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MEMORIA DESCRIERTIVA
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El invento se refiere a la estabilizacidn amortiguade de
grandes ouerpos, por ejemplo de vehfoulos adreos y asuitieos o a la
de aparatos apoyados sobre base oscilante y ocuye estabilizacidn se
requiere,

Es sabido que los transmisores de dirececidn, por ejemplo
los giroscoplios, que se excitan por perturbaciones de la posieidn
de equilibrio del cuerpo a estabiliszar, excitan ellos & su vez por
6rganos interpuestos la manriobra propiamente tal, por ejemplo coneg
tan o acoplan motores eléotricos, hidrdulicos o neumdticos, que por
ejemplo tratdndose de venfeulos aéreos o acudticos ajustan los pla-

nos de mando o restablecen también gracias a desplazamiento de pesos
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1a posicidn de equilibrio del ouerpo o finalmente actuan haciendo
v que los cuerpos a estabilizar giren respecto a su placa de fundacidn,
Es sabido ademés el método de estabilizar cuerpos mediante

15 giroscopios, apoyando el giroscopio en el ouerpo o mediante manio-
bra de motores de rectificacidn ajustando el ocuerpo & la posicidn
de equilibrio. In estas disposiciones conocidas se afectan en la
posioidn del centro de gravedad del ouerpo los movimientos de prece

‘. sidn por fuerzas adicionales o por variasiones adicionales, Estas

20 fuerzas adicionales se hagen aqui depender de la fuerza perturbado-
ra y de su primera integral de tiempo y esto gracias a operaciones
geperadas.

El invento se diferenoia de los conocidos esencialmente.

Cuando se quiere estabilizar masas pesadas con gran aumento de inerx

25 eia mediante giroscopios con pequefio imphklso, entonces estos no de-
ben apoyarse rigidamente sobre el cuerpo que se ha de estabilizar
o cuando se han de apoyar por lo gque se refiere 2 un eje, entonoces
se debe preferentemente amortiguar el movimiento de presesién del
girosooplio, de manera que el 4dngulo de precesién sea por lo menos

30 aproximadamente proporcional al dngulo de desviacidn del cuerpo so-
bre su posicidn de equilibrio. Pero asf se alteran profundamente las
condiciones para el mismo movimiento de precesidn, Aqui es oompleﬁg.
mente indiferente el que el giroscoplo se una con un eje firmemente
con el ouerpo y el eje de precesidn se amortigua de manera que la

35 desviacién del giroscopio sea aproximadamente proporoional a la ve-
loc;dad angular del movimiento del ocuerpo o que el eje de apoyo del
girosocopio se una con el ouerpo & esfabilizar mediante una disposi-
0idn amortiguadora de esta clase y no se amortigis el mismo movimien
to de precesidn, En ambos casos el movimiento de giro del eje de

40 apoyo respecto al oeuerpo o la desviacidn amortiguada del giroscopio

scorresponde & la segunds integral de tiempo de la fuerza perturbado

ra y la velocidad de desvizeidn o la velocidad de precesidn corres-

ponde a la segunde integral de tiempo., Una dispésicidn de esta cla-
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se ofrece la gran ventaja de gue los movimientos de precesidn del

giroscoplo se amotbtiguan muy fuertemente., Esta cirounstancia es tanp,

to més importante cuanto mayor es el momento de inercia de lag ma- .
sas a estabilizar respecto al impulso del giroscopio estabilizador,
Si esta relacidn aleanza cierto valor, entonces un cuerpo no puede

ye estabilizarse por un giroscopio con movimiento no amortiguado

o hrie ot men i

50 de precesidn, sino que ge presentan oscilaciones de resonancia que
‘. no pueden eliminarse por medios sencillos. Fresuponiendo esto la

esencla del presente invento la conetituye la determinacién del,dn-

et M e

gulo de desviacidn del cuerpo a estabilizar dentro de la segunda in
tegral de tiempo de la fuerza perturbadora,

56 El ejemplo de ejecuoidn despuds desorito tiene la pro- ;
pledad de volver a compensar en una operacidn y con los mismos me- |
dios una desviacién originada del cuerpo desde su posleién de equi-

1ibrio ocon mayor amortiguzcidn y esto con completa indiferencia de

.

1a. forma en que tenga lugar la distribucién momentédnea de la fuerza,
60 A consecuenocia de esto el punto cero del aparato no es idéntico eon,
el punto cero del mando o sea oon el valor cero del dngulo de des-

viacidn. _

Lag partes esenoizles de la nueva disposicidn son un
drgano de acoplamiento en el transmisor o mando de direcoidn, por ;
65 elemplo un giroscopio, &l que se opone un drgano acopladeo en el
’ cuerpo o estabilizur, Para este drganc acoplado se requiere que se
componge. de un receptor giratorio de acoplamiento, cuyo eje se haga
girar por un generador de momentos el cual a su vez se amortigie en
dependencia con su velocidad giratoria y ademds se tome por un ér-
70 gano eléstico siempre & su posiocidn cero y precisamente muy fuerte-
mente amortiguadoe. _
Ya se conoce una maniobra automitica de aviones, en la
que existe un dispositivo de retormno dependiente de los wovimientos

de la miquina de mando y el cual actuz sobre una corredera de manio

75 bra, Este dispositivo de mando o maniobra ofrece respecto &l del pre
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sente invento el inconveniente de gque entre los movimientos del avién
y los de mando tiene lugar un considerable desplazamiento perjudi-
cial de fases;

Bl proceso de acoplamiento se extiende em la disposioidn
segfn el invenrto no solo & las influenciaciones de las fuerzas exte
riores arriba meneionadas (fuerzas de apoyol), sino también por lo
menos en una rems del movimiento por influencizoidn del generador
de momentos y esto en forms que dicho generador tiene tendencia a

volver a suprimir el acoplamiento iniociado, iﬂ

En el dibujo se ilastran algunos ejemplos de s jecuoidn .
eldotrioa de la disposicidn segin el invento, pero debemos advertir
que la nueva disposioidn pueds variarse oportunamente, y accionarse
por ejemplo hidrdulica o neumiticamente. De igual manera tampoco es |
impreseindiblemente necesario que el transmisor de direcoidn, por :
el que se inicis el mando, sea un giroscoplo, sino que también énodé‘
gser por ejegmlo el receptor de un sistema de tronsmisidn a distanci%,
un tacdmetro, uwn hipsdmetro § otro aparato que indique un estado ﬁﬁz
sico;

La fige. 1, presenta esquemiticomente el primer e jemplo !
de ejecucidn del invento con un girosoopio como aparato director;
en la fig. 2, se ilustre separadamente el enlace eldstico existente |
en los extremos de esta disposicidn, mientras que las gigs; 345, %
presentan ejemplos de ejecucién de interruptores y conexiones seg&n%
el invento. La fige 6, presenta esquemiticumente un segundo dispoqii
tivo estabilizador segén el invento con relails para ajustar un motoz%
destinado al objeto 2 estabilizar;

Como transmisor de direccidn sirve en la fig; 1, un gi~-
roscopio y preclsamente un éiroscopio con un grado de libertad de
precesidn que se limita mediante un nmuelle cero. Ademds su movinien
to de precesi6n se amortigua por ejemplo mediante un amortiguador

de 1fquido en dependencia con la velocidad de precesidén. Con om gi-

roscoplo cém dos grados de libertad de precesidn puede naturalmente
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efectuarse la amortignzcidn del mismo o del grupo girosedpico tam=
bidn alrededor del otro eje de preoesién; Es condicidn sin embargo
en ambos casos que el valor de la amortiguaeidn sea por lo menos
aproximadamente proporoional & la velocidad de rotacidn alrededor
del eje; Un giroscopio o un grupo giréscopico de esta elase posee un,
brazo de contaoto 2 que se desliza sobre una via de oontasto 3. Bs- |
ta via de contaocto no es fija, sino gue puede girar alrededor de un
eje 5 paralelo a2l de precesidn 4;‘Sobre el eje 5 del segmento de con
taoto se encuentra el indueido 6 en un campo reversible 7 de un geng_E
rador elestromagnético de momentos el ecuzl se exoita por el sontasto
ea tal sentido que el segmento 3 tiende a abrir de nuevo el oontacto;
El inducido de este generador se mantiene eldsticamente
por un muelle de cero 8 en una posieidn cero determinada, ouando el ‘
generador no se excita, Xl muelle actua sebre el brazo 9 que median-
te tormillos 10 puede ajustzwse slrededor de los ejeé 11 apoyhdose ?
sobre palanszs 12, lntre las palancas 12 agarra wn brazo 13 sobre
el eje 5, mientras que sa posioién de reposo se determiana por un to-
pe comin 14, Al mismo tiempo 8l eje 5 del segmento de contastos se
amortigua, por ejemplo mediente un freno de 1fquido 15, en dependen-
cia de su velocidad de rotacida.

I exeitaoidn del generador de momentos y el enlace elds-
tico en la posicidy cero ¥y también la amortiguacidn 86 escogen enire
s{ de manera que la velocidad giratoria del segmento de contastos
por efecto de la excitacidn del generador de momentos, y la veloci-
d2d giratoriz con que dicho segmento tiende & su posicidn cero no es
tando exoitado el generador y por efecto del aprisionamiento eldsti-
6o, se enscuentran en +tal relacidn que asf se obtiene el efecto mis
favorable de regulacidn o mauiobru. Tratdndose de un avidn por e jem-
plo, es este el cuso cuando la velocidad de giro bajo el influjo del
genergdor de momentos es considerablemente mayor que la velocidad
de giro bajo el influjo del muelle de cero., En este aparato sobre

base oscllante son distintas las relaciones, por ejemplo de uno £
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Otra condicidn para el debido funcionamlento del interrup-
tor 2, 3 es que el muelle de cero tenga tal tensidn inioial gue venza
el rozsmiento mecdnico de este interruptor y por tanto este ditime |
se torne con seguridsd a la posicién cero.

Cusndo el brazo de contactos 2 del giroscoplo cierra 1a i
corriente por el segmento 3 y usf exoita al generador 6, 7, por el
mismo sontacto y por ejemplo mediante los condustores 16, asopla la
v4lvula de maniobra de une miguina de mendo hidrdulico o nemdtiso,

o oconeeta un motor eldotrico que ajusta el mando. Como el segmento

3 se hase gilrar por el generador de momentos, la duracidn de la ex-
citacidn del servomotor y por tanto el movimiento de meniobra y la
misma posicidn de ésta que es dependiente del movimiento, se deter-
minan por el movimiernto relativo entre el brazo de contastes 2 y

el segmento 3. Si el cuerpo a estabilizar, por ejemplo un avién, eje
cuta un movimiento giratorio, entonces el girossopio 1, que se limi=-
ta'en su grado de libertad de precesidn por un retroceso eldstico
17, que puede ser igual al E, 14, realiza una desviaeidn determina-
dz de precesidn, También nor el dispositivo 18 se amortigua el movi=
miento girosodpico. (En un giroscoplo con dos grades de libertad de
precesidn puede el retroceso 17 y la amortiguscidn 18 asentarse so-
bre ocualquiera de uno de los dos ejes de precesién), El segmento de
sontactos 3 girard por tento con una velooidad determinada por sl va
lor de la excitaeidn del generador de momentos 6, 7 y por la amorti-
guzeidn 16 y el tiro del muelle 9, hasta que vuelva abrir 81 contac-
to. Durante todo este tiempo también estd exoitado el motor que 2jus
te el plano de maniobre, de manera que la desviacidn resnltante de
maniobra serﬁ proporcional a la velocidad angular de petrtmrbacidn j
del cuerpo, pues la desviacidn del brazo de contactos 2 es igunl a
la del giroscopio 1; la desvizcidn de &ste depende sin embargo dc la
veloclidad angular del cuerpo a establlizar, Admitiendo que la velo-

eidad angular del cuerpo perdura sin reduccidn a pesar del efecto de
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lz maniobra, entonces después de desconectar el generador de momen~

v tos 6, 7 3e provoca por el muelle & una rotacidn haeia atrds del seg-
mento de contastos 3, la cual se conserva hasta que este segmento |
180 vuelve hacer contacto en el brazo 2 del giroscopio de menlobra, Fe-
ro 4ambldn asf se vuelve & excitar de nuevo el motor regolador o de
manlobra en el micmo sentldo y por breve tlempo, de manera que se
aumenta la desviacidn de maniobra,. Zsto se replte hasta que bajo el
B influjo de la desviacidn de maniobra que zhora crece 1entaﬁente de-
185  grece la velosidad angular de la perturbacidn. |
Si admitimos el caso 1fmite de que 1l velooidad anguler
de perturbzoidn decrezea en tal grado que la velceldad de.giro con
que se reduce la desviacidn de precesidn del giroscopio 1, sea igual
& la veloocidad de giro con gue el segmento de contacto 3 vuelve a la
190 posieidn cero bajo el influjo del muelle é, entornces permanece innl-
terada la desviacidn de maniobra para este tan pequefio deorecimiento
de la velocidad angunlar,
Pero si el deerecimiento del éﬁgulo de precesidn del
giroscopio 1 es més rdpido que el deorecimiento del 4ngulo de des-
195 viacidn del segmento de contactos 3 bajo el influjo Gel aprisionc-
miento eléstico, entonces en cste momento el movimiento de maniobre
mismo mareha en sentido sontrerio y el Zngulo de maniobra de lo su~
perficie resulta luego menor en el purto de_inversi6n el movimiento
" del ouerpo; 51 la veloeidad angular es cero, entounoces también es ce-
200 ro el 4ngnlo de precesidn y la misme mariobra se invierte en este
purto de inversidn, de manera gue al tronseurrir normalmente el mo-
vimiento del cuerpo llega a su posicidn cero antes que el mismo suer
po v asf{ amortigue muy energicamente el movimiento de dicho cuerpo;
Gracias a esta dlsposicidn se evita la 1llamada superregulzoidn o mae-
205 niobra, habiéndose tambidn =déptado disposiciones gue permiten regu-
lar la relsoidn recfproca del momento de giro del generador y del
aprisionamiento del muelle del segmento de contactos en conformidad

con 61 fin perseguldo por ejemple mediante los tornillos 10 o median
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te ume resistencia reguladore en el clreuito del generador 6, Te H

o1 ahoraz se presesten mnu perturbacidn estasiorariz del
equilibrio por ejemplo por sargar de c2bezx un avidn que se hz de
estabilizar respecto a su eje transversal, ontonces el proceso &e
reallza de Xa sighiente forma:

Por la carga de cabeza del avidn dste tiende a girar heela
abajo. E1 giroscopio precede y por el dispositivo de contactos 2, 8
conecte &l motor,ae meniobra y esto haste que por el mando de eleva
c¢idn colocado oblicucmerte se cormpense la cargae de cabeza, Desde es-
te momento decrece la welocidad de giro provocuda por la carga de
cabeza, gracies & la resisteuncies del alre, pero esto oon‘més lenti-
tud que 81 con iguzl posicidn del mando oourriese sin ninguns carge
de gabezc,s El mondo por tanto se retrotrae menos y al cesar la velo-
cldaed (e giro por efecto Ce la carga de caheza no se quedard en cero
sino que tendrd une Gesviaolén determinada que rapidfsimemente ad-
qulere el valor con que se compensa la carga de cabeza, LEsta posi-
oidn el pdanc de mexiobra o regulaeidn ce cormerve sin embargo mien
tras dura el estado de cargy de cabeza y constituye el punto ceero
propiamente tel del mando, alrededor de cuya posicidn se ejecutan
chora los movimientos del mendo necesarios para conservar la estebi-
lidad;

Pero como tambidn otros valores de referensiz pueden cene
tibuir 8 la estabilizeeidn del avidn, como son la velceidad y el
estado de sceleracidn vertical y en general susposicidn respecto 2l
curpo de la gravedad o & la merBdions, segdel invento estos valores
pueden hacerse actuar junto con los Srgunos de contacto del giroseo-
pio, para excitar el generzdor de womentos &, 7, de tel wanera que
en este caso lz posicidn cero del segmento de contactos 3 no coineisp
ds con la posicidn cero del giroscopio 1 ¥ asf pueds efectuarse auto
mfticamente oualquier influjo sobre la mariobra o goblerno.
Natuoralmente que tembién estos otros valores puadenhacqg

se actuar sobre un drgero anélogo intermedio de meniokra, el cuzl se
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conecte por delante 4l generador de momentos 6, 7 lo que daxd por
resultado el gque se origine un avaflce en la actuacidn de estos otros
valores, avance que tamblén actuar{ sobre el cuerpo 2 estabilizar,
frendndolo o zmortiguindolo, supongamos por ejemplo como magnitud
de feferenoia un $éndulo de posieiones y que el avidn esté inclina-
do heoie adelante. Entonces el pénfulo excita al generador de momen-
tos del 4rgano intermedio de la mAquina de mando proplamente tal port
intermedio del generador de momentos de su drgano intermedlo de man-
do propio. Cuando el avidn abandona su inelinasoidn estasionaria, es-
to es cuando la regulacidn o manicbra ha sido suficlente, entonees
la. exoitasidn del {rgano intermedio de maniobra, 6, 7 sin el érgano
intermedio de maniobra interecalado permanecerfa con un péndulo gen~
6illo de posloiones haste que el avién tornase & su posiaién debiﬁa;
Pero si el mismo péndulo de posiciones se equipa con un érgano intex,
medio de maniobra, entonces también la exoitacidn de momentos inviex
te su signo precedente y actua en el drgano propiamente tal interme-
dio de maniobra también en sentido inverso afn cuando en grado méds
debil, de manera gque tiene lugar un retorno amortiguado a la posi-~
cién de estabilidad;

En la disposiocidn segin las figs; 14 3, se fijan las
cojdiciones para el avange y retroceso del interruptor 2, 3 que re-
gula la establlizacién, con un ajuste dado de los valores que regu-
lan su funeionamiento. E1l zmance y retroceso se realigan en una re-
laeidn inalterable,

Sin embargo puede tembién construirse una disposicidn de
esta olase mediante convenientes drganos coneotadores y una conexidn
ocorrespondiente, de maners que las relaoclones de la gonexidn para elf
avance y retroceso puedan ajustarse como se quiera en los 1{mites
sefiakados en oada oaso por los aparatos.

Para explicar los procesos significardn: avance del fndi-
oe, un movimiento del fndice para aumentar el dngulo de desviacidn;

retroceso del fndice, un movimiento del fndice para reducir el dngu-~
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lo de desviaceidn. S1 se quiere por ejemplo guc el wvuince de los éx-
gwnos de conexidn se efectue mis rapldamente que su retroceso, esio
es que el dispositivo reectificador necesario en la ejecucidn segdn
las Tigse 1 € 3, y que mueve un §rguno de wundo, debe trabijar en
el averce mds energicamente que en el retroceso. La inwrcia del 3eg&
mento es el movimiento de rotacidn del mismo bujo el influjo del {
proceso de conexidn y el retroceso del segmento es el movimiento de

giro del mismo unicamente bajo el influjo del muelle de retroceso.

1

Por regla gerneral el movimiento de inercia es en el ava
ce mls endrgico que en el ®etroceso, con el fin de producir una es-
tubilizeeidn amortigusda, Este ocuso general puede en algunos espe- |
ciales variarse taunto gque li iunercia sea por coupleto cero en el
retroceso.

Segln lo Zige 4, esto se oousiyus nediante un connuto-

dor doble. Uno Ge los coumubadores 2, & slrve, couwo en las figd. 1.
4 3, para variar el sentido de giro del dispositivo rsctifioudor |
o de inercia y el seguido oonmutador sirve pura variar la luatensi-
dad del campo del generador de momentos 5, 6, de manera que 1a in-
tensidad del campo sSea en el avance mayor que en el retroceso. Ln
éste la internsidad del campo puede variar entre cero y un valormmé
ximo;

hAgemds segin el invenio se pueden acopjar & Los diver-
sos interruptores para regular los distintos procesos de corexidn,
unos egcalonamientos de conexidén. También segin el invento pueden
jnsertarse en los diversos circuitos resistencias reguiadoras,

Ls disposicidn segin las figs. 1 £ 3, se complete tom-
bidn mediznte un reld de coaexidn que sirve pora ajustar wa wotor
destinudo « 1o estabilizaeida, por ejswplo un motor de apoyo, &l o
mengo de giro determinaio ddaptado a lu perturbacién compengads., S;
puede nacer actusr sobre el reld uno o vwrios valores, cuyo efecto

se sume en el reld y se compease correspoudientemeife por el ceoatxa
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oy, mento ajustado por el mismo reld, También este relé puede cons-
®os truirse como se guiera, pudiendo por ejemplo ser elédctrico, elec~-
tromesdnico, hidrdulico o neunitico. Con preferencia el relé se
sirve por los mismos interruptores que el dispositivo reotificador.§g
Deseribiremos primero el conmutador y el esquema de oo- ‘
nexidn segfén la fig. 4. Ambos se han ldeado pars un dispositivo es
310 tabllizador como el que se ilustra en las figs. 17 2. Siempre que
las partes o piezas sean las mismas que en las figs; 143, se emn-
plean los mismos signos de refrencla, Segtin esto se indiocz por 2
el brazo de sontactos, por 3 el segmento de contastos para corec-
tor le miguina de maniobra; los ejes de giro 4 y 5 del brazo de
315 contaotos y fel segmento coindicen en la fige. 4; Por 6 se indloa
el enrollamiento del inducido, por 7 1lds;enrollamientos del campo
del generador de mo mentos para ho.cer girar al segmento contrs el
bregzo de contactos;rcon el segmento 3 se unen mecdmicamente segin
el invento brazos conectaiores 19 y 20, que se mneven sobre segmen
320 tos de contacto en reposo V5 , Vz » B1 ¥ By ¥ ouyos contactos alg~
lados 41 y 42 se unen mediante conduotores 43 y 44 con Jos contac~-
tos A ¥ B; los contactos gue coopersn con los A y B sobre el seg-
mento 3 se designs con los fndices 1 y 2. E1 interruptor cegin la
fige. 4, conecta simgltaneamente a la méguina de maniobra y al gene
325 rador de momentos 6, 7; ;
Para variar la intensidad del campo del generador de mo--’
mentos sirven las derivaciones 21 y 22 con las resisienclas regula-
dores 23 7 24. Medlante los contuctos Vi, Vs, ¥ Ry, ¥ Rs, 5 posi-
ble oconectar directamente el campo o por intermedio de las resis-
350 tenciasg regulae.orasv.
. Si el brazo de ocontactos 2 se mueve por ejemplo sobre
el qontaoto A, entonces comienze a funcionar la ndquine de manio-
bra; Al mismo tlempo el generador de momento 6, 7 hace girar sl

segmento de contactos 13 y asf{ mediante el brazo de contactos 19

335 y el ocontucto Vi se conecta directamente el enrollamiento de campo
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il7 jel genersdor de momerto. Pasa gorriente hasta que el segmento

t

3 se retrase en el giro respecto al brazo de contastos hasta la des
conexién. Si el proceso de estabilizaeidn no se ha completado toda-
v{a., entonces el muelle 8 (fig; 1) mueve inmediatamente de nuevo a
1a miquina de mzuiobre y al generador de momentos. Por consiguien~-
te gontinua el aumento del contremomento hasta que después de aloan'
zarge el estado de estabilidad el brazo de contactos 2 cambia su
gentido de maroha;

’ Si shora el brazo de contactos 2 se mueve sobre el con=-
tasto B, entonces se desconeeta el contacto Vy de avence y se conecd
ta el contacto de retroceso By, de manera que el generador de momen
to 6, 7 se conecta en sentido inverso de rotaeidn y con la intensi-
dad de cawpo redusida por la resistencia 24, Ios mismos procesos
ge verifican noturalmente cuando el brazo de contactos 2 marcha so-
brg el contzcto B. Si se interrumpen por completo las derivaciones
21, 22, entonces el momento efloaz de retroceso junto con el momen-
to eficaz de inercia del mnelle 8 se suprimen por completo en el
retorno del brazo de sontactos 2.

Antes de desoribir el esquema de conexidn de la fig. 5,
parsce csonveniente explicar el dispositivo estabilizador segfn 1a
fig; 6;

En la fig. 6, se indica por 25 un cuerpo ouyo estado de
equilibrio se quiere estabilizar. El cuerpo se supone g;ratorio ale
rededor de un eje 4. E1 giroscopio 1 de las figs; 14 3, se reem-
plaza por el mismo cuerpo & estabilizar, Por uno de los lados del
ouerpo 25 se sefliala una masa 26 que por su posicidn excéntrioca per-
turba el estado de equilibrio del cuerpo 25; Tl eje 4 va apoyado
en un oaballete 27 y sobre éste se enouentra fm motor de apoyo 28
que puede actuar de cuaslquier forma por medio de ruedas rectas 29
sqbre el eje 4 del cuerpo 25; El eje 4 lleve el brazo &¢ contactos
2, sobre gl que se apoya giratorio el segmento de contactos 3. Eg

la fige. 6, no se ikustra el dispositivo de giro subordinzdo 6, 7,
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18 amortiguacidén 15 para el movimiento de este giro ni el disposi-
tivo de retroceso 9 hasta 15 con el mndlde de retroceso é. Se asien
tan todos en la prolongacidn del eje 4, exactamente lo mismo que

en la fig. 1. Prente & la disposicidn segin la fig. 1 se agrega to
davfa un relé conectador, que se compone de una bobina giratorie

30 en un caipo 31, de un dispositive umortiguzdor 52, de un brago
de contactos 33 y de un segmento estasionario de contaatos 34, Es~
te seginento 34 junto con el brazo 35 forma un interruptor escalona<
do para el motor de apoyo éé al modo de un arrancador,

El interruptor y la conexidn para el dispositivo esta-
bilizador que se &acaba Ge describir, se ilustran esquematioamente er
la fig. 5. En cuanto coindiden oon la fig. 4 se emplean también
los mismos signos de referencis, esto es, que ceoinciden los dos in-
terruptores 2, 3 y 19, 20, 41, 42, V;, V,, Ry, ¥ 1la conexidn y oons
truoeibn de generador de momentos 6, 7. Pero ademds de este genera-
dor se unen también a los oontectos Vi, Vg, Ry, Rg, el campo 31 y el
indusido 50, el relé de conexidn, En derivacidn se colocen rec{pro-
camente resistencias regunladoras 55, 36 y 67 entre el relé conscta-
dor y los contactos Vy, Vs, ¥ By, ¥ Ry, de manera que también la
velooidad de conexidn del reld puede ajustarse como se guiera para
el evanoce y el retroceso. Ademds entre los contactos Vis Bes ¥ Vg,
R, ®e colocan en el conmutador sontastos Wy y Wi, los cualss se
unen con los contaotos Vl, Vo, mediante resistencias 39 y 40, E1 Qg
mero de los contactos ¥, y Wy y el de grados de resistenoia puede
ser el gque se quiera;

El funeionamiento del dispositivo estabilizador segin
la fig; 6 v la conexidn segin la fig. 5, corresponde en cuanto las
partes ooindiden ocon el disvositivo explicado segﬁn las figs. 1 4
3 y la conexidn segin la fig. 4. Pero ademds el relais coneotador
se maniobra por el interruptor. Este relals conectador produce un
momento de apoyo correspondiente al momento de perturbasidn de la

masa exeéntrica 26, pues su brazo de contacto 36 se desplaza en uno
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€ otro sentido mientras que en los contaatos A ¥y B tienen lugar
golpes de corriente de mds o menos durasidn por el brazo de contao~ .
tos 2.

En el avance de bragos de contacto 2, por ejemplo por el
segmento A el reld conectador funcionz en un sentido y en el avan-
ce sobre el contaoto B, en otro sentido. En el zetroceso de los con
taotos A y B al centro, el relé comectador amorxrtiguzdo se coloca
en reposo en un: posicién correspondiente a la del pesoddel cuerpo
25. En esta posicidn el motor 26 est{ oconeotado con momento deter-
minado de giro, Si en el estado asf{ establesido de equilibrio se
presenta alguna alteraseidn, esto es, oscila el cuerpc 25, sertonces
oscila el brazo de contacto 2 y altera la posicidn del relé coneo-
tador y por tanto la magnitud del momento de &apoyo.

81 la perturbacidén es grande, entonces crece también rd-
pidamente la desviaeidn de brazos de contasctos 2, de menera que el
segmento de contasctos 3 retrocede rdpidamente en un dngulo tan gran
de gque sus brazos de ocontaetos 19 y 20 marchan sobre los contaectos
intermedios Wy, Wy pasando}a los contactos de avance Vl é Vo desco-
nectando las resistencias 39 y 40, o sea que se presenta un rdpido
apmento del monmento de apoyo del motor 28. Siendo pequeﬁas_las per-
turbceiones y ouazndo baste marchar sobre los contactos Wy , Wo , Be
retards correspondiertewente por ias resistenocias 39, 40 el efecto
del reld corectador,

Cuando el cuerpo 25 por efecto de uua perturbacidn osoi-
la desde su posicidn de equilibrio, entonces esta oscilacién pertur
badors se propaga en el mismo sentido Haspa que el motor de apoyo
2% 1la compe::sa. A pesar de ello el reld conectador sigue actuando
en el mismo sentido y auwmenta el moiento del motor de apoyo 2%. pues
aln cuando el brazo 2 se encuentra en reposc, el segmento de contag,
tos 3 sigue wotuando, ya que sobre el segmento de contastos actua
de un lado el dispositivo 6, 7 de giro subordinado y por otro el
muelle de retroeeso 8, El dispositivo de giro subordinado hace gi-
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tua 1a desconexidn, despuds de lo cuzl el muelle 8, haciendo girar
hacia atrds al segumento 4 para llevarld & los contactos A o B, efec
tua un nuevo oclerre de la corriente, Esto se repite hasta que el mo
mento del motor 28 prepondera sobre el momento de gravedad de los
cuerpos 25, 26 y se inicia un giro hucia atrds del cuerpo, Este gi-
ro hoola atrds tiene luger con velocidad decreciente respecto & la
posicidn de equilibrio, de manera que el cuerpo 25 torma amortigna-
do = esta posicidn. Esto es oonsecuencia de gue mientras que el seg-
mento de oontacto 3 merehe chora hacia atrds adelunta al brazo de |
contacto 2 también marchando hucia atrds y asf se aumente més el
momento de rotasidn del motor ég; Al instante que el brazo de con-
tactos 2 comienza a addlantarse al segmento de contactos 5. por efeg
to de marchar el brazo de contactos 2 sobre el contacto de aecoidn
contraria de los contactos L y B se inicia una reduccidn del momen-
to de apoyo. Pero ahora tiene lugir el retroceso del segmento 3 pox
el muellg 8 a la posicidn de reposo con velooidad angular adﬁstanﬁg
henite deorecierte, de munerz que tembidén decrece constantemente la
velocidad de retroceso del brazo de contastos 2 y consigulentemente
del cuerpo o estabilizar 26; 0 con otras palabras el cuerpo 25 osci
1a a la posieidn de reposd con unz velocidad que depende de la velo

c¢idad regulable de retroceso del segmento de contastos 3.

N 0 T 4,-
= e m am R o oS T sa 03 SR am == I cm oo

Descrito suficientemente el presente invento lo que se
declara como de novedsd € invencidn propia, son las signientes rei-
vindicaciones:

1;- Una disposiocidn para la estabilizacidn amortiguade
de cuerpos, ror ejempld de vehfculos aéreos y acufticos, o de zpara
tos apoyados sobre base cseilante, por ejemplo mediante giroscopios

gue actuan sobre drgomos de maniobra intermedios, carzcterizada pox
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ae el 6rganq de maniobrae desplazado por el valor o magnitud de es-
tabilizacidn, por ejemplo un brazo de contacto (2), coopera son otro
drgono de maniobra mévil, por ejemplo un segmento de oontacto (3), |
los cuales drganos de mandobra regulan o gobiernan simultaneamente
la mdquine de mando y un dispositivo amortigusdo reetificador y re-
troceso (6 - 15} dependiente de le misme méquina de maniobrg y que
secionz al segundo drgano de maniobra (3),. .

2.- Uno disposieidn segfn lo reivindicado en el punto 1,
caracterizada por un generador de momentos (6, 7) sobre el eje del
JIgano de maniobra (2) de marcha de inercia y el cual permite ejer-
cer sobre éste dltimo un momento regulable de rectificacidn y de re
troceso.

5.~ Una disposieidn seglin lo reivindicado en los puntos
1y 2, caraoterizada por una smortiguseidn zeopleda con el genera-
dor de momentos y dependiente en su actuaeidn de su veloeidad de gi
ro, por ejemplo una amortiguzeidn de 1fquido (15).

4;- Una disposicidn segln lo reivindicado en los puntos
14 3, caracterizada por un gensrador de momentos (6, 7} regulabdble,
electromagnético y reversible, con un muelle eldstico (gi y un re-
troceso regulable (g - 14).

5;- Una disposicidn segfn lo reivindicado en los pantos
1 4 2, caracterizada por un dispositivo, por ejemplo un conmutador
(19, 20, 41, 42, V;, V5, Ry, Ry}, mediante el cual puede regularse
la velooidad de inerecia de un drgano de maniobra que conecta a la
mdquina de maniobra , por ejemplo del segmento de contactos (3) en
el retroceso del movimiento conectador respecto a la velocidad de
inercia en el avance del movimiento conectador, por ejemplo puede
hacerse mds pequefia husta un valor 1fmite ceroc. .

6.~ Una disposicidn seg@n lo reivindicado en el punto 5,
caracterizada porque el campo (7) del generador de momentos (6, 7)
pora el movimiento de inercia de nuo de los drganos de maniobra (3)

se oonecta al econmutador (19, 20, 41, 42, V5, Vs, Ry, 32,¥ tanto di
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rectamente como tambidn indirectamente por intermedio de derivaoio-
res (21, 22) y resistenclas reguludoras (23, 24) en ellus. .

7.- Una disposioidn segdn lo reivindicado en el punto 1,
ozrcoterizada por un relé de maniobra (30, 51, 53, 34} que Trecoge
los impulsos dirigidos de conexidn del interruptor de maniobra (2,
5) vy conecte la mdquina de maniobra; _

é.— Una disposicidn segin lo reivindicado en el punto 7,
caracterizzda porgue el reld (30, 31, 328, 34) se colosz en paralele
2l generador de moummtos (6, 7) conectdndolo al commutador (19, 20,
41, 42, V1, Vo, Ry, BEsle

9.~ Una disposioién segln lo reivindidiado en los puntos
5 4 £, caraeterizada porgue el relé (30, 31, 33, 34), se sompone de
un interruptor essalonado (33. 34) provisto preferentemente de una.
amortiguaeidn (32}, con un generador de momentos (30, 31J.

10,~ Una dispaésicién segin lo reivindicado en los puntos
5 4 9, caracterizada por grados de oonexidn (Wy, Wp) oon resisten-
clas escalonadas (59, 40) en el monmutador (19, 20, 41, Vi, Vo, Ry,
Rz) para adaptar el momento de inercia del generador de momentos
(6, 7) al valor o magnitud perturbadora;

11;- Unz disposieidn segfn lo reivindicado en los puntos
5 4 19, qaraoterizadg por dos conmutadorgs agoplados uno tras otro
(2, 3, A, Byl9, 20, 41, 42, V;, V,, By, By} para conmutar el ge-
nerador de momentos (6..7) y/o el reld (30, il, 53, 34) al avance
y retroceso y & una relacidn variada de avance y de retroceso.

12,~ Una disposioidn segin lo reivindiczdo en los puntos
5 4 11, ocuragterizada por resisteucias reguladoras (35 - 38) para
el campo del relé (30, 31, 33, 34) las cuzles quedsn situndas pox
delante o en puralelo al campo, para poder regular como se guiera la
velocidad de avaice y de retroceso del brazo conectador (33) del re
14,
13;- Disposicidn para la estabilizaeidn amortiguada de

cuerpos por ejemplo de vehfculos adreos y acufticos.- segln se des-

1
i



ﬁle.-

585 cribe y reivinfica en la presente memorio descriptiva y se 1lustra

v coy los dibujos que & la misma se asompefian,
Consta esta memoria de dieg y ocho pégines foliadus y

egscritas por una sola de sus caras,

Madrid, 4 24 de Julio de 1931,~
Leocadlo Idpez y Lépez.-
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