giroscé-
pico gue indice la horizontal, se utiliza la observacidn del ho-
rizonte verdadero y en lugar de las superficles directrices, que
accionan al dispositivo de marcha subgrdinada, interruptores ac-
cionados a mano;

7.- Mejoras introducidas en el ohjeto de la palente princi-
pal nfimero 109,221,- Seghh se describe y reivindica en la presen-

te memoria descriptiva y se ilustra con los dibujos que a la
misma se acompaﬁan;

Consta ests memoria de diez phginas foliadas y escritas por

una Sola cara,

Madrid, 23 de marzo de 1929,
Leocadio Lbpez y Ldpoz,.-
PP,/
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