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para una patente de invenoión, por veinte años» por: »  Disposición 

para la  estabilización  amortiguada de cuerpos por ejemplo de vehícu 
los aóreos y aouátioos *» a favor de la  r .  s . GESEIiSCHAFT FÜR EDEK- 

TRISCHE APEARA TE m. b. H.» residente en Berlin  -  Marienfelde (Alema 

nia>»-

E1 invento se refie re  a la  estabilización  amortiguada de 

grandes cuerpos, por ejemplo de vehíoulos aóreos y acuáticos o a la  

de aparatos apoyados sobre base oscilante y cuya estabilización  se 

requiere.

Es sabido que los transmisores de dirección, por ejemplo 

los giroscopios, que se excitan por perturbaciones de la  posioión 

de equilibrio del cuerpo a e s ta b iliz a r , excitan e llo s  a su vez por 
órganos interpuestos la  maniobra propiamente t a l ,  por ejemplo coneo_ 

tan o acoplan motores e léctricos» hidráulicos o neumáticos, que por 

ejemplo tratándose de vehículos aóreos o acuáticos ajustan los pla­

nos de mando o restablecen también gracias a desplazamiento de pesos



la  posición de equilibrio del ouerpo o finalmente actúan haciendo 

que los cuerpos a estab ilizar giren respecto a su placa de fundación*

Es sabido además e l mátodo de e sta b iliz a r  cuerpos mediante , 

giroscopios, apoyando e l giroscopio en e l ouerpo o mediante manio­

bra de motores de rec tifica c ió n  ajustando e l ouerpo a la  posición 

de equilibrio* En estas disposiciones oonooidas se afectan en la  

posición del centro de gravedad del ouerpo los movimientos de preoe 

sión por fuerzas adicionales o por variaciones adicionales* Estas 

fuerzas adicionales se hacen aquí depender de la  fuerza perturbado­

ra y de su primera in tegral de tiempo y esto gracias a operaciones 

separadas*
El invento 3e diferenoia de los conocidos esencialmente. 

Cuando se quiere esta b iliz a r masas pesadas con gran aumento de iner 

oia mediante giroscopios oon pequeño impilso, entonces estos no de­

ben apoyarse rígidamente sobre e l ouerpo que se ha de e s ta b iliz a r  

o cuando se han de apoyar por lo que se refiere  a un e je ,  entonces 

se dehe preferentemente amortiguar e l movimiento de presesión del 

girosoopio, de manera que e l ángulo de preoesión sea por lo menos 

aproximadamente proporcional a l  ángulo de desviación del ouerpo so­

bre su posición de equ ilib rio . Pero a sí ae alteran profundamente las 

condiciones para e l mismo movimiento de preoesión. Aquí es completa( 

mente indiferente e l que el girosoopio se una oon un e je  firmemente 

oon el oueipo y e l e je  de preoesión se amortigua de manera que la  

desviación del girosoopio sea aproximadamente proporoional a la  ve­

locidad angular del movimiento del ouerpo o que e l e je  de apoyo del 

girosoopio se una oon el ouerpo a e s ta b iliz a r  mediante una disposi­

ción amortiguadora de esta olase y no se amortigüe e l mismo movimien. 

to de preoesión. En ambos oasos e l movimiento de giro del e je  de 

apoyo respecto a l ouerpo o la  desviación amortiguada del girosoopio 

corresponde a la  segunda in tegral de tiempo de la  fuerza perturbado 

ra y la  velocidad de desviación o la  velocidad de precesión corres­

ponde a la  segunda integral de tiempo. Una disposición de esta  o la-
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se ofrece la  gran ventaja de que los movimientos de precesión del 

giroscopio se amortiguan muy fuertemente. Esta circunstancia es tan, 

to más importante cuanto mayor es e l momento de in ercia  de laB ma- • 

sas a e sta b iliz a r  respecto a l impulso del giroscopio estabilizad or. 

Si esta  relación alcanza cierto  valor, entonces un cuerpo no puede 

ya estab ilizarse  por un giroscopio con movimiento no amortiguado !
,  ide precesión, sino que se presentan oscilaciones de resonancia que j

\
no pueden eliminarse por medios sen oillos. Presuponiendo esto la  f

I
esencia del presente invento la  constituye la  determinación del,án- |

í

guio de desviación del ouerpo a e sta b iliz a r  dentro de la  segunda in  ; 

tegral de tiempo de la  fuerza perturbadora* j

E l ejemplo de ejeoución despuós desorito tiene la  pro- 'j 

piedad de volver a compensar en una operación y con los mismos me­

dios una desviación originada del ouerpo desde su posición de equi­

lib r io  oon mayor amortiguación y esto oon completa indiferencia de ¡
• £

la  forma en que tenga lugar la  distribución momentánea de la  fuerza* 

A consecuencia de esto e l punto cero del aparato no es ldóntioo oon, a 

e l punto cero del mando o sea oon el valor cero del ángulo de des- , 

viación. f-
las partes esenoiales de la  nueva disposición son un

5

órgano de acoplamiento en e l transmisor o mando de direcoión, por 

ejemplo un giroscopio, a l que se opone un órgano aooplado en e l 

ouerpo a e s ta b iliz a r . Para este órgano acoplado se requiere que se 

componga de un receptor g iratorio  de acoplamiento* cuyo e je  se haga 

g irar por un generador de momentos e l cual a su vez se amortigüe en 

dependencia oon su velocidad g irato ria  y además se tom e por un ór­

gano e lástico  siempre a su posición oero y precisamente muy fuerte­

mente amortiguado*
Ya se oonooe una maniobra automática de aviones, en la  

que ex iste  un dispositivo de retomo dependiente de los Movimientos 

de la  máquina de mando y e l cual actúa sobre una corredera de manió 

75 bra. Este dispositivo de mando o maniobra ofrece respecto a l del pre



sente invento e l inconveniente de que entre los movimientos del avión 

y los de mando tiene lugar un considerable desplazamiento perjudi­

c ia l  de fases ,
121 proceso de acoplamiento se extiende en la  disposición 

segdn e l invento no solo a las influenoiaoiones de la s  fuerzas exte 

riores arriba mencionadas (fuerzas de apoyo), sino tambión por lo 

menos en una rama del movimiento por influenoiaoión del generador 

de momentos y esto en forma que dicho generador tiene tendencia a 

volver a suprimir e l acoplamiento inioiado, j
En e l dibujo se ila s tra n  algunos ejemplos de ejecución 

e ló cttio a  de la  disposición segdn el invento, pero debemos a d v e r t ir 1 

que la  nueva disposición puede variarse oportunamente, y accionarse 

por ejemplo hidráulica o neumáticamente. De igual manera tampoco es ■ 

imprescindiblemente necesario que e l transmisor de dirección, por i 

e l que se in ic ia  e l mando, sea un giroscopio, sino que tambión poe&éĵ  

ser por ejemplo el receptor de un sistema de transmisión a a is taño
i

un taoómetro, un hipsómetro d otro aparato que indique un estado f í  ¡ 

s ico ,
la  f ig , 1 , presenta esquemáticamente e l  primer ejemplo ! 

de ejecución del invento con un girosoopio como aparato d irector; 

en la  f ig , E, se ilu s tra  separadamente e l enlaoe e lástico  existente ¡ 

en lo 3 extremos de esta disposición, mientras que la s  gigs. 3 á 5 , ¡

presentan ejemplos de ejecución de interruptores y conexiones segdn j 
e l invento. Da f ig . 6 , presenta esquemáticamente un segundo disposi. | 

tivo estabilizador segdn e l  invento con re ía is  para a ju star un moto^ 

destinado a l  objeto a e s ta b iliz a r .
Como transmisor de direcoión sirve en la  f ig .  1, un g i­

roscopio y precisamente un girosoopio con un grado de libertad  de 

precesión que se lim ita  mediante un muelle oero. Además su movimien 

to de precesión se amortigua por ejemplo mediante un amortiguador 

de líquido en dependencia con la  velocidad de precesión. Con on g i­

roscopio o&n dos grados de libertad  de precesión puede naturalmente

rxik



efeotuarse la  amortiguación del mi amo o del grupo girosoópico tam­

bién alrededor del otro e je  de precesión. Es condición sin  embargo 

en ambos oasos que e l valor de la  amortiguación sea por lo menos 

aproximadamente proporoional a la  velooidad de rotaoión alrededor 

del e je .  Un giroscopio o un grupo girósoopioo de esta olase posee un, 

brazo de cont&oto 2 que se desliza sobre una vía de oontaoto 3 . Es­

ta vía de oontaoto no es f i j a ,  sino que puede g irar alrededor de un 

e je  5 paralelo a l  de precesión 4 , Sobre e l e je  5 del segmento de oon 

taoto 3e encuentra e l inducido 6 en un campo reversible 7 de un gene 

rador electromagnético de momentos e l  cual se exoita por e l contacto 

en ta l  sentido que e l segmento 3 tiende a a b rir  de nuevo e l  contacto» 

El inducido de este generador se mantiene elásticamente , 

por un muelle de cero 8 en una posición cero determinada, ouando e l 

generador no se ex cita . El muelle actúa sobre ol brazo 9 que median­

te  to rn illo s  10 puede ajustarse alrededor de los e je s  11 apoyándose k 

sobre palancas 12. Entre las  palancas 12 agarra un brazo 13 sobre 

e l e je  5 , mientras que su posición de reposo se determina por un to­

pe camón 14. Al mismo tiempo e l e je  5 del segmento de contactos se 

amortigua, por ejemplo mediante un freno de líquido 15, en dependen­

c ia  de su velooidad de rotación.

La excitación del generador de momentos y e l enlace e lás­

tico  en la  posición cero y también la  amortiguación se escogen entre 

s í  de manera que la  velocidad g ira to ria  del segmento de contactos 

por efeoto de la  excitación del generador de momentos, y la  velooi­

dad g ira to ria  con que dicho segmento tiende a su posición cero no es 

tando exoitado e l generador y por efecto del aprisionamiento e lá s t i ­

co, se encuentran en ta l  relación que a s í se obtiene e l efeoto más 

favorable de regulación o maniobra. ¡Tratándose de un avión por ejem­

plo, es este e l caso cuando la  velooidad de giro bajo e l in flu jo  del 

generador de momentos es considerablemente mayor que la  velocidad 

de giro bajo e l in flu jo  del muelle de cero. En este aparato sobre 

base oscilante son d istin tas la3 relaciones, por ejemplo de uno á
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otro ‘S&so.
Otra con&ioión para e l aebiao funcionamiento ¿el interrup- 

to r 2 , 3 es que el muelle de cero tenga ta l  tensión in io ia l que venza' 

e l rozamiento mecánico de este interruptor y por tanto este ditime , 

se tome con seguriflad a la  posioión cero*

Cuando e l "brazo de contactos 2 del giroscopio c ierra  la  * 

corriente por e l segmento 3 y así excita  al generador 6 , 7* por e l 

mismo contacto y por ejemplo mediante los conductores 16, acopla la  

válvula de maniobra de una máquina de mando hidráulico o nemático, 

o conecta un motor eláotrioo que a ju sta  el mando* Como e l segmento 

3 se hace g irar por e l generador de momentos, la  duración de la  ex­

citació n  del servomotor y por tanto e l movimiento de maniobra y la  

misma posición de ósta que es dependiente del movimiento, se deter­

minan por e l  movimiento relativo entre el brazo de contactos 2 y 

e l segmento 3* Si e l cuerpo a e s ta b iliz a r , por ejemplo un avión, ejj* 

cuta un movimiento g ira to rio , entonces e l giroscopio 1 * que se lim i­

ta  en su grado de libertad  de preoesión por un retroceso elástico  

17, que puede ser igual a l  8 , 14, realiza  una desviación determina­

da de precesión. También por e l dispositivo 18 se amortigua e l movi­

miento girosoópioo. (En un giroscopio con dos grados de lib ertad  de 

precesión puede el retroceso 17 y la  amortiguación 18 asentarse so­

bre cualquiera de uno de los dos e jes  de precesión}* El segmento de 

contactos 3 g irará por tanto con una velocidad determinada por e l va 

lo r de la  excitación del generador de momentos 6 , 7 y por la  amorti­

guación 15 y e l tiro  del muelle 9 , basta que vuelva ab rir a i contac­

to . Durante todo este tiempo también está exoitado e l motor que & jus 

ta  e l plano de maniobra, de manera que la  desviación resaltante de
i

maniobra será proporcional a la  velocidad angular de pefcfcitrbaoión i 

del cuerpo» pues la  desviación del brazo de contactos 2 es igual a 

la  ael giroscopio 1 ; la  desviación de éste depende sin  embargo ao la  

velocidad angular del cuerpo a e sta b iliz a r . Admitiendo que la  velo­

cidad angular del cuerpo perdura sin  reduooión a pesar del efecto de
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la  maniobra, entonces después de desooneotar e l generador de momen­

tos 6 , 7 se provoca por e l muelle 8 una rotación hacia atrás del seg­

mento de contactos 3 , la  cual se conserva hasta que este segmento , 

vuelve hacer contacto en e l brazo 2 del giroscopio de maniobra. Pe­

ro tambián así se vuelve a encitar de nuevo el motor regalador o de 

maniobra en e l mismo sentido y por breve tiempo, de manera que se 

aumenta la  desviación de maniobra* Sato se repite hasta que bajo e l 

in flu jo  de la  desviación de maniobra que ahora crece lentamente de­

crece la  velooidad angular de la  perturbación*

Si admitimos e l caso lím ite  de que la  velooidad angular 

de perturbación decrezca en ta l  grado que la  velocidad de giro con 

que se reduce la  desviación de precesión del giroscopio 1 , sea igual 

a la  velooidad de giro con que e l segmento de contacto 3 vuelve a la  

posición cero bajo e l in flu jo  del muelle 8 , entonces permanece in a l­

terada la  desviación de maniobra para este tan pequeño decrecimiento 

de la  velocidad angular.

Pero s i el decrecimiento del ángulo de precesión del 

girosoopio 1 es más rápido que e l decrecimiento del ángulo de des­

viación del segmento de oontactos 3 bajo e l in flu jo  del aprisiona­

miento e lá s tico , entonces en 03te momento e l movimiento de maniobra 

mismo marcha en sentido contrario y e l ángulo de maniobra de la  su­

p erfic ie  resulta luego menor en e l punto de inversión del movimiento 

dcsL ouerpo. Si la  velocidad angular es cero, entonces tambián es oe­

ro e l ángulo de precesión y la  misma maniobra se invierte  en este 

punto de inversión, de manera que a l transcurrir normalmente e l mo­

vimiento del cuerpo llega  a su posición cero antes que e l mismo ouer 

po y a sí amortigua muy energioamente e l movimiento de dicho cuerpo. 

Gracias a esta disposición se evita la  llamada superregulaoión o ma­

niobra, hablándose tambián adaptado disposiciones que permiten regu­

la r  la  relación recíproca del momento de giro del generador y del 

aprisionamiento del muelle del segmento de contactos en conformidad 

con e l f in  perseguido por ejemplo mediante los to m illo s  10 o median
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te urna resisten cia  regaladora en e l circu ito  del generador 6 , 7 ,

Si ahora se presentan ana perturbación estacionaria del 

equilibrio  por ejemplo por cargar de oateza un avión que se lia de 

e sta b iliz a r  respecto a sa e je  transversal, entonces e l proceso de 

realiza  de la  sig ílen te  forma:

Por la  carga de cabeza del avión óste tiende a g irar liada 

abajo* E l giroeoopio precede y por e l dispositivo de contactos 2 , 3 , 

conecta a l motor de maniobra y esto basta que por e l mando de eleva­

ción colocado oblicuamente se compense la  carga de cabeza* Desde es­

te  moaento decrece la  velocidad de giro provocada por la  carga de 

cabeza* gracias a la  resisten cia  del a ire , pero esto con más le n t i ­

tud que s i con igual posición del mando o o arrie se sin ninguna carga 

de oabeza* El mando por tanto se retrotrae menos y e l cesar la  velo­

cidad de giro por efecto de la  carga de cabeza no se quedará en cero 

sino que tendrá una desviación determinada que rapi di símame irte ad­

quiere e l  valor con qae se compensa la  carga de oabeza* Esta posi­

ción del plano de maniobra o regul&oión se conaerva sin  embargo mi en

tra s  dora e l estado de carga de cabeza y constituye e l  punto cero 

propiamente ta l  del mando, alrededor de cuya posición se ejecutan 

ahora los movimientos del mando necesarios para conservar la  estabi­

lidad*

230 Pero como temblón otros valores de referencia pueden con*

tribuir an la  estab ilización  del avión* como son la  velocidad y e l 

estado de aceleración v ertica l y en general sabposición respecto a l 

campo de la  gravedad o a la  meridiana, segdryfel invento estos valores 

pueden nacerse actuar junto con los órganos de contacto del girosoo- 

p ió , para excitar e l generador de momentos 6 , 7 , de ta l  mañero- que 

en este caso la  posición oero del segmento de contactos 3 no eoinci^ 

da con la  posición cero del giroscopio 1 y a s í pueda efectuarse auto 

míticamente cualquier in flu jo  sobre la  maniobra o gobierno*

naturalmente que tambión estos otros valores pueden hacer
V

240 se actuar sobre un órgano análogo intermedio de maniobra, el cual se
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conecte por delante di generador de momentos 6 , 7 lo que dará por 

resultado e l qae se origine un avaJLoe en la  aotuaoián de estos otros 

valores* avance qae tambián actuará sobre e l cuerpo a e s ta b iliz a r , 

frenándolo o amortiguándolo, supongamos por ejemplo como magnitud 

de feferenoia un ¿ándalo de posioiones y qae e l  avián está in d in a ­

do hacia adelante. Entonces e l pándalo exoita a l generador de momen* 

tos del árgano intermedio de la  máquina de mando propiamente ta l  por* 

intermedio del generador de momentos de su árgano intermedio de man-; 

do propio* Cuando e l avián abandona su inelinaoián estacionaria , es­

to es Guando la  regulaoián o maniobra ha sido su fio ien te, entonces 

la  exoitaoián del árgano intermedio de maniobra, 6 , 7 sin  e l árgano 

intermedio de maniobra intercalado permanecería con un pándulo sen-
«

o iilo  de posiciones hasta que e l avián tornase a su posicián debida, 

Pero 8i  e l mismo pándulo de posioiones se equipa con un árgano intea|, 

medio de maniobra, entonces tambián la  exoitaoián de momentos invieat 

te  su signo precedente y actúa en e l árgano propiamente ta l  interme-* 

dio de maniobra tambián en sentido inverso adn cuando en grado más 

débil, de manera que tiene lugar un retorno amortiguado a la  posi­

cián de estabilidad .

En la  disposioián aegán las fig s* 1 á 3 , se f i ja n  la s  

condiciones para e l avance y retroceso del interruptor 2, 3 que re­

gula la  estab llizacián , oon un ajuste dado de los valores que regu­

lan su funcionamiento. E l vétanos y retroceso se realizan en una re­

ino i  án in a lterab le .

Sin embargo puede tambián construirse una disposioián de 

esta clase mediante convenientes árganos conectadores y una oonexiánf 

correspondiente, de manera que las relaciones de la  oonexián para e l  

avance y retroceso puedan ajustarse oomo se quiera en los lím ites 

señalados en cada oaso por los aparatos.

Para explicar los procesos sign ificarán : avance del ín d i- 

oe, un movimiento del índice para aumentar e l ángulo de desviaoián; 

retroceso del índioe, un movimiento del índice para reducir e l ángu-
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lo de desviación. Si se qolere por ejemplo que e l avancto de loo ór­

ganos de conexión se efectúe más rápidamente que su. retroceso, esto 

es que e l  dispositivo rectificad o r necesario en la  ejecución segdn 

la s  f ig s . 1 ó 3 , y que mueve un órgano do mando, debe trab a jar en 

e l avance más enérgicamente que en e l retroceso. La in ercia  del seg^ 

mentó es e l movimiento de rotación del mismo bajo e l in flu jo  del 

proceso de conexión y e l retroceso del segmento es e l movimiento d© 

giro del mismo únicamente bajo e l in flu jo  del muelle de retroceso.
i

£>or regla general e l  movimiento de in ercia  es en e l avanj 

oe más enórgico que en e l  ietroceso , con e l f in  de producir una es-í 

tab ilizaoión  amortiguada. Este caso general puede en algunos espe- j 

o ia les variarse tanto que la  in ercia  sea por completo oero en e l  j 
retroceso*

Segiin la  fig * 4 ,  esto se oonaigue mediante un conmuta­

dor doble. Uno de los conmutadores 2, 3 s irv e , como en la s  figo* 1 

ó 3 , para variar e l sentido de giro del dispositivo rectifioador 

o de in ercia  y e l segundo oonmutador sirve para variar la  in ten si­

dad del campo del generador de momentos 5 , 6 , de manera que la  in­

tensidad del oampo sea en e l  avance mayor que en e l retroceso. En 

óste la  intensidad del campo puede variar entre cero y un valoramá

ximo.
Además según e l invento se pueden acop ar a ios diver­

sos interruptores para regular los d istin tos procesos de oonexión, 

unos esoalonamientos de oonexión. Sambión segdn e l invento pueden 

insertarse en los diversos circu ito s resisten cias reguladoras.
La disposición según las f ig s . 1 á 3 , se completa tum- 

bión mediante un reló ue oonexión que sirve para a ju star un motor 

destinado a la  estab ilizació n , por ejemplo un motor de apoyo, a l rno

menbo de giro determinaos ¿Ldaptaao a la  perturoaoión compensada. 3® 

puede hacer actuar sobre e l reló uno o varios valores, cuyo efeoto 

se sume en e l reló y se compense oorrespondientemente £>0*' contra

i
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mentó abastado por e l  mismo re lá . farabián este relá puede cons-

Vofi tru irse  como se quiera, puliendo por ejemplo ser e lá c tr io o , eleo- 

tro mecánico, hidráulico o neumático. Con preferencia e l relá se 

sirve por los mismos interruptores que e l  dispositivo reotificador.| 

Describiremos primero e l oonmutsdor y e l esquema de co­

nexión segán la  f ig . 4 .  Ambos se han ideado para un dispositivo es 

310 tabiliza& or oomo e l que se ilu s tra  en las f ig s . 1 y E. Siempre que 

las partes o piezas sean la s  mismas que en la s  f ig s . 1 á 3 , se em­

plean. los mismos signos ae refrenóla. Segdn esto se indica por 2 

e l brazo de contactos, por 3 e l segmento ae contactos para conec­

tar la  máquina de maniobra; los e je s  de giro 4 y 5 ael brazo de 

315 contactos y del segmento coindlcen en la  f ig ,  4 . Por 6 se indica

e l enrollamiento del inducido, por 7 l&s ¡enrollamientos del oampo 

del generador de momentos para haoer g irar a l segmento contra e l 

brazo de contactos;rcon e l segmento 3 se unen mecánicamente segán 

e l invento brazos conectadores 19 y 20, que se mueven sobre segmen 

320 tos de contacto en reposo » V2 , y Eg y cuyos contactos a is ­

lados 41 y 42 se unen mediante conduotores 43 y 44 con }.os contac­

tos A y  B* los contactos que cooperan oon los A y B sobre e l seg­

mento 3 se designa con los índices 1 y 2. E l interruptor según la

fig * 4 , conecta simultáneamente a la  máquina de maniobra y a l gene

325 rador de momentos 6 , 7 . j
Para variar la  intensidad del oampo del generador de mo­

mentos sirven las derivaciones 21 y 22 con la s  resisten cias regula­

doras 23 y 24. Mediante los oontaotos Vq, V2 , y Rq» y Bg» ®s posi­

ble ooneotar directamente e l oampo o por intermedio de la s  resi3 -

330 tenoias reguladoras.
Si el brazo de oontaotos 2 se mueve por ejemplo sobre 

el oontaoto A, entonces comienza a funcionar la máquina de manio­

bra, Al mismo tiempo el generador de momento 6 , 7 hace g irar a l 

segmento de contactos 13 y a s í mediante el brazo de oontaotos 19 

335 y e l oontaoto Vq se ooneota directamente e l  enrollamiento de campo
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JV1LJ7 ael generador de momento. Pasa qorriente hasta que e l segmento 

3 se retrase en el giro respecto a l Tarazo de contactos hasta la  des? 

oonexión. SI e l proceso de estabilización  no se ha completado toda­

v ía , entonoes el muelle 8 ( f ig . 1 ) mueve inmediatamente de nuevo a 

la  máquina de maniohra y a l generador de momentos. Por consiguien­

te continua e l aumento del oontramomento hasta que después de alean? 

zarse e l estado de estabilidad el brazo de contactos 2 cambia su

sentido de maroha.
Si ahora e l brazo de contactos 2 se mueve sobre e l con- i

tacto B, entonces se desconecta el contacto de avance y se ooneo1

ta  e l oontacto de retroceso Bl t  de manera que e l generador de momen

to 6 , 7 se conecta en sentido inverso de rotación y con la  in ten si­

dad de campo reducida por la  resisten cia  24. los mismos procesos 

se verifican  naturalmente cuando e l brazo de contactos 2 marcha so­

bre e l contacto B. Si se interrumpen por completo la s  derivaciones 

21 , 2 2 , entonces e l momento eficaz de retroceso junto momen­

to eficaz  de inercia del muelle 8 se suprimen por completo en e l

retomo del brazo de contactos 2 ,
Antes de desoribir e l esquema de conexión de la  f ig . 5, 

parece conveniente explicar e l dispositivo estabilizador segán la  

fig * 6 ,
En la  f ig . 6 , se indica por 25 un cuerpo ouyo estado de 

equilibrio se quiere e s ta b iliz a r . El cuerpo se supone giratorio a l ­

rededor de un e je 4 . El giroscopio 1 de la s  f ig s . 1 á 3 ; se reem­

plaza por e l mismo cuerpo a e sta b iliz a r . Por uno de los lados del 

ouerpo 25 se señala una masa 26 que por su posición exoóntrioa per­

turba e l estado de equilibrio del cuerpo 25. E l e je  4 va apoyado  ̂

en un caballete 27 y sobre éste se encuentra fin motor de.apoyo 28 

que puede actuar de cualquier forma por medio de ruedas rectas 29 

sobre e l e je  4 del cuerpo 25. El e je  4 lleva el brazo dq contaotoe 

2 , sobre ql que se apoya giratorio  e l segmento de contactos 3. En 

la  f ig . 6 , no se ilu stra  e l dispositivo de giro subordinado 6 , 7,
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la  amortiguación 15 para ©1 movimiento de este giro ni e l disposi­

tivo de retroceso 9 hasta 15 con e l mu&lde de retroceso 8 .  Se aaien 

tan todos en la  prolongación del e je  4 , exactamente lo mismo que 

en la  f ig . 1. Frente a la  disposición segón la  f ig . 1 se agrega t ¿  

davía un relé conectador, que se oompone de una bobina g iratoria  

30 en un campo 31, de un dispositivo amortiguador 32, de un brazo 

de oontaotos 33 y de un segmento estacionario de contactos 34. Es­

te segmento 34 junto con e l brazo 33 forma un interruptor escalona-» 

do para e l motor de apoyo 28 a l modo de un arrancador.

E l interruptor y la  conexión para e l  dispositivo esta ­

bilizador que se acaba de d escrib ir , se ilu stran  esquemáticamente eí 

la  f ig . 5. En cuanto ooindiden oon la  f ig . 4 se emplean también 

lo s mismos signos de referenoia, esto es, que coinciden lo s dos in ­

terruptores 2 , 3 y 19 , 20 , 41 , 42, Yq, Yg, Rg, y la  conexión y oo na 

trucoión de generador de momentos 6 , 7 , Pero además de este genera­

dor se unen también a los oontaotos Yq, Yg, Rq, Rg, el oampo 31 y «3 

inducido 30, e l relé  de conexión. En derivación se colocan reoípro-í 

oamente resisten cias reguladoras 35, 36 y 37 entre e l relé  conecta-- 

dor y los contactos Yq, Yg, y Rq, y Rg» de manera que también la  

velocidad de conexión del relé  puede a ju starse  corno se quiera para 

e l avanoe y e l retroceso. Además entre los oontaotos T i, R*. y v2 .

R̂  se colocan en el conmutador oontaotos Wg y Wq, los oualss se 

unen oon lo s contactos Vq, Yg mediante resisten cias 39 y 40. El ná

mero de lo s oontaotos Wq y Wg y e l de grados de resisten cia  puede
*

ser e l que se quiera.
El funcionamiento del dispositivo estabilizador segán 

la  f ig ,  6 y la  conexión según la  f ig . 5, corresponde en ouanto la s  

partes ooindiden con e l dispositivo explicado segén la s  f ig s . 1 á 

3 y la  conexión segán la  f ig , 4 . Pero además e l re ía is  ooneotaaor 

se maniobra por e l interruptor. Este re ía is  ooneotaaor produce un 

momento de apoyo correspondiente a l momento de perturbación de la  

masa exoéntrioa 26, pues su brazo de contacto 36 se desplaza en uno
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d otro sentido mientras que en los contactos A y B tienen lugar 

golpes de corriente de más o menos duración por e l trazo de oontao-« 

tos 2 . ,

En el avance de brazos de contacto 2 , por ejemplo por e l  

segmento A e l reló conectador funciona en un sentido y en e l avan­

ce sobare e l  contacto B, en otro sentido. En e l retroceso de los con 

tactos A y B a l centro, e l  reló conectador amortiguado se coloca 

en reposo en una posición correspondiente a la  del pesoddel cuerpo 

25. En esta posición e l motor 28 está conectado con momento deter­

minado de giro* Si en e l estado a s í establecido de equilibrio  se 

presenta alguna alteración , esto es , o sc ila  e l cuerpo 25, entonces 

o sc ila  e l brazo de contacto 2 y a lte ra  la  posición del reló conec­

tador y por tanto la  magnitud del momento de apoyo.

Si la  perturbación es grande, entonces crece también rá­

pidamente la  desviación de brazos de contactos 2 , de manera que e l 

segaento de contactos 3 retrocede rápidamente en un ángulo tan gran 

de que sus brazos de contactos 19 y 20 marchan sobre los contactos 

intermedios W-̂ , Wg pasando a los contactos de avance Ŷ  ó Yg desco­

nectando la s  resisten cias 39 y 40, o sea que se presenta un rájkido 

aumento del momento de apoyo del motor 28. Siendo pequeñas las per­

turbaciones y ouando basta maro liar sobre los contactos Wi , Wg , se 
retarda correspondientemente por la s  resisten cias 39, 40 e l efecto 

del reló conectador.

Cuando e l cuerpo 25 por efecto de una perturbación o sc i­

la  desde su posición de eq u ilib rio , entonces esta  oscilación portar 

badora se propaga en e l mismo sentido basta que e l motor de apoyo 

28 la  compensa. A pesar de e llo  e l reló conectador sigue actuando 

en e l mismo sentido y aumenta e l momento del motor de apoyo 28, pues 

aán cuando e l brazo 2 se encuentra en reposo, e l segmento de contaos| 

tos 3 sigue actuando, ya que sobre e l segmento de contactos aotua 

de un lado e l dispositivo 6 ,  7 de giro subordinado y por otro e l  

muelle de retroceso 8 . El dispositivo de giro subordinado hace g i-



rar e l  segmento siguiendo a l trazo de o o nt acto 2 hasta que se efec­

túa la  desconexión, despula de lo cual e l muelle 8 , haciendo g irar 

hacia atrás a l segmento 4 para llevarld  >& los contactos A o B, efec­

túa un nuevo oierre de la  corriente* Esto se repite hasta que e l mo 

mentó del motor 28 prepondera sobre e l momento de gravedad ae los 

cuerpos 25, 26 y se in ic ia  un giro hacia a trás del cuerpo* Este g i­

ro hacia atrás tiene lugar oon velocidad decreciente respecto a la  

posición de equ ilibrio , de manera que e l cuerpo 25 toma amortigua­

do a esta  posición. Esto es oonseouenoia de que mientras que e l seg­

mento de oontaoto 3 marcha ahora hacia atrás adelanta a l  brazo de , 

contacto 2 tambión marchando hacia atrás y así se aumenta más e l  

momento de rotación del motor 28* Al instante que e l brazo de con­

tactos 2 comienza a adelantarse a l segmento de contactos 3 , por efeg 

to de marchar e l brazo de oontactos 2 sobre e l contacto de acción , 

contraria de los contactos A y B se in ic ia  una reducción del momen­

to de apoyo. Pero ahora tiene lugar e l retroceso del segmento 3 por 

e l  muelle 8 a la  posición de reposo con velooidad angular constante

¿ente decreciente, de manera que tambión deoreoe constantemente la 

velooidad de retroceso del brazo de contactos 2 y consiguientemente 

del cuerpo a e sta b iliz a r 26* 0 con otras palabras e l  cuerpo 25 osoi, 

la  a la  posición de reposó con una velooidad que depende de la  velo 

o idad regulable de retroceso del segmento de contactos 3 .

II 0 a

Descrito suficientemente e l presente invento lo que se 

declara corno de novedad ó invención propia, son la s  siguientes r e i ­

vindicaciones:
1 *- Una disposición para la  estab ilización  amortiguada 

de cuerpos, por ejempló de vehículos aireos y acuáticos, o de apara 

tos apoyados sobre base o scilan te , por ejemplo mediante giroscopios 

que actúan sobre órganos de maniobra intermedios, caracterizada por
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que e l árgano de maniobra desplazado por e l valor o magnitud de 83-

tab ilizao ián , por ejemplo un brazo de contacto (2 ) ,  coopera oon otro 

árgano de maniobra mávil, por ejemplo un segmento de oontaoto (5 ) , | 

los anales árganos de maniobra regalan o gobiernan simultáneamente 

la  máquina de mando y un dispositivo amortiguado rectificad o r y re­

troceso (6 -  15) dependiente de la  misma máquina de maniobrq y que 

aociona a l segundo árgano de maniobra ( 3 ) , .

2 .-  Una disposición segán lo reivindicado en e l  punto 1, 

caracterizada por un generador de momentos ( 6 f 7) sobre e l e je  del 

árgano de maniobra (3 ) de marcha de inercia  y e l oual permite e je r ­

cer sobre áste ultimo un momento regulable de re c tif ica c ió n  y de re 

troceso.
3 . -  Una disposioion segán lo reivindicado en los puntos 

1 y 2 , caracterizada por una amortiguaoián acoplada con e l genera­

o s  a.0r  momentos y dependiente en su actuacián de su velocidad de g i  

ro , por ejemplo una amortiguaoián de líquido (15).

4 #- una disposioián segán lo reivindicado en lo s puntos 

1 á 3 , caracterizada por un generador de momentos (6 , 7) regulable, 

electromagnético y rev ersib le , oon un muelle e lástico  (8 ) y un re- 

480 troceso regulable (8 -  14).

5*- Una disposioián segán lo reivindicado en los pantos 

1 á 2 , caracterizada por un dispositivo, por ejemplo un conmutador 

(19, 20, 41 , 42, V-j_, Yg, % * ^2^* mediante e l cual puede regularse 
la  velooidad de in ercia  de un árgano de maniobra que conecta a la  

485 máquina de maniobra , por ejemplo del segmento de contactos (3) en 

e l retroceso del movimiento conectador respecto a la  velooidad de 

inercia  en e l avance del movimiento conectador, por ejemplo puede 

hacerse más pequeña hasta un valor lím ite cero*

6* -  Una disposioián segán lo reivindicado en e l punto 5,' 

490 caracterizada porque e l campo (7) del generador de momentos (6 , 7) 

para e l movimiento de in ercia  de uno de los árganos de maniobra (3) 

se conecta a l conmutador (19, 20, 41, 42 , Yq, Yg, Bq, Eg») tanto di
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rectamente como tambión inclirectamente por intermedio de derivaoio- 

^  nes {E l, 22 ) y resisten cias regaladoras (23, 24) en e lla s*

495  7 #-  Una disposioión segán lo reivindicado en e l  punto 1 ,

oaraoterizada por un reló de manio'bra (30 , 31, 33 , 34) que recoge 

los impulsos dirigidos de conexión del interruptor de maniobra (2 , 

3) y conecta la  máquina de maniobra*

8 .  -  Una disposición segán lo reivindicado en e l  punto 7 , 

500 caracterizada porque e l reló  (30, 31, 33, 34) se coloca en paralelo

a l generador de momentos ( 6 , 7) conectándolo a l ooamutador (19, 20, 

41 , 42, V-l» Vg, Rl t  Rg>*
9 .  - Una disposición segán lo reivindicado en los puntos

5 á 8 , caracterizada porque e l reló (30 , 31, 33 * 34 ), se oompone d® 

505 un interruptor escalonado (33 , 34) provisto p re fe re nt emente de una. 

amortiguación (32 ), con un generador de momentos (50, 31 ).

10 .  -  Una dispésioión segán lo reivindicado en lo s puntos 

5 á 9 , caracterizada por grados de conexión (Ŵ , $g) con resisten ­

c ias  escalonadas (39, 40) en e l aonmutador (19, 20, 41 , Vi, Vg, % ,

510 Rg) para adaptar e l momento de in ercia  del generador de momentos 

( 6 , 7 ) a l valor o magnitud perturbadora*

1 1 . -  Una disposición segán lo reivindicado en los puntos 

5 á 1 0 , caracterizada por dos conmutadores acoplados uno tras  otro 

(2 , 3 , A, B y 19, 20, 41 , 42, Vx, Vg, R^ Bgl para conmutar e l ge-

515 nerador de momentos (6 , 7) y/o e l reló (30, 81, 33, 34) a l avance 

y retroceso y a una relación variada de avanoe y de retroceso.

1 2 . -  Una disposioión segán lo reivindicado en los puntos 

5 á 11, caracterizada por resisten cias reguladoras (35 -  38) para 

e l  campo del reló (30 * 31* 33 , 34) la s  cuales quedan situadas por

520 delante o en paralelo a l  oaaipo, para poder regular oomo se quiera la  

velocidad de avance y de retroceso del brazo conectador (33) del re 

ló ,
1 3 . - Disposioión para la  estabilización  amortiguada de 

ouerpos por ejemplo de vebáculos aóreos y acuáticos»- segán se des-
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5S5 cribe y reivindica en la  presente memoria descriptiva y se ilu stra

y  co$ los d ita jos qae a la  misma se acompañan*

Consta esta memoria de diea y ocho páginas foliadas y 

escritas  por una sola de sos caras.

Madrid, & 24 de Ju lio  de 1931*- 

leooadio lápez y lápeis. -
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