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KBÍORIA DESCRIPTIVA 

para s o lic ita r

P A T E N T E  DE I N V E N C I O N

en

E S P A Ñ A  

per VEINTE anca

a nombre de ARENCO AETIEBOIAG, entidad sueca, establecida  

en AlstrOc^igatan 20, Esto colme, Suecia, por:

"  UN DISPOSITIVO PARA SEGUIR UN OBJETO MOVB6 "

- o - o - o - o - o - o - o - o - o - o - o - o - o - o -

ES. presente invento se r e f ie r e  a d isp os iti­

vos para seguir a un objeto durante su movimiento de modo 

que se determinen la s  coordenadas geométricas del ob je to .

yés particularmente, e l  invento se r e f ie r e  a un d is p c s it i-
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vo de esa clase en e l cual uno o va rios  miembros seguido- 

rea, por ejemplo instrumentos direcoionales o telémetros 

destinados a indicar en cualquier memento mediante sus 

ajustes la s  coordenadas polares del ob jeto en un sistema 

de ocor dañadas h i o tridim ensional, obtienen su movimien­

to de miembros operativos de acción automática, cuyos mo­

vimientos durante e l oursc de trazado se in ic ian  y corri­

gen por miembros de control que son operados a mano o auto­

máticamente#

Tales d ispos itivos  se usan principalmente 

para seguir movimientos de blancos, por ejemplo, para la  

puntería de cañones, por le  cual la  descripción del inven­

to se r e fe r irá  en lo  que sigue a. un d ispositivo  especia l­

mente destinado para esa fina lidad , sin  embargo, e l inven­

to no queda restringido a e l lo ,  desde luego#

El problema en^consAdoración ae presenta­

rá , y la s  d ificu ltades a l reso lverlo  se indicarán, con 

referencia  a la  figura 1 de lo s  dibujos anejos.

Bn la  figu ra  1 un objeto que se supone se 

mueve a l o  largo de la  lin ea  de trazos Hg-Mg, se designa 

con M. Por ejemplo, aL apuntar un a cañón, la  d istancia, 

e l  ángulo de a lt itu d  y e l  ángulo de azimut, es decir e l

y ^  en la  fig u ­

ra son ajustados de modo continuo. KL modo de rea liza r  

e l  movimiento de seguimiento más conocido en la  actu a li­

dad consiste en accionar directamente e l miembro o miem­

bros seguidores, que en una mira óptica  consisten en

radio vector A, asi como los  ángulos
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instrumentos para buscar la  dirección y para medir la  d is­

tancia, por medio de sus volantes de maniobra o sim ilares 

que, con e l lo ,  tienen que moverse continuamente. Sin em­

bargo, este método es relativamente imperfecto porque e l 

movimiento de seguimiento sera efectuado en este caso prin­

cipalmente por eorreecién punto tras punte en la  trayecto­

r ia  de movimiento del ob jeto , a saber, por e l ajusto do 

lo s  instrumentos buscadores de la  medicién y medidores de 

la  d istancia, determinando oscilaciones continuas mis o 

menos regulares del punto medido en torno del blanco + A si, 

la  velocidad del blanco en la  respectiva coordenada del 

sistema de coordenadas polares es té  representada en este 

caso por la  velocidad de rotacién  del volante de maniobra 

correspondiente.

Oomo norma, e l  movimiento de un blanco es 

uniforme y  re c t ilín e o . A s i, s i se supone que e l blanco K 

se mueve a una velocidad constante a lo  la rgo  de la  lín ea  

-  Hg, se comprenderá fácilmente que la s  derivadas en 

e l  tiempo de A, J"** y ^  me son constantes, es d ec ir , que 

la s  componentes de velocidad en e l sistema de coordenadas 

polares varían durante e l curso del seguimiento. Bsto im­

p lic a , a so vez, que la  velocidad de rotacién  media de 

le s  volantes de maniobra ha de cambiarse sucesivamente, 

de modo que será d i f í c i l  una estimaeién subjetiva de la  

velocidad de rotacién  según es requerida para mantener la  

coincidencia entre e l  punto de mira y e l objeto con ayuda 

de observaciones previas.
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Be mejor osar medios operativos separados 

que controlan, s i  miembro o miembros seguidores mecánicas- 

mente para rea liza r  de modo automático un movimiento que 

es establecido por observaciones del movimiento anterior 

5 del ob jeto , a saber, en la  suposición de que e l movimiento 

seguirá luego una le y  de movimiento establecida por la s  

observaciones, á s f, una vez que ha sido in ic iado oate mo­

vimiento automático, solamente precisan hacerse la  correc­

ciones requeridas en e l  mismo durante e l  curso del segui- 

10 miento, es dec ir, según que al punto de mira demuestre no 

co incid ir con e l blanco dependiendo de una medición inexac­

ta del movimiento del blanco o de desviaciones del movi­

miento del blanco de la  ley  de movimiento según se ha su­

puesto.

15 Convenientemente, e l  mencionado movimiento

automático es un movimiento re c t ilín e o  uniforme que im pli­

ca que e l blanco se supone que se mueve en una direcciún 

invariable y a una velocidad invariab le despuás de que la  

in ic iac ión  o corrección del movimiento automático del miem- 

20 bre o miembros seguidores ha sido terminada.

Como se mencionó antes, la s  derivadas de 

la s  coordenadas polares no serán constantes a ta l movi­

miento, por lo  cual lo s  d ispos itivos  para ajustar e l  miem­

bro o miembros seguidores no pueden ser impulsados a una 

25 velocidad constante, pero un movimiento re c t ilín e o  uni­

forme está representado por componentes constantes de ve­

locidad a lo  la rgo de los  e jes  de un sistema de oocrdena-
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das 3u d i  diano, por ejemplo, rectangular, estacionario.

Pox consiguiente, paxa efectuar e l movimiento de 8egoi­

miento, de acuerdo con e l invento , se pxodocen oantidar­

dos que xepxeaentan ta les  componentes constantes de ve le -  

5 oidad la s  ocales, después de integración y transforma­

ción de cooxdenadas, actúan sobre los  medios de ajuste del 

miembro o miembros seguidores. come quiera que las obser­

vaciones del movimiento del blanco se hacen en la s  coorde­

nadas polares, cada señal de entrada para ajustar movimien- 

10 te de seguimiento automático ha de representar primordial­

mente componentes de velocidad en este sistema de coordena­

das. por la  descripción sigu iente de la  figu ra  2 será e v i­

dente cómo dichas señales de entrada son transmitidas y o b li­

gadas a in f lu ir  sobre las componentes de velocidad en e l  s is - 

15 tema de coordenadas rectangulares en una forma deseada, mos­

trando dicha figu ra  de un modo muy di agrama t i  co un ejemplo 

de una rea lizac ión  practicable de una disposición de acuerdo 

con e l  Invento.

Con referencia  a la  figu ra  2 de loe dibujos 

20 1 , 2 y 3 designan integradores de bola y disco conocidos

en s i  miamos, teniendo cada uno un disco la ,  2a, 5a, cada 

uno de lo s  cuales es accionado a una velocidad de rotación 

constante por un motor y cada une de los  cuales tiene una 

bola Ib , 2b, 3b (en la  práctioa , convenientemente, dos bolas 

25 se aplican entre s i  en cada in tegrador) .  pichas bolas trans­

miten e l movimiento de los discos la ,  2a, 3a, a un ro d illo  

lo ,  2o, 3c, respectivamente, y la  distancia rad ial a dichas
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bolas ¿sede @1 centro del disco puede ajustarse por medio 

de un h u s illo  Id ,  2d, 3d. por esta disposición , e l ángulo 

de rotación del r o d illo  l o ,  2c, 3c, será proporciona! a 

la  in tegra l en e l tiempo del movimiento del h u s illo , la s  

posiciones angulares de dichos hu sillos  representan, de 

acuerdo con e l invento, componentes de velocidad en dicho 

sistema de coordenadas rectangulares que se designan oon 

x ' ,  y ' y a * .  Asf, lo s  integradores 1, 2 y 3, producen va lo­

res instantáneos de la s  coordenadas x, y , z , del blanco. 

Como se representa en la  figu ra  1, existen 

la s  siguientes relaciones entre la s  coordenadas x , y , z ,

la  proyección del radio vector A sobre e l 

plano xy es ** A ccs ^ " ,

lo s  ángulos de rotación de lo s  ro d illo s  l o  

y 2o de los  integradores 1 y 2 son proporcionales a la s  

coordenadas x  % y e introducidos en un calculador 4, %ae 

calcula va leres correspondientes de y  A o e s ^  de lo s  

va lorea de x e y y ajusta lo s  árboles 6 y  6, do modo que 

e l  ángulo de rotación 6 - 9 atoa óltimoa sea proporcional 

a dichos va leres . 3R árbol 5 opera una mira para e l  ajus­

te  en t aimut y e l árbol 6 está conectado con otro calcu­

lador 7 que en su lado de entrada está  también conectado 

con e l ro d illo  3c del integrador 3, de modo que reciba
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en angelo de rotación del mismo que es proporcional a la  

coordenada z . El calculador 7 calcula por la s  componentes 

z y A coa ^  laa  coordenadas ^  y A en e l  a is  tama polar 

de coordenadas y la s  transmite como ángulos de rotación de 

lo s  árboles de sa lida  8 y 9 a la  mira para al a juste del 

ángulo de a lt itu d  y la  d istancia .

tos  árboles 5, 8 y 9 están conectados en 

forma conveniente con un sistema de transmisión de Selsyn 

o sim ilar para introducir lo s  datos A , ^ , a un instru­

mento de ocntrol del disparo del cañón o para la  transmi­

sión del movimiento de seguimiento a una batería  de pro­

yectores o a otro d ispos itivo . Desde luego, puedas estar 

provistos de graduaciones para la  lectu ra  v isu a l.

De lo  que antecede es evidente que cada 

movimiento de seguimiento, según ha sido ajustado, corres­

ponde a ajustes angulares constantes de los  árboles de en­

trada Id ,  3d y sa de lo s  integradores 1 , 2 y 3. A s í, a 

cada seguimiento han de hacerse primordialmente ajustes 

angulares constantes que corresponden a l movimiento dal 

blanco y que luego son regulados de acuerdo con que resal­

ten necesarias correcciones.

35a in ic iao ión  y ccereoción del movimiento 

de seguimiento se efectúa por medios de la s  empuñaduras 

de entrada 10. 11 y 12, que controlan la  d istancia, e l 

ángulo de a lt itu d  y e l de azimut. A , ,  y , respec­

tivamente. la s  empuñaduras lo ,  11 y 13 accionan generado­

res tacóme tr íeos  13, 14 y 15 para suministrar tensiones
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a* entrada que son proporcionales a la s  derivadas en e l  

tiempo de los  movimientos ae rotación de la s  empañaduras. 

Las tensiones de entrada son convertidas en coordenadas 

en lo s  resolvedores 16 y 17 y la s  componentes calculadas 

5 de le s  tensiones de entrada en el sistema de coordenadas 

rectangulares son aplicadas a motores 18, 19 y 20 que es­

tán conectados con lo s  hu sillos  Id ,  3d, y 3d de lo e  in te- 

gradores 1, 2 y 3, por ejemplo, a través de amplificadores 

21, 22 y 23. io s  motores 18, 19 y 20 están destinados a 

10 g irar a una velocidad proporcional a la  tensión y , por 

consiguiente, actúan como integradores cuyos ángulos de 

rotación representan la s  in tegra les  de tiempo de la s  com­

ponentes de la s  tensiones de entrada. A f in  de que estos 

motores satisfagan lo  más exactamente posib le la  condición 

15 impuesta, es d ec ir , que giren a una velocidad proporcional 

a la  tensión, están conectados a generadores tacomótrices 

24, 25 y 26, cuyas tensiones son comparadas con la s  ten­

siones de entrada. Las tensiones d iferen c ia les  son añadi­

das a laa  tensiones de entrada con 1o cual lo s  motores 

20 se obtienen un exceso de tensión que contrarresta la s  ten­

dencias a la  desviación desde la  le y  de proporciones cons­

tantes.

La in ic ia c ió n  de un movimiento de segui­

miento se efectúa de ta l modo que la s  empuñaduras de en- 

25 trada 10, 11 y 12, sean giradas de manera que la  mira s i­

ga e l  blanco. Después de haber conseguido este resultado, 

la s  empuñaduras son detenidas, después de lo  cual la  mira
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continúa ejercitando un movimiento en una dirección invaria­

b le  y  a una velocidad constante a travos del espacio, sien­

do dichos datos determinados por las posiciones angulares 

de lo s  árboles Id , 2d y 3d da los  integradores 1, 2 y 3 con 

5 lo  cual han sido ajustados*

Podría estar ju s tificad a  una explicación más 

detallada del modo de funcionamiento del d ispos itivo  en re­

lac ión  con la  transformación de coordenadas desde la s  ten­

siones de entrada-emitidas por lo s  generadores tacometri- 

10 eos 13, 14 y 15*

Gomo se comprenderá por lo  que antecede, lo s  

va lores instantáneos ( s i  se u t i l iz a  corriente a lterna, lo s  

va lores e fec tos  instántáneos) de la s  componentes de la s  ten­

siones de control según sen transmitidas desde lo s  resolve- 

16 dores 16 y 17, a través de la s  lín eas 24¿ 25* y 26', repre­

sentarán aceleraciones en la  dirección de loa  e jes respecti­

vos x, y , z . Oomo quiera que la s  observaciones de la  posi­

ción verdadera del blanco con r elación a l punto medido se 

hacen en e l sistema de coordenadas polares, le s  va lores 

20 instantáneos da la s  tensiones de control que entran por la s  

lín eas 27, 28 y 29, representan convenientemente proporcio­

nes de cambio en distancia, elevación y azimut* A s í, la s  

variaciones momentáneas de componentes que pueden ser pro­

ducidas por las empuñaduras de entrada consisten en ana 

25 componente en la  dirección de la  distancia inclinada ajus­

tada (controlada por la  empuñadura l o ) ,  o tra  componente 

perpendicular a e l la  en e l plano v e r t ic a l (controlada por la  

empuñadura 11) y una tercera componente (controlada por
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la  empañadura 12) perpendicular a las otras dos y en a l p la­

no horizon ta l. Un simple an á lis is  de la  re lac ión  entre la s  

componentes en este sistema polar de coordenadas y la s  com­

ponentes en e l sistema rectangular de coordenadas maestra 

que ana componente en la  d irección  de la  línea, de mira dará 

ana componente x proporcional a eosy^cos ^ , ana componen­

te y proporcional a eos ^ s e n  /3, y ana componente a pro­

porcionada a sen^**^ Una componente en azimut dará ana com­

ponente x proporcional a seny% y ana componente y propor­

cional a cos^7 , pero no hay componente z en este oaso.

lo s  resolve&ores 16 y 17 operan en esencia

como sigue:

83. resolvedor 16 es controlado por e l árbol 

6 cuya posición angular es igual a l ángulo A s í, es ca­

paz de calcular las  componentes z que son funciones de 

solamente pero no de la s  componentes x  e y que son funcio­

nes de /*"asf como de . Por consiguiente, e l cálculo de 

la s  componentes últimamente mencionadas se escinde en dos 

etapas, como en lo s  calculadores 4 y 7, de modo que e l  

resolvedor 16 calcula directamente la  resultante de la s  

componentes x  e y  en e l plano xy, que son ana función de^/*" 

solamente, después de lo  cual se hace ana resolución en 

componentes x  e y en e l reselvedor 17 que está  controlado 

por e l árbol 5 cuya posición angular es igual a l á n g u l o .

princip io  de transformar coordenadas 

por medio de ta les  resolvedores es comúnmente conocido, 

por lo  cual la  an terior descripción de sus funciones de

-  10 -
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cálca le y disposiciones básicas podrá ser su fic ien te para 

exp licar sus modos de funcionamiento#

Como quiera que e l  control del movimiento 

de seguimiento en e l d ispositivo  según e l invento se ca­

rac teriza  por "corrección a cero" la  relación  entre le s  mo­

vimientos (o posiciones) de la s  empuñaduras de entrada y 

la s  tensiones de entrada transmitidas a través de la s  l í ­

neas 27 a 29 carecerá de importancia, la  única condición 

para l le v a r  a efecto  e l deseado movimiento uniforme de se­

guimiento consiste en que las  tensiones de entrada sean 

reducidas a cero después da cada corrección, de manera que 

lo s  árboles estén en reposo a continuación y suministren 

componentes constantes de proporoión x* y* z ' , a lo s  in te- 

gradores de disco y bola 1 , 2 y 3. A sí, en la  rea liza c ión  

que se ña descrito , en la  cual la s  tensiones de entrada son 

generadas por generadores operados por la s  empuñaduras de 

entrada, e l  deseado movimiento de seguimiento ha sido es­

tablecido tan pronto como la s  empuñaduras de entrada han 

sido detenidas. Sin embargo, se comprenderá que es particu­

larmente conveniente eetimar primerdialmente los  requeridos 

movimientos de rotación de la s  empuñaduras de entrada apro­

ximadamente para corrección de una desviación del movimien­

to de seguimiento desde e l movimiento del blanco según se 

observa en lo s  respectivos instrumentos. 3?or consiguiente, 

en la s  mejores construcciones, como en e l  d ispos itivo  que 

aquí se describe, hay una proporcionalidad directa entre 

la s  rotaciones de la s  empuñaduras de entrada y la s  tensio-

-  11 -
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n#s de entrada generadas por e l la .

Se observará que una desviación observada 

dada en elevación o azinmt del punto de mira desde e l 

blanco ea percibida por e l observador como una distancia 

S que no forma ninguna medida defin ida de la  desviación, por­

que la  re lación  entre la  distancia medida y la  rea l es pro­

porcional a la  d istancia, por consiguiente, s i no se toman 

medidas especia les, la  distancia que ha sido a s í observa­

da no dá una plena indicación en cuanto a la  operación de 

10 ajuste manual que pudiera requerirse para obtener co­

rrección . Por esta razón, de acuerdo con e l  invento, se 

han introducido potenciómetros 30 y  SI en la s  lín eas 28 y 

29 para corrección en la  v e r t ic a l y azimut, respectivamen­

te . 31 potenciómetro 30 es operado desde e l  árbol 9 y ,

15 per consiguiente, es ajustado en una posición angular

que es proporcional a la  distancia inclinada A del punto 

de mira. la  tensión suministrada por la  lín ea  28 a l re­

ceptor 16 será de este modo proporcional a A. será va le ­

dera la  rd a c ió n  sigu iente entre dicha tensión V i, l a  ten­

so aión de entrada B, la  distancia A y la  velocidad n de la  

empuñadura de entrada 11 

T i  ** . A . B ** Kg.A .  n

Como quiera que e l  árbol Id  tiene una ve­

locidad que es proporcional a la  tensión de entrada vx ,

2S come se ha descrito antes, e l  desplazamiento de la  bola 

Ib  del integrador 1 será proporcional a Vx dt. Runo quie­

ra q u e ^ e s  proporcional a la  protección de V i sobre 

e l  e je  x , e l  desplazamiento de la  bola Ib , será propor-

-  12 -
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oional a / A . d t, as de c i r , proporcional e l ángulo

de rotación de la  empuñadura de entrada 10 durante e l  in ­

terva lo  de tiempo y la  sensib ilidad en la  empuñadura 11 

será dependiente de la  distancia.

3 ! potenciómetro 31 controla e l ángulo de 

azimut exactamente an la  misma forma. Este potenciómetro 

puede ser operado por e l árbol 6 como se representa en 

la  figu ra  o por e l árbol 9. Si es operado desde e l  árbol 

9. se obtiene una sensib ilidad que depende de la  distan­

cia  inclinada A y s i es operado por e l árbol 6, l a  sensi­

b ilidad  dependerá de la  proyección de dicha distancia so­

bre e l  plano sy. Ha rea lizac ión  representada en la  figu ­

ra 2, se p re fie re  frecuentemente porque la  sensib ilidad 

depende de la  distancia horizontal del blanco.

En instrumentos de te le  medí ción del tipo 

estereoscópico, una desviación, según se observa en e l 

instrumento, será dependiente en forma sim ilar de la  dis­

tancia, por lo  cual pudiera ser deseable en ta le s  casca 

introducir en la  lin ea  27 todavía otro potenciómetro con­

trolado por e l árbol 9.

lo  que antecede, la s  tensiones de entrada son proporcio­

nales a la s  velocidades de .rotación de la s  empuñaduras 

de entrada. Esto as norma especialmente conveniente.

A s i, s i ha de recuperarse e l  avance sobre e l blanco es 

su fic ien te  hacer g ira r la  empuñadura de entrada en un ángulo 

adicional y puede obtenerse fácilmente una coincidencia

jgn la  rea lizac ión  según se ha descrito  en

-  13
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exacta disminuyendo sucesivamente la  velocidad de rota­

ción de la  empañadura de entrada a l f in a l del movimiento 

de corrección y cuando dicho movimiento ha sido terminado 

han sido aplicados a lo s  integradcres va lores de v d o c i-  

5 dad apropiados, sin embargo, también es posible hacer uso 

de otros princip ios para generar tensiones de entrada, 

por ejemplo, de manera que dichas tensiones sean propor­

cionales a le s  ángulos de rotación de la s  empuñaduras de 

entrada, lo  cual ocurrirá , por ejemplo, a i dichas empúña­

lo  duras están conectadas con potenciómetros, 3&1 disposi­

ción, s in  embargo, es manos adecuada porque las empuña­

duras de entrada han de vo lver en ta l caso a posición ce­

ro a cada corrección y obtener dimensión de aceleración .

lo a  elementos representados en la  disposi- 

15 ción descrita , ta le s  como integradcres, d iferenciadores, 

calculadores, e to . ,  pueden su stitu irse , desde luego, por 

otros d ispos itivos , con funciones mecánicas o e láctricas 

equ ivalentes. Además, los  d ispositivos para controlar lo s  

ajustes angulares de los árboles Id ,  2d y 3d, no p reci­

so san necesariamente funcionar como integradcres, como en 

la  rea lizac ión  ilustrada, sino que para ta l f in  pueden 

usarse d ispositivos ajustables de cualquier das#  aptos, 

después del a juste, para quedar en la  posición ajustada.

lo s  miembros de control para in ic ia r  y 

25 corregir e l  movimiento de seguimiento no precisan ser 

accionados a mane, por ejemplo, es posib le u t il iz a r  e l  

d ispos itivo  para seguir coordenadas polares ya medidas

14 -
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(por ejemplo, con ayuda Ral radar) disponiéndose miembros 

que miden lo s  errores lo s  cuales comparan las coordenadas 

de sa lida  de un equipo de radar con lo s  valorea A,

de lo s  árboles 9, 8 y 8 y efectúan a l funcionamiento de lo s  

generadores tacométríeos 13 a 15, o alimentan los reso lve - 

deres 16 y 1? con tensiones de entrada directamente a traí­

an la  construcción descrita  y pueden hacerse muchas realizán­

donos ampliamente d iferen tes, aparentemente, de este inven­

to , sin  apartarse por e llo  de su alcance, se pretende que 

toda la  mataría contenida en la  descripción an terior, según 

se ha mostrado en los  dibujos anejos, se in terprete como 

ilu s tra t iv a  y no en sentido lim ita t iv o , h s í, en una r e a l i ­

zación sim plificada e l  d ispos itivo  puede también usarse, 

por ejemplo, para seguir movimiento a en un plano solamente, 

por ejemplo, e l plano horizontal y  carece de importancia 

qué d a se  de miembros seguidores se usen, ya que podrían 

e le g irs e  oon respecto a la  fin a lidad  solamente para la  cual 

está  destinado e l d ispos itivo . Se cree que las m odificacio­

nes requeridas para e l equipo del d ispositivo  con miembros 

seguidores e leotrooptioos o acústicos serán evidentes a 

cualquier técn ico.

teda en Suecia, e l 29 de Septiembre de 1950, bajo e l  nume­

re 8304/80, ae acoge a lo s  benefic ios del a rtícu lo  51 del 

vigente Estatuto sobre Propiedad in d u str ia l.

ves de un d ispositivo  d iíerenciado i.

Como quiera que pueden hacerse muchos cambios

Esta so lic itu d , que corresponde a la  presen-
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Los pantos de invención propia y na ora gas 

se presentan para que sean objeto As esta patente de inven­

ción en España, por VEINTE años, son lo s  sigu ientes:

la .  -  un d ispositivo  para segair an ob jeto 

que avanza en ana trayec to r ia , cayo d ispositivo  inclaye ano 

(p más) miembros seguidoras destinados a indicar en cual­

quier momento la s  coordenadas polares del objeto en an s is ­

tema b i o tridimensional de coordenadas y operados para 

segair a l objeto por medio de miembros operativos que ac­

túan automáticamente que son operables por miembros de 

control que prodacan cantidades operativas, caracteriza­

do porque se disponen d ispos itivos  cal Guiadores (d isposi­

t ivo s  transformadores de coordenadas) controlados por loa  

movimientos del miembro seguidor (o miembros) para calcular 

por dichas cantidades operativas va lores que son proporcio­

nales a Ie s  proyecciones de la s  cantidades operativas en 

an sistema de coordenadas Badidiano estacionario, por 

ejemplo, rectangular, y porque dichos valores calculados 

están destinados a ser suministrados cada uno a un dispo­

s it iv o  ajustable por lo s  respectivos valores según han 

sido calculados, siendo la s  posiciones ajustadas de d i­

chos d ispositivos a ju sta rles , o cantidades de salida co­

rrespondientes, suministradas a d ispos itivos  destinados a 

in tegrar y  a transformar coordenadas y están destinadas, 

con dichas posiciones ajustadas o cantidades de salida 

correspondientes como cantidades de entrada, que repee-
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sentan Salivada a de tiempo de la s  respectivas coor d iadas  ̂  

a producir en dicho sistema 3u e l id i ano de coordenadas can­

tidades que corresponden a e lla s  y que controlan e l miem­

bro o miembros seguidores y que representan coordenadas 

en dicho sistema polar de coordenadas.

as. -  un d ispositivo  según se re iv in d ica  en 

e l  punto 1 , caracterizado porque dichos d ispositivos ajus- 

tables consisten en integradores.

ga. -  un d ispositivo  según se re iv in d ica  en 

e l  punto 2, en e l cual las cantidades operativas consisten 

en tensiones, caracterizado porque dichos integradores con­

s is ten  en motores e léc tr icos  cuya velocidad de rotaciún es 

proporcional a la  tensión.

43. -  Un d ispositivo  según se re iv in d ica  en 

lo s  puntos 2 ó 3, caracterizado porque dichos miembros de 

control incluyen d ispos itivos  para d iferenciar lea  movi­

mientos de lo s  miembros de control y em itir cantidades ope­

ra tivas proporcionales a la s  derivadas de tiempo.

63. -  un d ispositivo  según se re iv in d ica  en 

e l  punto 4, caracterizado porque dichos d ispositivos para 

d iferenciar lo s  movimientos de lo s  miembros de control con­

sisten  en generadores taeométricos o sim ilares.

63. -  un d ispositivo  según se re iv in d ica  en 

cualquiera de lo s  puntos anterioras, en e l  cual dichas can­

tidades operativas están destinadas a in f lu ir  sobre la  pro­

porción de distancia, la  velooidad angular de a lt itu d  y la
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vele o idad angolas de ezimut, Respectivamente, del movimien­

to seguidor, caracterizado por dispositivos, por ejemplo, 

ano o vaRioa potenciómetros, controlados poR e l movimien­

to seguidor y destinados a efectuar ana m ultip licación  

5 continua de, a l menee, loa  valORea instantáneos de la  can­

tidad opeRativa destinada a in flu ir sobRe la  pRopORoión 

del movimiento saguidoi por un fa ctor que ea pRopcRcional 

a la  distancia establecida pOR el dispositivo.

?o. -  Un dispositivo según ae Reivindica 

10 en oualquiera de loa puntos anteRlORes, en el cual dichas 

cantidades operativas están destinadas a inflaiR sobre la  

proporción de distancia, la  velocidad angelar de altitud y 

la  velocidad angular de azimut, respectivamente, dal mo­

vimiento seguidor, caracterizado por dispositivos, por 

15 ejemplo, potenciómetros, controlados por e l movimiento

seguidor y destinados a efectuar una multiplicación con­

tinua de los valores instantáneos de la  cantidad opera­

tiva destinada a in flu ir sobre la  velocidad angular de 

azimut, por un factor que es proporcional a la  proyeo- 

20 ción sobre el plano horizontal de la  distancia inclina­

da establecida por el dispositivo.

6e. -  un dispositivo según se reivindi­

ca en cualquiera de los puntos anteriores, caracteriza­

do porque los di aperitivos calculadores, según se me&- 

25 clonan en e l punto 1, consisten en aparates inductivos 

de seno-ooseno.

-  18 -
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90. -  Un d ispositivo para seguir un objeto

ESVÍ1+

Tal y como se he descrito en l a  Memoria que 

antecede, representado en lo s  dibujos que se acompañan y 

con lo s  fin es que se han especificado.

Beta Memoria consta de diecinueve hojas es­

cr ita s  por una sola cara.

Madrid,

P. A.

D6// 19 -
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