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W UN DISPGSITIVO PARA SEGUIR UN OBJETO MOVIL
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Hl presente invento se refiere & digpositi-
vos pera segulr & un objeto dnrante su movimiento de modo
gque 86 determinen las coordensdas geométriocas del objeto.
¥de vertiocularmente, el invento me refiere & un dispositi~
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ve de esa clase sn el counal uno o varlos miembrog seguldo-

res, por ejemplo insirumsntos direccionsles o teldmetres
destinedos & indicar en cuslgquier momento mediante sus
ajustes lasg coordenzdes polares del obhjeto en un sistems
de ooordensdas D1 o tridlmensionsl, obtienen su movimien-
%0 de miembros operativos de acoidn sutomdtica, ouyos mo-
vimientos durante el oursc de trazzdo ge iniclan y corri-
gen por miembros de control gque son operaldos & meno o auto-
méticamente;

Teles digpositives se nsan principslmente
pera segulr movimientos de blancos, por ejemplo, para le
punterfa 3e cafiones, por lo cual la descripolén del inven-
to se referird en lo que signe 2 un dispositivo especial-
mente destinado para ese finalided, Sin embargo, el inven~
te no gueda restiringido & ello, desde luego.

El problema enroonsiderae.tdn ge presenta-
rd, y las dificultades &l resolverlc se.indiocardn, ocon
referencia g le figura 1 de los dibujos anejos,

En la figura 1 un objeto que se supons se
mueve & 1o largo de 1e lfnes de trezos Ky-M,, se designa
oon M. Por ejemplo, &l epuntaer un eocafién, le distancia,
el dngulo de altitud y el dngulo de ezimut, es decir el
radio vector A, asf como los dngulos ]r‘y en lg figu-
re son ejustados de modo contf{nuno. Bl modo de reslizer
6l movimiento de¢ seguimiento més conocido en la aoctmali-
dad consiste en accionar dirsctamente el miembro o miem-

brosg seguidores, que en une mira dptice consisten en
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instrumentos para buscar la direccidn y pars medir la dis-
tancia, por medio de swme volantes de maniobre ¢ simileres
que, con ello, tlemsn que moverse continuvaments, Sin em-~
bargo, este método es relativamente imperfeoto porgue el
movimiento de seguimiento serd efectuadc en este caso prine
oipalmente por correscidn punto tras punto en la trayeocto-
rie de movimiento del objete, a smber, por el ajuste de
los instrumentos buacadores de la medicldn y medidores de
la digtancia, determinando oscilacionss continues mds o
menos regulaeres del punto medido en torno del blanco, Asf,
le velocidad del blanoo en le respectiva ooerdenada del
sistema de coordenmdes polsres estd representsdas en este
cago por la velocided de rotazoidn del volante de maniobra
oorroapcndicnto;

Oomo normz, 6l movimiento &e un blsnco es
nniforme y rectilfnec, Asf, si =e supons gune el blenco X
ge mueve a uns velocidad constante a lo largo de la lfnea

X, - X¥,, se comprenders fdcilmente gue las derivadas en

el tiempo de &, ]‘ v /9 no son constantes, ea dacir, que
les componsentes de velocidad en el sistema de coordensdiss
polares varfaen durante el ocursoc del seguimiento, Rsto im~
plica, & su vez, gque le vsloocidad de rotacidn medis de
los volantes de maniobra ha de cambiarse sucesivamente,
de modo que serd diffocil una estimacidén subjeiiva de la
velooclded de rotacién segin es regquerids pare mentener la
coinaglidencie entre el punto de mira y el objeto con eyuda

de observacionss previas,

-3 -
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Es mejor usar medlos operativos separedos
gue controlen el miembro ¢ miembros seguidores mecfnice~
mente pare realizar de modo autom{tico un movimiento gue
es establecido por obmervaciones dsl movimiento anterisr
del objeto, & seber, en la suposioidn de gue el movimiento
seguird luego unas ley de movimiento establecida por las
obgervacionses, Asf, una vez que ha sido inicisde este mo-
vimiente automdtico, solamente precisan hecsrse la correo-
ciones requeridas en el migmo durante el curso 4el Segui-
miento, es decir, segin que el punto de mira demuestre no
coincidlir ocon el blanco depéndiandc de una medicidén inexac-
ta del movimiento del blanco o de desviaciones del movi-
miento del blenco de la ley de movimiento segtn se hz su-
puesto,

Convanientgmente, el mencionado movimiento
automdtico es un movimiento rectilfineo uniforme qﬁe impli-
ca gue el blanco se supone que Se mueve en une direccién
invariable y & una velocided invariable despuds de gume la
iniciacidn ¢ ocorreccidn del movimiento sutomdtico del miem-
bre o miembrosg seguidores ha éiao terminada,

Como se menciond antes, las derivadas de
las coordenadas polares no serdn constantes a tel movi-
miento, por lo ocuel los digpositivos para sjustar el miem-
bro o mienbros segnidores no pueden ser impulsados a uns
velocidad constante, Pero un movimiento rectilfneo uni-
forme estd representado por componentes congtantes de Ve~
locidad & lo largo de los ejes de un simtema de coordens-
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das Buclidlene, por ejemplo, rectangular, ostaeiowlo‘.
Por congigulente, pere efectuar el movimienioc de segul-
miento, de aousrdo con el invento, se produmcen cantide-
des que repressntan teles componentes constentes de vele-
oidad las cuales, después de integracién y transforma=
oidn de coordenadas, actdien scbre los medios de ajuste del
miembro o miembros ssguideres, Como guiera gue las obser-
vaciones del movimiento del blanco se hscen en lag coorde-
nadas polares, csda sefisl de entrada para ajustar movimien-
to de seguimiento automstico ha de representar primordisl-
mente componentes de veleoldzad en este sistems de ocoordena-
das, Por le descripeidn siguiente de la figura 2 serd evi-
dente admo dichas seiieles de enirade son transmitidas y obli-
gadas & influir sobre las componentes de velocidad en el sis-
tama de ocoordenadms rsctangulares en une forms deseada, mogw-
trendo dicha figure de un modo muy diagremdtico un ejemplo
de una reslizscidn practicable de une disposicién de acnerdo
con el invento.

Con referencia a la figura 2 de los dibujos
l, 2y & decignan integradores de bole y disco conocidos
en s{ mismos, teniendo omde uno wn disco le, 2a, 3a, ocads
unc de los cusles es accionzdo & mwa velocidad de rotacidén
congtante por un motor y cada unc ds los cuales tiens una
bola 1b, 2b, 3b (en la prdctioa, convenientemsnte, dos boles
ge aplican entre s{ en cads integrador), Dichas bolas trans-
miten el movimisnto de los discos la, 2a, 38, & un rodllle
le, Ro, 3¢, respectivamente, y le distancia radisl & dichas
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boles desde €1 centro del disco puede ajustarse por medio
de un husillo 14, 24, 3d. Por esta dtsposicién, el €ngule
a8 rotacién del rodillo lo, 2¢, 3¢, serd proporacionsl &
le Integral en el tiempo del movimiento del husille. Ias
posiciones angulereg de dichos husillos representan, de

aocuerde con el inventn, componentes de velocidad en dioho

- sisteme ds coordenadms rectangulares gue se designan oon

x*, y' y z', Aef, los integradores 1, 2 y 3, producen valo-

res instantdnecs de las cocrdensdas x, y, z, del blanco,
~Como se reprssente &n la figure 1, existen

las siguientes relaciones sntre las coordenadas x, y, 3,

por une parte y A, /” . /5 por otra:

X = & co8 ]'038/3,

y=4 oas‘/'san/ﬂ .

Z = A san./”

i Ia rroyeocidn dsl radio vector A sobre el

pleno xy 6s = 4 oos /’.

Jos dngulos de rotamcidn de los rodilles la

¥ 8o de los integradores 1 y 2 son proporcionsles a las

coorienndas X ¢ ¥y @ introducidos en un celouledor 4, gue

calecule valorses oorrespondientes de /2 v A& ooedh’ de los

velores de x & ¥ ¥ &juate los &rboles 65 y 6, de modo que

ol éngulo de rotacidn d- 3stos dlitimoa ses proporcionsl

& dichoe valores., Bl €rbol 5 opera una mire para el e jua-

'te en tzinnt y el Brbol 6 estd conectado con otro caleu-

lader 7 que en su lado de entrada estd tembién oonsctade
con el rodillo 3¢ del integredor %, de modo gue recibe
-5 - '
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un dngulo de rotacidén del mismo cus es proporcional & la
coordsnade z, BI celoulador 7 oalcoula per las oomponentes
z y & oos / les coordenades /’ y 4 en sl sistema polar

ds coordenadas y las trenamite ocomo dngulos d¢ rotacidn de
los drboles de selids B y 9 & le mira para &l ajuste del
dngulo de altitud y le distanoia,

Los drboles 6, 8 y 9 estdn conectadom en
forma convenisntie con un sistema de transmisidn de Selsyn
¢ similer para introduecir los datos A,f, /’ & un instry-
mento de control del dispare del ocafidn o pare la tranemi-
sidn del movimiente de seguvimiento & une baterfs de pro-
yeciorss ¢ a otro disyositivo. Dosde luego, puedem estar
provistos de graduvaciones psra la lectura visuel,

De lo gue antecede es evidente gque cada
movimiento de seguimiento, segun ha side sjustedo, corres-
pende 2 sjustes angulares constentes de los &rboles de en-
treda 1a, 24 y 34 de los integradores 1, 2 y 3, asf, &
cada ssgulmiento han ds haooerase primordisimente ajustes
angulares constantes que corresponden sl movimiento del
blanco y que luegc son régula&os de acuerde oon que reenl~
ten neceserlimas corresclonss,

Ye inicimoién y ourreccidn del movimiento

de seguimiento se efccotda por medios de las empufirduras

~de entrade 10, 11 y 12, qus conirolen le distancia, el

éngnlo de altitud y el de azimut, &./» . ¥ / , Tespeo~
tivamente. Xas empuficduras 10, 11 y 12 accionan generedo-

res tacométricos 1%, 14 y 15 pare suministrar tensiones

-7-
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de entrade gque son provorcionsles s las derivadas en el
tiempo de los movimisntog de rotaocidn de las empufinduras,
Ias tensiones de entrada son convertidas en coordenadas
en los resolvsdiores 16 y 17 y las componentes calculadas
ds les tensionss de entrada en &l sisteme de cooxrdensdas
rectangulares son apliocadas & motores 18, 19 ¥y 20 que €&~
t€n conectados con los husillos 14, 2d, y 34 de los inte-
gradores 1, 2 ¥ 3, por ejemplo, & través de amplificadores
£, 22 ¥y 23. Los motores 18, 19 y 20 estén destingdos &
glrar & uns velocidad proporocionel & la tensidn y, por
congigniente, actdan como integradores cuyos dngulos de
rotaclién representan las integraies de tiempo de las com~
ponentes de las tensionss de entrada, & fin de que estos
motores satisfagen lo mds exactaments posgible la condisidn
impuesta, es dscir, que giren & uns velocidad vroporcional
a le tensidn, estdn conectados & gensradores tzcomédtricos
g4, 256 y 26, cuyss tensiones aoﬁ comparadas con las ten-
sionss de entrada, Ie&s tensiones diferencisles son afiadi-
das a las tensiones de entrada con lo cual los motores

se obtienen un exceso de tsnsidn gque contrarresta las ten~
dencias a le desviaocidn deade la ley de proporociones cons-
tantes.

Ie inloiscidn de un movimiento de asgui-
miento se efectiae de tel modo gue les empuiaduras de en-
trade 10, 11 y 12, gean glradas de mansra gue .la mirs si-
ga el blenco. Después de haber conseguido este resultado,
las empufieduraes son detenidaas, despuds de 1o ocual le mira
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continda ejsrcitando un movimiento en una direccién invarie~-
ble ¥ & una veloocidad constents a través del espscio, sien-
do dlchos datos determinsdes por las posiciones angulares

de los drboles 1d, 24 y 34 de los integredores 1, 2 y 3 con
le cusl hen sido & justados,

Podrfe estar justificada una expliocacidn mds
dstalledz d=l modo ds Ffuncionemisnto del digpositive en re~
lacidn con le transformacidn de coordenadas desde las ten-
siones ds sntrade emitidas por los gensradcres tacomdtri-
eos 13, 14 y 156,

Gomo se¢ comprenders por lo que antecede, los
valceres instaptdneos (81 ss utiliza corrisnte alterns, los
velores efectos instdntdnecs) de les componentes Ge las ten~
siones deé ocontrol segin scn transmitidas desde 10s resolve-
derss 16 y 17, a través de las linees 24 25'y 26, repre-
senterdn acelaraciones eun la dirsccldn de los ejes Treepecti-
voes X, ¥, Z. Oomo quiers que lasg obasrvacionas de la posi-
olén verdadera del blence cen releoidn al ponto medide se
hacen en el sistems de coordenadas polsres, los valores
instanténece da les tsnsiones de control gque ontran por las
1fneas 27, 28 y 29, @ Pepresentan convenientemsnte proporcio=~
nea de camblo en distancla, slavacidn y azimnt. Asf, lss
varlaciones momentdneas de componentes gque pueden ser pPro~
ducidaes poxr las empuiieduras de sntrada consisten en uns
componente 6n la dirsccidn de le distencia inelinada ajus-
tada (controlads por la empufiadura 10), otra componente
rerpsndlicular a slla &n el planc verticzl (contrelada per la

empufiadura 1l1) y una tercera ocomponents (controlada por



15

25

como eigue:

la empufiedura 12} perpendiculsr a les otras 4os y en 6l ple~
no horizental, Un simple endlisis de le relacidn entre las
componentes sn eate sistema polar de coordensdas y las come

ronentes en ol sistema rectangular de ococordenadas muestra

. gue una componente en la direccidn de la l1f{nes de mira darg

une comnponente xX proporcionel & cos /k cos /, una componen-
te y proporolonsl a cos /vsen S, v una componente g pro-
poreionada & sen f‘. Uns componente en azimut dard una com-
ponente x proporocionsl & sen /’ y una componentis y propor-
cional & cos /67 , Pero no hay componente z en ests oaeo.

Yos resolvedorss 16 y 17 operan en esasncia

Bl resvlvedor 16 es controlado por el arovsl
8 ouya posicidn anguler es igual &1 &ngulo /V. h4sl, o8 ca-
paz ds celcular las comronentes 2 que son funcionss de /"’
aolamente psre no de las ocomponentes x @ ¥y gque son funolow
nea de /’aai' como de /ﬁ’ o Por consiguiente, 6l odlculo de
las componentes Wl timemente mencionsdes s escinde en dos
etepas, como en los celculadores 4 y 7, de modo gus 6l
resolvedor 16 ocalcula directamente la resul tante de las
componentes x ¢ y en el planc xy, gque Son nna funoidn de /"
solemente, dsspués de lo cual se hace una resclucidn en
componsntes x @ y en el resclvedor 17 gue estd controlado
por el drbol 5 ouya posicidn angular es igumal al €ngulo /# ,
El principio de transformar coordenadas
por medio de tales resolvedores s comiumente conooido,
por 1o cual la anterior deseripcidn de sus funcionss de
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cdloule y disposiciones bédsiocas podrd ser suficiente para
expliocar sus modos de funcionamiento,

Como quiera gue el control del movimiente
de sezuimiento en el dispositive segin el invento se ca-
racteriza por "oorreccidn a cero' la relecidén entre los mo-
vimientos (o p&aicinnea) de las empufinduras de entrada y
les tensicnes de entrada tranamitidas a través de lam 11-
nees 27 a 29 carecsrd de importencie. Ie idnioa condioidn
para llever a efecto el deseado movimiento uniforme de se-
guimiento consiste en gue las tenslones dz entrada sean
reducides a cero despuds de cada correccidn, de maners gue
los drboles estén en reposo a continuecidén y suministren
oomponentes congtantes de proporcidn x* y' z', a los inte-
gradores de disco y bola 1, 2 ¥y 3. As{, en la realizacidn
que se La descrito, en la cusl las tenslonea de entrada son
generadas por gensradores operados por las empuiladurasg de
entrada, el desezsdo movimientc de seguimliento ha sido es~
teblecido tan prontc como las empuiladuras de entrads han
sidc detenides, Sin smbargo, se compreuderd gue es particu-
larmente oconveniente estimar primocrdislmente los reguerxidos
movimientog de rotacidn de las empufinduras de entradse apro-
ximedemente para correceidn de una desviscién del movimien-
to de seguimiento demde el movimiento del blanco segun se
obssrva en los respectivos instrumentos. Per consiguiente,
en les mejores construcciones, como en 6l dispositivo que
squf se describe, hay una proporcionzlidad directa entre
las rotaclones de las empufiaduras de entreda y las tensio-
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nes de sntrede gsneradas por ella.

Se observard gue unaa desviascidn cbservads
dada sn elevacidn o mzimut del purto de mira desde el
blenco es perciblda por el observador ccmo uns distancia
que no ferma ninguns medida definida de la desviacién, por-
que la relacidn entre la distencia medida y la real es pro-
porclonel s le distancia., Por consiguiente, si no se toman
medldes sspecisles, la distancia gne ha sido asgf observa-

da no dd mne plena indicacidén en cusnto & la operacién de

'ajuste menuel gque pudisra reguerirss para obtensr una co-

rreceidn. Por esta razdn, de &cuerdc con sl invento, ae
hen introduncido potencidmetros 20 y 3l en las lfness 28 y
29 para correceidn en la vertical y azimnt, respectivamen-
te, Bl potencidmetroc 30 es operado desde el drbel 9 y,
poer congiguients, es ajustado en una posicidn angulex
que &g proporcionsl & la dlstancle inelinsda 4 del punte
de mira, le tensldn suministrada por la 1fnes 28 &l re-
ceptor 16 serd de ests modo proyocroionsl 8 a. Serd vele~
dera la releolén siguniente entre diche tensién Vi, 1a ten~
sién de entreda B, le distenois & ¥y l& velocided n pde la
empuiladure de entrads 1l
vi BKI .kanKzo.A. n/,,

Oomo quiera que €1 €rbol 14 tiene una ve-
locidad qua es proporcionsl e la tensién de entrada Vx,
como ge he desorito entes, el desplazamiento de la bola
1b del integrador 1 seré proporcionsl & Vx at, Oome quie-
ra qug/IIVX es proporcionsl @ la protsceidn de Vi sobre
ol eje x, el desplazamiento de la bola 1b, serd propor-

- 10 -
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oional %/4(ﬂ; . %%’ dt, es decir, proporcionel &1 dngulo
de rotacidn de le empuficdura de entrads 10 durante el in-
tervelo de tiemno y le sensibilided en la empufisdura 1l
gserd dependiente de la distancia,

8l potencidmetre FL controls el dngulo de
ezimnt exsctamente sn la misme forme, Bste potenoi%matxe
puede ser operado por el €rbol 6 como se represente en
le figura o por el drbol 9, Si es operado desde el €rbol
9, 8e obtiene uns sensibilidasd que dspende de le distan-
cia inclinede & y si es operado por el drbol 6, la sensi-
bilidad dependerd de le proyeceldn de dlcha distancle so-
bre el plane %y, Ia reslizacidn representada en la figu-
re 3, se prefiere frecuentemente porgque la sensibilidad
depende de la dlstancia horizontal del blanco, '

En instrumentos de telemedicidn del tipe
esterecsadpico, une desviseidn, seghn se observe en el
instrumento, serd dependiente eu forma similar de lg dis-
tenola, por lo cusl pudlera ser desesble en tales casos
introducir en la 1{nea 27 todavia otro potenoidmetro ocon-
trolade por el drbol 9,

Bn le realizaocidn segin se ha deserito em
lo gus &nteoeds, las tenaiones de zntrada son proporcio-
nales & las velocidmdes de .rotacidn de les empufiadnras
de entrada, Bsto es una norme especiaslmsnte conveniente.

asf, si he de recuperzrse el avance sobre el blanco es

suficiente hacer girer le empuiedura de entrada en un dngulo

adicionel y puede obtensras fdeflmente une coincidencis
- 13 =



10

15

exascta disminuyende sucesivamente la velocidad de rote~
cidn de la empufiadure de entrads el final del movimiento
de correceldn y ouando dlcho movimisnto he sido terminade
hen sldo aplicedos a los integradores valores de velooi-
dad spropiados, Sin embarge, también es posible hacer unse
de olros principios pera generar tensionee de entrada,
por ejemplo, d¢ manere que dichas tensiones sean prepor-
cionzles & los dnpgulos de rotacidn de les empuiisduras de
entradae, 10 cnal ocurrird, por ejemplo, ei dichas empuiie-
duras eatdn conectades con potenciémetros. Tel disposi-
cidn, sim embargo, es menos adecnade porgue las empufia-
duras de entreds han de volver en tel ocaso e posicién ce~
ro & cada correcoldn y obtener dimensidn de aceleracidén.
Jos elementos representados en le discoai-
oldn dsscrita, tales como integradores, diferenciadores,
ealculedores, etc., pueden sustituirse, desde lvego, por
otros dlspositivos, econ funcicres mecdnicas o eldctriocas
equivalentes, Ademds, los dispositivos para controlsr los
eJjustes engulares ds los €rboles 1ld, 24 y 3d, no preci-
san necessriamente funcionar como integradores, como en
la reslizeocidn ilustrada, sino gque para tal fin pueden
usarge dlspositivos ajustables de cuaslquier clase aptos,
despuds del ajuste, pera quedar en la posiocldn ajustads.
10s miembros de contrel paras iniclar y
corrsglr el movimientio de seguimlento no precisan serx
accionados'a mene, Por ajemplio, es posible utilizar el

dlspositive pars seguir oscordensims polares ye medidas

- 1l4 -
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(por ejemprlo, con eynde del radar) disponiéndose miembroe
gque midsn loe errores los ousles comparan las coordenadas
de selida de un equipo de radax con los valores 4, ,/6 .
de los drboles 9, 8 y 5 y efectuan el funoibnamientc de los
generadorss tacomd@tricos 13 & 15, o alimsntan los resolve~
dores 16 y 17 con tensiongs de entrada directamente & tre-
vés de un dispositivo aiferenciader,

Como guiera que pueden hacerse muchos cambios
en la oconstrucocidén deserita y pueden hacerse muchas realize-
ciones ampliamente difersniess, ap&rentemenie, de este inven-
to, sin spsriarse poxr elleo de su alcance, se pretende gue
toda le metsria oontenida en la descripeidén anterior, segin
ge ha mostrado en loa dibujos &nejos, me interprste ocomo
ilustrative y no en sentido limitativo. asf, en unez reali-
za0ién simplificadse el dispositive puede también userse,
por ejemplo, pare segulr movimienios en un plens solamente,
por ejemplo, el planc horizontel y osrece de importancle
gué olase de miembros seguidores se usen, ya que podrfan
elegirse con respecto @ la finalidad solemente para la cual
ests destinado el dispositive, Se cree gue les modificacio-
nes requerides para el equipo del dispositivo con miembros
gegulidores electrodpticos ¢ acustiocos serdn evidentes a
oualquier téonice,

Bste solioltud, que cerresponie & la presen~-
tade en Suecia, 61 29 de Seriiembre de 1950, bajo el nime~
ro 8304/60, 8e acoge & los beneficlos del artfcumlo 51 del
vigente Bstatuto sobre Propledad Industriel.

- 15 =
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-0~ NOTA -0~

Tos puntos de invencidn propic y nuneva que
se presenten para que asen objeto de este Petente de Inven-
oidn en Bepafie, por VEINTE efice, ason los siguientea:

12, - Un digpositivo para segulr un objeto

" que svenza en uns trayeotoria, ouye dispositivo incluye wmo

(¢ mds) mienmbros seguldorss destinados a indiocer en cual-
quier momento las coordenmdas polares del objeteo en un sis-
teme bi ¢ tridimensional de coordemadas y operados para
seguir al objeto por medic de miembros eperatives que ao;
tden automdticamente que eon opsrables por miembros de
gontrol gue producen cantidades operatives, ocarascteriza-
do porque se digponen dispositivos celonladores {disposi~
tivog transformadorses de coordenadas) controlados por loas
movimientos del miembro seguidor {o miembrog) pera calculaer
por diches cantidedes operativas valores gque socn proporcio-
nales & les proyscoliones de las cantldedes operatives en
un sistems de coordensdame Buclidieno estacionario, por
ejemplo, restangular, y poraque dichos valores calculados
estsn destinados & ser suministrsdos ocada uno & nn dispo-
sitivo 2justable por los respectivos valores segun han
gido calonlados, slendo las posiciones &jnstadas de di-
chog digpositivos ajusiebles, o0 cantldades d® salida co-
rrespondientes, suministradas & digpositivos destinzdos &
integrar y & transformar coordensdas y estdn destinadas,
con dichag posiclones & justadas o0 cantidadeg de sallids
corrsgpondientes como cantidades de entrada, gue repre-
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sentan derivadas de tiempo de las respectivas coordenadas,
@ produoir en dicho sistema Buolidiasno de coordenzdas oan-
tldedes gue corresponden & ellas y gue controlan el miem~
bro o miembros seguidores y que representan coordenadas
on dicho sistems polar de coordena&aé.

£8, - Un dispositivo segun se reivindica en
ol punto 1, caracterizado porgue dichos dispositivos ajuns~
tebles consisten en intsgraderss,

29, ~ Un dispositivo segin se reivindica en
el punto 2, en el cual las oc=ntidadea operativas consisten
en tensicones, cerscterizado porgue dichos integradores con~
sisten en motores eldotricos ouya velocidad de rotacidn es

proporoionsl a la tensidn,

40, - Un dispositivo segin ge reivindioca en
loe puntos 2 ¢ 3, caracterizado porque dichos miembros de
control incluyen diepositivos para diferemoisr loa movi-~
mientos de los miembros de control y emitir cantidedes Opeg~
rativas proporcionales & las derivadas de tiempo,

62, - DUn dispositivo segin se reivindica en
el punto 4, caracterizado porgue dichos dispositivos para
diferenciar los movimientos de los miembros de control con-
sisten en generadores tacomdtriocos o similares;

62, ~ Tn diapositivo segin se reiviniica en
cualquiers de los puntos enteriorss, en el oual dichas can-
tidades operztives estdn destinsdaes a influir sobre la pro-
poreidn de distancia, la velocidad angular de altitud y la

- 17 -
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velocidad angular de &eimut, respectivamente, del movimien-
tc seguldor, oaracterizado por dispositives, por sjemplo,
uno 0 varios potencidmetros, controlados por el movimien=-
to seguidor y destinados a efectuar wos multiplicacidn
contfnne de, 81 menos, los valores instantdneos de la can-
t1dad operativa destinsde a influir sobre la proporaidn
del movimiento ssguldor por un factor que es proporcionsl
e la distancie establecida por el dispogitivo,

72, - Un dispositivo segdn se reivindica
en ocvalquiera de los puntog enteriores, en el ousl dichas
cantidedes operativas estdén Jestinadas & infinir sobre la
proporcidén de distancia, ls velocidad sngnlar de altitud y
la velocidad angular de azimut, respectivamente, del mo-
vimlento seguidor, carscterizado por dispositivos, por
ejemplo, potencidmetros, controlados por sl movimiento
geguidor y destinsdos a efectuar una multiplicacidn con-
tfnue de los velores instentdneos de la cantidad opera-
tiva destinsda a influir sobre ls velocidad anguler de
azimut, por un factor que es propcrcional e la proyeo-
eién sobre el pleno horizontel de la dlstancia inclina-
de estableclda por ¢l dispositivo,.

88, - Un dispositivo segin se reivinii-

c& 8n oualquiora'de les puntos anteriores, carscterize-
de porque los dispesitives calculedores, segun se men~
clonan en el punto 1, comsisten en &paratos inductiveos

d9 send-gosenc,

- 18 -



92, - Un dispositivo para segulr un objeto
» movil,
™) y como se he desorito en la Memoria que
antecede, represeutaio en los dibujos gque se socompaiian y
5 ocon los fines que se han especificado.

Ests Memoria consts de diecinueve hojas es~
crites por uns sols care,

Madria, 28 SEP.wSl ‘,
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