
MI H K
A

B. Gailay - JL-Shadowitz — 3-1

í 785 73

1

LUDRIA DESCRIPTIVA

PARA SOLICITAR PATENTE DE INTENCION RH* RSP^A 

POR: "ABJURAS EM SIS-PELAS IliDICAD^lSS"

A NOMBRE DE 8TA:JZARD ELECTRICA, S+A* DOKICILIADA EN 

1ADRID, CALLE DE RáJúlREA DE IRADO Ha* 7

La presente invención se r e f ie r e  a  in d icad o res de ace le ­

rac ió n  de velocidad  y de d is ta n c ia  y también de d irecc ió n  o de p o si­

ción  pare, f in e s  de navegación en veh ícu los t a le s  como barcos y aero­

p lanos*

Se han propuesto ya numerosos d isp o s it iv o s  para in d ica r  

lo s  fa c to re s  de navegación t a le s  como la  velocidad  y l a  d is ta n c ia  a 

bordo de barcos y av io n es* T ales d isp o s it iv o s  comprenden generalmente 

un peso  que e s  d esp lazad le  mediante l a  a ce le ra c ió n  d el barco o av ión ,
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estando e l  grade de desplazam iento in tegrado  mecánicamente con 

e l  fa c to r  de tiempo para producir una ind icación  de l a  v eloc id ad *

La in tegrac ión  ad ic io n a l de la  veloc id ad  con e l  tiempo produce 

naturalm ente una in d icación  de la  d is ta n c ia *  Las cau sas p r in c i­

p a le s  de e r r o r  en t a le s  in d icadores son la  f r ic c ió n  y e l  juego 

l ib r e  en la s  p ie z a s  m ecánicas, a s í  como l a  im posib ilidad  de seña­

l a r  cambios pequeños o increm éntales en lo s  f a c to r e s *  S i ,  per 

ejem plo, e l  d isp o s it iv o  no responde a cambios in s ig n if ic a n te s  de 

le, v e lo c id ad , e sto  l le v a r á  consigo en e l  cu rso  de un largo  perío­

do de tiem po, un e rro r  co n sid erab le  de l a  d is ta n c ia  re g is tr a d a *

E l ob jeto  p r in c ip a l de e s ta  invención e s  un instrur- 

mento de navegación mejorado para in d ica r  la  ace le ra c ió n , l a  ve­

lo c id ad , la  d i s t a n c ia y  la  d irecc ió n  como también la  p o sic ió n *

Mas e sp ecíficam en te , e l  ob jeto  de e s t a  invención e s  un 

indicador de fac to re s  de navegación que suprim a lo s  e rro re s  a t r i -  

b u ib le s  a la  f r ic c ió n  mecánica y a l juego l ib r e  y que señale con 

e x ac titu d  h asta  lo s  cambios increm éntales de lo s  fa c to re s *

. La invención comprende fundamentalmente una fuente de

en e rg ía  acoplada a  un instrumento in d icado r de v o lta je  por medio 

de un d isp o s it iv o  de a ju ste  de v o l t a je *  E l peso  empleado en e l  

d isp o s it iv o  e s t á  acoplado mecánicamente con e l  d isp o s it iv o  de a ju s ­

te  de v o lta je  de modo que e l  v o lt a je  ap licad o  a l  instrumento in d i­

cador de v o lt a je  &ea función del desplazam iento del peso * S i e l  

acoplam iento mecánico ínencionado e s t á  co n stitu id o  por e l  brazo de 

un péndulo y e l  in d icador de v o lta je  e s  un instrumento com ercial 

t a l  como un electrodinam ómetro o d e l tip o  de d isco  r o ta t iv o , por 

ejem plo, la  ún ica f r ic c ió n  mecánica o c u rr irá  en lo s  c o jin e te s  del
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péndulo y d e l medidor y e s to s  naturalm ente pueden s e r  p ro v isto s  

de p ie d ra s semi—p re c io sa s  según l a  invención, se puede im pulsar 

co rrien te  a lte rn a  o continua, a s i  como cu a lq u ie r  d isp o s it iv o  de 

a ju s te  de v o lta je  de t ip o  com ercial adaptado para e fe c tu a r  v a r ia ­

ciones de v o lta je  su aves* No o b stan te , son r e a liz a c io n e s  p r e fe r i­

das de l a  invención que quedan d e s c r i t a s  en l a  s ig u ie n te  e sp e c i­

f ic a c ió n , rep resen tad as en e l  adjunto d ib u jo , y d e fin id a s  mas par­

ticularm ente en la s  ad jun tas re iv in d ic a c io n e s . En dichos d ib u jo s :

Las f ig u ra s  1 y 3 representan  diagramáticamente lo s 

elementos e lé c t r ic o s  y mecánicos e s e n c ia le s  de l a s  re a liz a c io n e s  

de l a  invención con empleo de co rr ie n te  a lte rn a  y continua, re s­

pectivam ente, y

La figura, 2 rep re sen ta , también diagram áticam ente, una 

re a liz a c ió n  más completa de nuestro nuevo instrumento de navega­

c ió n *

La prim era forma de r e a liz a c ió n  d e l in d icad o r, como 

representado  en la  f ig u r a  1 ,  e s t á  adaptada para  funcionar con co­

rrie n te  a lte r n a . La forma de v o lta je  1 puede comprender conve­

nientemente e l  generador de 110 v o l t io s  y de 400 periodos de la  

in s ta la c ió n  de rad io  normal de un aerop lano* A l a  fuente se  co­

necta un d isp o s it iv o  de a ju s te  de v o lta je  2 que en e l  caso de co­

rr ie n te  a lte rn a  puede comprender un transform ador que tien e  un 

arro llam ien to  r o ta t iv o  3 d isp u esto  en forma t a l  que e l  acoplamien­

to inductivo con e l  arro llam ien to  f i j o  4 pueda s e r  variado suave­

mente desde cero h a sta  e l  máximo en uno u o tro  se n tid o . Un arro­

llam iento del transform ador e s t á  conectado a la  fuente y l a  o tra  

a l  instrumento in tegrad or de v o lta je  5 * Las p a r te s  e se n c ia le s  del
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instrumento in tegrad o r da v o lt a je  son une. armadura adecuada en 

forma de d isco  m etálico  o ja u la  de a r d i l l a  lle v ad a  sobre un á r­

bol 6 y p ro v isto  de una agu ja  de cuadrante 7 y de una e s c a la .

E ste  cabo del ro to r  deje e s t a r  equipada! con un amortiguador de 

t a l  manera que e l  grado de cup la de to rs ió n  am ortiguadora sea 

proporcional a  l a  velocidad  del á r b o l.  Dicho am ortiguador puede 

se r  un d isc o  de co rrien te  m agnética p a r á s i t a .  Para hacer g ir a r  

e l  á rb o l, hay dos bobinas de campo 9 y 10 d isp u e sta s  contigua­

mente a l  ro to r , formando entre s i  un ángulo rec to  y s itu a d a s  en 

po sic ió n  eoncenúica con e l á rb o l. Dos v o lte je a  desp lazados en fa ­

s e ,  cuando ap licad o s a l a s  bobinas producen l a  cup la de to rs ió n  

n e ce sa r ia  para hacer g i r a r  e l  ro to r  en uno u o tro  se n tid o , sien ­

do l a  v eloc id ad  de ro tac ió n  del ro to r  proporcional a l  producto, 

e s c a la r  de lo s  v o l t a je s  a p lic a d o s . Un campo magnético en cuadra­

tu ra  puede proveerse conectando una de l a s  bobinas de campo a  t r a ­

vés de un condensador 11 a l a  fuente de v o l t a je  1 . E l funciona­

miento d e l d isp o s it iv o  in tegrad o r de v o lta je  e s  análogo a l  del 

contador convencional de inducción del t ip o  v atio -h ora  sa lv o  que 

la  ro tac ió n  t o t a l  del á rb o l e s  siempre menor de 360^. E l ro to r  

d e l in d icador de velocidad  da menos de una revolución  completa 

debido simplemente a  que e l  instrumento e s t á  ca lib rad o  de modo que 

la  velocid ad  term inal del veh ícu lo  quede dentro de lo s  l ím ite s  de 

l a  e s c a la .  S i  se desea mayor p re c is ió n , se puede a r r e g la r  e l  ro­

to r  p ara  que de cu a lq u ie r  número de revoluciones por medio de me­

canismos adecuados de engranaje y de re p o sic ió n .

Según la  invención, e l  d isp o s it iv o  de a ju s te  de vol­

t a je  a p lic a  a l  instrumento in d icador un v o lt a je  proporcional a la  

90 ace le rac ió n  del veh ículo  que l le v a  e l  equ ipo . E l peso 12 queda
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l ib r e  para moverse en e l  sen tido  de l a  ace le ra c ió n  y aunque 

puede se r  montado para moverse en lín e a  r e c ta  eomo en la  f ig u ra  

3, e s  preferiblem ente suspendido del extremo in fe r io r  de un 

péndulo re la tiv an en te  la rg o *  31 extremo su sp erio r  del péndulo 

e s t á  su je to  a  l a  bobina movible 3 , y tanto  e s t a  como e l  péndu­

lo  g iran  conjuntamente sobre un p ivote  13 colocado p re fe r ib le ­

mente en la  l ín e a  c e n tra l de l a  bobina f i j a  4 . Estando e l  pén­

dulo suspendido en la  p o sic ió n  neutra o v e r t i c a l ,  e l  e je  de una 

bobina e s  a ju stad o  a una p o sic ió n  perpendicu lar a l  e je  de l a  

o tra  bobina de modo que la  in ductan cia  mutua o acoplamiento mag­

n ético  e s té  cero o mínimo, lueden em plearse r e so r te a , s i  se desea, 

para o r ie n ta r  e l  péndulo a  l a  p o sic ió n  v e r t ic a l  de modo que e l 

desplazam iento del peso , dentro de l ím ite s  e s tre c h o s , sea  una 

función substaneialm ente l in e a l  de l a  a ce le ra c ió n *

La v eloc id ad  alcan zad a, V-t, por un vehículo  e s :

T

? t  = V. +  ^  * 3 * '
o

en cue e s  l a  v e lo c id ad  in i c i a l  o sea  l a  v e loc id ad  a l  p r in c i­

pio  del in te rv a lo  de tiempo T, a^es l a  a ce le ra c ió n  y d t e s  e l  

incremento de tiem po. S i  e s  c e ro , como a l  in ic ia r s e  e l  vuelo 

de un av ión , y e l  instrumento in d icador señ ala  cero cuando e l  

avión  e s t é  en rep oso , s e  puede e s c r ib i r *

T

***
o

puesto que l a  ace le rac ió n  a  e s  directam ente proporcional a  l a  

co rr ie n te  JL en e l  c ir c u ito  secundario del d isp o s it iv o  de a ju s te  

de v o l t a je  3 * La suma re su lta n te  de lo s  v a lo re s  momentáneos de
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^.a ace le rac ió n  a ,  o de l a  co rr ie n te  JL, para  cada incremento de 

tiempo dt rinde una in d icac ión  e x a c ta  de l a  veloc id ad  alcanzada 

en cu a lq u ier  momento T+ E l fa c to r  de proporcionalidad  puede se r  

tenido en euenta mediante l a  c a lib r a c ió n  de la  veloc id ad  verdad- 

aera  en e l  cuadrante del in d icad o r con resp ecto  a l a  a g u ja  7 . No 

obstante l a  velocid ad  señ alada  por l a  a g u ja , e s  só lo  una in d i­

cación  de velocidad  e x a c ta  de e s t e  componente de veloc id ad  que 

se a  p a ra le lo  a  la  tr a y e c to r ia  de desplazam iento d e l p e so . Se pue­

de proveer medios para medir v e loc id ad es normales a la  trayecto­

r i a  de desplazam iento d e l peso ( f i g .  1)# Se provee un segundo 

pesa  12a (F ig . 2) pivotado para o s c i la r  en una tr a y e c to r ia  en 

ángulo recto  con la  tr a y e c to r ia  d el peso 12 y conectado mecánica­

mente a  un segundo d isp o s it iv o  a ju s ta d o r  de v o lta je  2a ,  s im ila r  

a  2 , y un segundo instrumento in d icad o r 5a, s im ila r  a l  represen­

tado en 5 ,

La f ig u r a  2 , rep resen ta  medios nuevos de combinar 

lo s  dos componentes de velocid ad  para in d ic a r  la  d is ta n c ia  o l a  

p o s ic ió n . Los péndulos d isp u esto s en ángulo recto  y su s r e sp e c t i­

vos d isp o s it iv o s  regu ladores de v o lta je  van montado? en una p la -  

135 taform a de g iro sco p io  con tro lada a b rú ju la  para que se mantenga

a n iv e l y se  o rien te  en un sen tido  determinado, t a l  c omo h acia  

e l  n o rte . La p lataform a, soportada sobre a r t ic u la c io n e s  de ca r­

dan que le permiten moverse en cu a lq u ier  se n tid o , tiene que se r  

solamente de tamaño su f ic ie n te  para  acomodar lo s  g iro sco p io s  y 

140 lo s  péndulos junto con su s a ju sta d o re s  de v o l t a je ,  efectuándose

todas la s  conexiones e lé c t r ic a s  con e l  equipo sobre l a  p la ta fo r ­

ma a trav é s  de a n i l lo s  d e s liz a n te s  o de o tro s medios equivalen­

te s  adecuados. Los re sp ec tiv o s  d isp o s it iv o s  de a ju s te  de v o lta -
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)̂e 2 y 2a  e s tá n  conectados a  instrum entos in d icadores de vol­

t a je  5 y 5a que in d ican , respectivam ente, lo s  componentes o rto­

gonales de v e lo c id ad , t a le s  como l a s  v elocid ad es n o rte -su r  y 

e s te - o e s te .  E l árbo l d e l in d icador 5 e s t á  conectado mecánica­

mente a l a  bobina, movible 20 del transform ador 21 l a  cu al junto 

con la  bobina f i j a  22, hará p a sa r  una co rr ie n te  proporcional 

a l a  d eflex ión  de la  agu ja  del instrumento 5 . Un arro llam ien to  

20 del transform ador e s t á  conectado a la  fuente de v o lta je  1, 

y e l  o tro  arro llam ien to  22 a l a  bobina de campo 23 de un medidor 

re g is tr a d o r  24 de t ip o  semejante a l  de un medidor re g istra d o r  

de v a tio -h o ra . El segundo arro llam ien to  25 del medidor r e g i s t r a ­

dor e s t á  conectado a l a  fuente de v o lta je  1 a  trav é s de un con­

densador ú esfa sad o r 26 para su m in istrar  co rrien te  en cuadratura 

a l  a rro llam ien to . La armadura del medidor e s t á  engranada con un 

contador 27 para que sea  r e g is t r a d a  l a  suma a lg e b ra ic a  de l a s  

revoluciones de la  armadura. Se ve ahora que e l  contador puede 

se r  ca lib rad o  en unidades de d is t a n c ia ,  t a le s  como m illa s  y que 

e l  contador puede con ce r tez a  in d ica r  exactamente la  d is ta n c ia  

e fe c t iv a  h acia  e l  norte o e l  su r , a que e l barco o avión se en­

cuentra desde su punto de p a r t id a .  Otro contador 27a, d e sc r ito  

más detalladam ente a continuación , e s t á  conectado análogamente 

a l péndulo e s te - o e s te  e in d ica  la  d is ta n c ia  e fe c t iv a  h acia  e l  

e s te  u  oeste  a  que s e  encuentra e l  barco o avión  desde su punto 

de p a r t id a . Puesto que un arro llam ien to  de campo 23 l le v a  co­

rr ie n te  y produce un campo magnético proporcional a  l a  v elocidad  

7 ,  y que e l  o tro  arro llam ien to  de campo 25 l le v a  una co rrien te  

continua y produce un campo magnético constante que puede repre­

sen tar  e l  f a c to r  de tiempo T, e l  producto de lo s  dos campos da 

por resu ltad o  revoluciones com pletas de la  armadura proporcio-
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n $ le s a  VT, o sea  la  d is ta n c ia *

S i un barco o avión in v ir t ie s e  su  sen tid o  de ace le ­

rac ió n , la  a ce le rac ió n  in v e rtid a  h aría  que e l  péndulo n orte-su r 

o s c i la r ía  h ac ia  e l  o tro  lado d el cen tro , con lo  cual quedaría 

v ertid a  la  la se  de l a  co rrien te  a tra v é s  de lo s  arro llam ien to s 

4 y 9 , y e s to  a su vez h aría  re g re sa r  la  agu ja  7 sobre e l  árbol 

6 h acia  cero y h a ría  mover la  bobina 20 para  que quede reducida 

o de hecho in v e rt id a  la  fa se  de la  co rr ie n te  a tra v é s  de lo s  

arro llam ien tos 22 y 25, y a s í  h aría  re ta rd a r  o in v e r t ir  e l  sen­

tid o  de ro tac ió n  del medidor 24 y del contador 27* Debe ten erse  

presen te que la  p lataform a de g iro sco p io  no da v u e lta . Por co n si­

gu ien te , la  marcación d el contador 27 e s  una in d icac ión  de la  

d is ta n c ia  ab so lu ta  en e l  sen tido  n o rte -su r  del barco o avión des­

de su punto de p a r t id a  o de re fe re n c ia  y no simplemente la  suma 

a r itm é tic a  del número de m illa s  r e c o r r id a s . Ied ian te  suspensión 

de uno de lo s  p eso s sobre un re so rte  de modo que responde a la  

ace le rac ió n  en e l  sen tido  v e r t ic a l ,  e l  d isp o s it iv o  in d icara  l a  

"velocid ad  de ascen so " en e l medidor 5 y l a  a ltu r a  ab so lu ta  por 

encima del punto de p a r tid a  en e l  contador 27 .

El péndulo e s te -o e s te  e s ta  acoplado a un instrumento 

ind icador de v o lt a je  o medidor de velocid ad  5a y desde a l l í  a  un 

medidor re g is tr a d o r  de d is ta n c ia  24a y a un contador 27a s im ila r  

en todos lo s  re sp ec to s a l  equipo asociado  con e l  péndulo n o rte- 

su r . Los informes r e la t iv o s  a  lo s  dos componentes de d ista n c ia  

ya ad q u ir id o s pueden, según la  presen te invención, e s t a r  repre­

sentados gráficam ente en un mapa o c a r ta  28 . E l a l f i l e r  29 e s  mo­

vido en dos d irecc io n es sobre l a  su p e r fic ie  del mapa a f in  de 

in d icar  constantemente la  p o sic ió n  verdadera del barco o avión
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jan movimiento. E l a l f i l e r  se mueve l ib r e  raen te  a lo  la rg o  de l a s  

ranuras de l a s  cru ce ta s  en ángulo rec to  30 y 31 que a su vez son 

movidas por l a s  crem alle ra s  32 y 33 y lo s  piñones 34 y 35, re s­

pectivam ente. Los piñones 34 y 35 son im pulsados por l a s  armadu­

ra s  de lo s  medidores re g is tr a d o re s  de d is ta n c ia  a so ciad o s 24 y 

24a de modo que la s  revoluciones de lo s  piñones sean , r e sp e c t i­

vamente, funciones l in e a le s  de l a s  revolucion es de l a s  arm aduras. 

Los piñones y l a s  armaduras pueden s e r  conectados mecánica o 

e léctricam en te , de p re fe ren c ia  e léctricam en te  para poder obtener 

una ganancia de en erg ía  en tre lo s  á rb o le s  relativam ente l ig e r o s  

de lo s  medidores 24 y 24a y e l mecanismo de crem alleras y piñones 

relativam ente pesado . Además, e l  con tro l e lé c t r ic o  f a c i l i t a  e l  

funcionamiento a  d is ta n c ia  de l a s  crem alle ra s  y piñones a  f in  de 

que e l  mapa ind icador pueda montarse en la  cab in a  de navegación 

de l a  aeronave. E l co n tro l e lé c t r ic o  representado  comprende tran s­

m isores Selsyn  36 y S6a  acoplados a tra v é s  de am plificadores de 

en erg ía  e le c tró n ic a  37 y 37a a recep tores Selsyn  38 y 38a,

Según o tra  p a r t ic u la r id a d  de l a  invención, se  proveen 

medios para l a  ad ic ió n  v e c to r ia l  de lo s  dos componentes de la  ve­

lo c id ad , en lo s  sen tid o s e s te - o e s te  y n o rte -su r , para in d ica r  la 

velocidad  e fe c t iv a  del av ió n . Los v o l t a je s  de s a l id a  de lo s  tr a n s­

formadores 21 y 21a son proporcion ales respectivam ente a  lo s  dos 

componentes de la  v e lo c id ad  del avión y ,  s i  se combinan co rre c ta ­

mente e s to s  v o l t a je s ,  podrá obtenerse una in d icación  de la  velo­

cidad  e fe c t iv a .  Los dos re sp e c tiv o s  v o l t a je s  son ap licad o s a  tras­

v és de r e c t i f ic a d o r e s  a  lo s  movimientos por co rrien te  continua de 

un íoedidor d e l tip o  cuociente en e l  cu a l lo s  lu g are s  geom étricos 

de l a s  in te rse cc io n e s  de l a  agu ja  son ca lib ra d o s  en m illa s  por
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por hora* Cada v a lo r  de l a  v eloc id ad  e fe c t iv a  en e s t a  e sc a la  

del medidor e s  de hecho une curva en cada uno de cuyos puntos 

se encuentra l a  so lu c ió n :

T e !  ^  T ^ S  +  Vs V
en donde: Vgg e s  l a  velocidad  e fe c t iv a ,  Vyg l a  veloc id ad  n orte- 

su r  independienteraente del signo  y l a  v eloc id ad  e s te - o e s te  

independientemente del s ig n o * La e s c a la  d e l medidor e s ,  por lo  

ta n to , una se r ie  de curvas cada una de l a s  c u a le s  rep resen ta  una 

v eloc id ad  p a r t ic u la r  e fe c t iv a *

Aunque e l  equipo de navegación de la  presen te inveur- 

ción  puede funcionar con c o rr r ie n te s  y v o lte je e  a lte rn o s , tam­

bién  se puede emplear c o rr ie n te s  y v o l t a je s  continuos* E sto  queda 

representado en la  f ig u ra  3 . Aquí también e l  peso 12 puede se r  

suspendido de un péndulo como en l a  f ig u r a  1 , pero por v ía  de mo­

d if ic a c ió n  viene representado montado para que sea  desplazado en 

l ín e a  r e c ta  co n tra  l a  ten sión  de r e s o r te s *  E l peso l le v a  un p o r­

ta d o r  50 que pasa  sobre l a  s u p e r f ic ie  d e l potenciómetro 51* Uh 

p o te n c ia l de4 co rr ie n te  continua e s  ap licad o  a  tra v é s  de lo s  ex­

tremos del potencióm etro desde la  fuente de v o lt a je  52 que e s t á  

e q u ilib rad o  con resp ecto  a  t i e r r a  y e s t á  conectado a t i e r r a ,  por 

ejem plo, en e l  punto de d eriv ac ió n  c e n tra l de una r e s is te n c ia  53 

a  tra v é s  de lo s  term in ales de l a  fu en te* E l punto de derivación  

debe se r  a ju s ta b le  a f in  de poder e s ta b le c e r  e l  centro e lé c t r ic o  

del potenciómetro 51 precisam ente encima del fro tad o r  50 cuando 

e l  péndulo se h a l la  en p o sic ió n  normal o in a c t iv a *  E l movimiento 

del péndulo en uno u otro  sen tido  determ ina l a  po larid ad  y l a  am­

p litu d  de l a  co rr ie n te  en e l  c ir c u ito  d el fro ta d o r * E l c ir c u ito



11*

260

265

270

275

260

i 785  ̂5
del fro tad o r e s t á  conectado a  la  bobina am ortiguada movible 54 

d e l medidor in tegrad o ? de v o lta je  55, cuyo campo puede se r  pro­

ducido por medio de un imán permanente 56. E l e je  del ro to r  tiene 

que s e r  equipado con un d isp o s it iv o  am ortiguador en t a l  forma que 

l a  cup la de to rs ió n  am ortiguadora se a  proporcional a la  v e lo c i­

dad del á rb o l. Uh d isco  de co rrien te  m agnética p a r á s i t a  c o n sti­

tuye un t a l  d isp o s it iv o . Naturalmente e l  imán permanente 56 puede 

se r  su stitu id o  por un arro llam ien to  de campo conectado de la  ma­

nera representada en la  f ig u r a  1 , a t r a v é s  de la  fuente de v o l­

t a je  de co rr ie n te  continua 52 . E l producto de l a s  dos fu erzas 

m agnetizadoras determina l a  velocidad  y la  d irecc ió n  del d isco  

56. La inducción de l a  e s c a la  e s ,  por lo  ta n to , proporcional a  

l a  velocid ad  del v eh ícu lo , siendo uno de lo s  campos proporcional 

a l a  ace le ra c ió n , o se a  a l  desplazam iento del peso , y e l  otro 

campo siendo constan te y rep re sen tativ o  d e l tiem po, como ,en e l  

ca so  del in tegrador de co rrien te  a lte rn a  5 (F ig . 1 ) .  Se puede 

proveer una prolongación  de un co n tro l por co rrien te  continua 

h a sta  lo s  medidores de l a  d is ta n c ia  24 y 24a, h a sta  e l  ind icador 

de le velocidad  e fe c t iv a  39-41, y hnsta e l  ind icador g rá fic o  de 

la  p o sic ió n  23-39 de la  l i s u r a  2 . Un vez de lo s  transform adores 

21 y 2l a  de l a  f ig u r a  2 se puece emplear potencióm etros semejan­

te s  a l  representado en 51 de la  f ig u ra  3 y lo s  medidores r e g is t r a  

dores de inducción 24 y 24a pueden s e r  su s t i tu id o s  por medidores 

u su a le s  de co rrien te  continua del t ip o  watio—h ora . Los ap ara to s 

Selsyn  pueden se r  m odificados para funcionar con co rrien te  con­

tin u a .

Según la  presen te  invención, l a s  aeronaves pueden se r  

navegadas con d ato s fid ed ign o s y de f á c i l  le c tu ra  en lo  que se .
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T efiere  a l a  velocid ad  a b so lu ta  o con respecto  a la  t i e r r a ,  l a  

d is ta n c ia  y la  p o sic ió n . La e x a c titu d  de l a s  in d ic a d  nes puede 

a tr ib u ir s e  a 1?. ausencia c a s i  completa de la  fr ic c ió n  mecánica 

y a l a  elim inación  d el juego l i b r e .  Los cambios de ace lerac ió n  

más in s ig n if ic a n te s ,  por ejem plo, producen m odificaciones bien 

marcadas de l a s  in d icacion es de l a  velocid ad  y de l a  d is ta n c ia ,

290 E ste invento corresponde a  una s o l ic i tu d  de Patente

formulada en lo s  Estados Unidos del fo r te  de America e l  12 de 

Enero de 1946, señalada con e l  11^,640.941 y se acoge, por lo  

ta n to , a lo s  b e n e fic io s  que otorgan lo s  convenios in ternaciona­

le s  v ig e n te s .

295 ---------------------------------  -  11 0 T A -------------------------------------

Los puntos de invención prop ia  y nueva que se pre­

sentan para que sean ob jeto  de e s t a  Patente de " e in te  Años, son 

lo s  s ig u ie n te s :

1,  -  jo r a s  en sistem as in d icadores de v e lo c id ad ,

gOO comprendiendo un peso movible que responde a  l a  a c e le ra c ió n , una

fuente de v o l t a je ,  un instrumento in d icad o r e in tegrador que res­

ponde a v o l t a je ,  un d isp o s it iv o  de a ju s te  de v o lta je  que e s t á  co­

nectado mecánicamente a dicho peso , estando dicha fuente conecta­

da a dicho instrumento por medio de dicho d isp o s it iv o  de a ju s te  

S05 de v o lta je  de manera t a l  que e l  v o lt a je  ap licad o  a  dicho in s tru ­

mento se a  proporcional a l  desplazam iento de dicho p e so ,

2 ,  — Be jo ra s  en sistem as in d icadores de v e loc id ad , 

comprendiendo un instrumento ind icador e in tegrad o r que responde 

a. v o l t a je ,  y un d isp o s it iv o  de a ju s te  de v o lta je  p ars e l  mismo
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310 incluyendo un peso re la t iv e n e a te  movible que responde a la  ace­

le rac ió n  y que e s ta  conectado mecánicamente a  dicho d isp o s it iv o .

315

S„- Ih jo ra s  en sistem as in d icadores de v elocidad  

para  veh ícu lo s que comprenden un me didon in te grado r  responsivo a

v o lta je  que e s t á  p ro v isto  de medios para producir dos campos 

m agnéticos, siendo uno de lo s  campos constante y e l  o tro  propor­

c io n a l a  la  ace le rac ió n  del v eh ícu lo , y medios para  hacer v a r ia r  

dicho otro  campo como función de dicha a ce le ra c ió n .

320

4 . -  I& joras en sistem as in d icadores de velocid ad  en 

un veh ícu lo  que comprendan un medidor in te  grado r  de v o lta je  e s­

tando dicho medidor p ro v isto  de un árbo l y dos p ares de polos 

de campo para  d esp lazar  rotativam ente dicho árbo l desde una po­

s ic ió n  determinada y de una ag u ja  in d icadora sobre dicho árbo l 

y una e s c a la ,  medios para producir l a  e x c ita c ió n  relativam ente 

constante de un par de dichos po lo s de campo, y medios para ha­

325 ce r  v a r ia r  e l  v o lta je  ap licad o  a l  otro polo de campo de acuerdo 

con l a s  v ariac io n es de ace le ra c ió n  del v eh ícu lo .

330

5. -  M ejoras en sistem as in d icadores según e l  punto 

4 , que comprenden además medios para am ortiguar l a  ro tac ión  de 

dicho á rb o l, siendo l a  eupla de to rs ió n  am ortiguadora propor­

c io n a l a  la  velocidad  an gu lar .

335

6. -  jo r a s  en sistem as in d icadores de velocid ad  en 

un veh ícu lo , que comprenden una fuente de v o lta je  a lte rn o , un 

transform ador p ro v isto  de dos a rro llam ien to s acoplados in d u cti­

vamente, siendo uno de dichos a rro llam ien to s movibles con re s­

pecto a l  o tra  para hacer v a r ia r  l a  in d uctan cia  mutua d e l tran s­

formador, un instrumento indicador e in tegrador de v o l t a je ,  e s -
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atando lo s  resp ectivo s, arro llam ien to s mencionados de dicho tr a n s­

formador conectados a  dicha fuente de e n e rg ía  y a dicho in stru ­

mento, medios respon sivos a  l a  a ce le ra c ió n  d el vehículo conecta- 

¡%0 dos mecánicamente a l  arro llam ien to  movible de dicho transform a­

dor para d esp lazar  d ichos arro llam ien to s de acuerdo con la  ace­

le ra c ió n .

7. — &&jora,s en sistem as in d icadores de velocid ad  

en un v eh ícu lo , que comprendan una fuente de v o lta je  a lte rn o ;

345 un transform ador p ro v isto  de un arro llam ien to  f i jo  y un arro­

llam iento ro ta t iv o  p iv o tad o ; un péndulo suspendido desde e l  p i­

vote de dicho arro llam ien to  r o ta t iv o ; un in tegrad o r indicador 

p ro v isto  de dos bobinas de campo, un árb o l y una a g u ja ; y tam­

bién  medios am ortiguadores adecuados, estando una de d ichas bo— 

350 b in as de campo conectada a  uno de lo s  a rro llam ien to s d e l tran s­

formador y l a  o tra  bobina a  dicha fuente de v o l t a je ,  y una impe- 

dancia d esfasad o ra  en se r ie  con una de d ich as bobinas de campo.

8 . -  l& jo ra s  en sistem as in d icadores de veloc id ad  en 

un veh ícu lo , que comprendan una fuente de co rrien te  continua, un 

355 potenciómetro p ro v isto  de un fro tad o r  p iv o tad o , un péndulo su s­

pendido desde e l  p iv o te , un medidor in d icador e in tegrador de 

v o lta je  medios am ortiguadores adecuados y p ro v isto  de una bobina 

de campe y de un árbo l y una a g u ja , estando l a  sección  v a r ia b le  

de dicho potenciómetro conectada con dicha bobina de campo.

360 9. — I& joras en sistem as in d icadores ca rac te rizad o

por e l  método de in d ica r  l a  v e loc id ad  de un vehículo por medio 

de un medidor in tegrad o r, comprendiendo l a  ^ a e r a c ió n  de un v o l­

t a je  co n stan te , l a  v ar iac ió n  de dicho v o lt a je  como función de
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l a  ace le ra c ió n  de dicho v eh ícu lo , l a  a p lica c ió n  del v o lta je  va­

r ia b le  a  dicho in te arador, adecuadamente amortiguado, y l a  v a r ia ­

ció n  de la  d e flex ió n  de l a  a g u ja  del medidor in tegrad o r como 

lu ic ió n  del v o lta je  ap licad o  e in tegrado  con e l  tiempo*

10*— E&joras en s istem as in d icadores carac te rizad o  

por e l  método de in d ica r  l a  v e lo c id ad  de un vehículo  por medio 

370 de un in tegrador in d icad o r, comprendiendo la  generación de un

v o lta je  co n stan te , l a  v a r iac ió n  de dicho v o lta je  como función 

de l a  a ce le rac ió n  de dicho v eh ícu lo , l a  a p lic a c ió n  de un campo 

d e f le c to r  constante a l  órgano movible de dicho medidor in te g ra ­

dor e ind icador y l a  a p lic a c ió n  de un segundo campo d e f le c to r  

375 a d it iv o  a l  órgano movible de dicho in tegrad o r in d icad o r propor­

c io n a l a l  v o lta je  v a r ia b le *

11. -  L&joras en sistem as in d icadores ca rac te rizad o  

por e l  método de medir l a  d is ta n c ia  re c o rr id a  por un v eh ícu lo , 

comprendiendo la  combinación de dos fu e rz a s  e lé c t r i c a s ,  siendo 

380 una de e l l a s  constante y l a  o tra  v a r ia b le  y proporcional a lo s

v a lo re s  momentáneos de l a  a c e le ra c ió n  de dicho v eh ícu lo , que 

producen una ro tación  eon una v elocid ad  proporcional a l a  a ce le ­

ración  y una im portancia proporcional a  l a  v e lo c id ad , y luego la  

in tegrac ió n  de un v o lta je  constante con lo s  v a lo re s  momentáneos 

385 de un v o lta je  v a r iab le  que e s  proporcional a  l a  im portancia de

dicha ro tac ió n  y l a  in d icac ión  de lo s  re su ltad o s  de l a  in tegrac ión  

en térm inos de la  d is ta n c ia  en una d ire cc ió n *

12* -  l& jo ra s en sistem as in d icadores caracte rizad o  

por e l  método defin id o  en e l  punto 11, comprendiendo además la s  

medidas de combinar dos fu e rz a s  e lé c t r ic a s  a d ic io n a le s , una cons­

tante y la  o tra  variab le  y proporcional a l  v a lo r  momentáneo de l a

390
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a ce le ra c ió n  de dicho veh ícu lo  que sea normal a  dicha d ire cc ió n , 

qua producen una segunda im portancia de ro tac ión  proporcional a 

l a  velocidad  en dicha d irecc ió n  normal, y luego de in te g ra r  un 

v o lt a je  constante con lo s  v a lo re s  momentáneos de otro v o lta je  

v a r iab le  que se a  proporcional a dicha segunda im portancia de ro­

ta c ió n , de in d ic a r  la  d is ta n c ia  re c o rr id a  normal a dicha d irec­

ción  primeramente mencionado y finalm ente de combinar cantidades 

re p re se n ta tiv a s  de l a s  dos in tegrac io n es para se ñ a lar  l a  p o si­

ción  del v eh ícu lo ,

.13,— Ib jo r a s  en sistem as ind icadores ca rac te riz ad o  

po r-e l método de medir l a  verdadera velocidad  e fe c t iv a  de un 

v eh ícu lo , comprendiendo l a s  medidas de producir un v o lt a je  pro­

porcion al a  la  velocidad, de dicho veh ícu lo  en una d ire cc ió n , de 

pro d u cir  un segundo v o lta je  proporcional a l a  v eloc id ad  de d i­

cho vehículo  en una d irecc ió n  normal a dicha d irecc ió n  prim era­

mente mencionada y luego de combinar ve c to r i  a lmen te lo s dos v o l­

t a je s  en un so lo  medidor in d icado r y de c a l ib r a r  Is  e s c a la  del 

medidor en térm inos de l a  veloc id ad  e fe c t iv a ,  o sea  l a  velocidad  

con respecto  a  la  t i e r r a ,

14, — Ib jo ra s  en sistem as in d icadores ca rac te rizad o  

porque l le v a  en combinación medios para hacer v a r ia r  un v o lta je  

como función de la  velocid ad  en una d ire c c ió n , medios para hacer 

v a r ia r  un segundo v o lta je  como fuñe i  ón de la  velocidad en una 

d irecc ió n  normal a  dicha d irecc ió n  primeramente mencionada; un 

in d icador de l a  v e lo c id ad  e fe c t iv a  que comprende un medidor d el 

tip o  cuociente p ro v isto  de dos ag u ja s  y una e s c a la  a so c iad a  ca­

lib r a d a  en unidades de v e lo c id ad ; y también conexiones para  a p l i ­

ca r  lo s  re sp e c tiv o s  v o l t a je s  primero y segundo a  lo s  dos movimien-
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to s  d el instrumento de dos agu jas#

15+— H ejoras en sistem as in d icadores de d is ta n c ia  

que comprendan medios parí hacer v a r ia r  un v o lt a je  como función 

de l a  v e loc id ad , un motor que tien e  dos arro llam ien to s de campo, 

y un ro to r  que tien e  una velocidad  proporcional a l  producto de 

lo s  dos campos, estando uno de dichos a rro llam ien to s de campo 

conectado a  un v o lt a je  constante y e l  o tro  a  l a  fuente de v o l­

t a je  v a r ia b le , y medios para  sumar y r e g i s t r a r  l a s  revoluciones 

de dicho rotor#.

16#- I.&joras en sistem as ind icadores caracte rizad o  

por un a u x i l ia r  de navegación pera un v eh ícu lo , comprendiendo 

un mapa d e l terreno que reco rre rá  e l  v eh ícu lo , una agu ja  sobre 

dicho mapa p ara  in d ica r  l a  p o sic ió n  momentánea d el veh ícu lo , un 

primer motor acoplado mecánicaaente con dicha agu ja  pera moverla 

en d ire c c ió n , un segundo motor acoplado mecánicamente con 

dicha agu ja  para moverla en una d ire cc ió n  normal a dicha d irec­

ción  primeramente mencionada, y medios para im pulsar dichos moto­

re s  con v e locid ad es p ro p o rc io n a le s, a  lo s  re sp ec tiv o s  componentes 

de la s  v eloc id ad es de dicho veh ícu lo  en dos d irecc io n es ortogona­

l e s .

17#- jo r a s  en sistem as ind icadores#
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Tal y como se ha d e sc r ito  en la  lam ería  que ante— 

oecíe, representado en lo s  d ib u jo s que se acompañan y a lo s  

f in e s  e sp e c if ic a d o s . *

E sta  Memoria co n sta  de dieciocho h o jas e s c r i t a s  

por una so la  c a r a .
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