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Bate invento se refiere  a dispositivos de re­

gulación automáticos oara servo-si st^oas^

En los sistemas propuestos hasta ahora de es­

ta ciase son suministradas señales de entrada a un disposi-
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tliee detecto Y c medio medidor del error, que pote media­

ción de las señales da c ierta  medida de la  desviación des­

de e l va lor correcto. Este desviación es amplificada y su­

ministrada a un servo-sistema que rea liza  una compensación

5 del error por a juste de un sisteme- controlado. A s í, e l na­

die medidor del error es alimentado con cierta  cantidad 

error por retro-alim entación desde #1 sistema controlado, 

a saber, en función da la desviación del último desde a l 

ajusta correcto.

10 3KL tiempo de respuesta del sisteme contro­

lado, sera, sin embargo, a menudo, más bien la rgo a causa 

de la  inerc ia  considerable de lo s  necesarios d isp o s it i­

vos de regulación, pero disponiendo e l sistema de acuerdo 

con e l presente invento, se obtienen valoras del tiempo 

15 de respuesta considerablemente mejores y , simultáneamen­

te , va lores de respuesta considerablemente más exactos en 

cursos dinámicos rápidos.

A sí, en e l uso de un d ispositivo regulador 

que comprenda medios medidores de error que emiten señales 

20 de regulación gyfesrussta a señales de entrada para ajus­

tar cantidades de salida y que tienen une pluralidad de 

sistemas da regulación destinados, en respuesta a la s  se­

ñales da regulación emitidas por al medio medidor de error, 

a ajustar conjuntamente la s  cantidades de sa lida, dicho 

26 d ispositivo  de regulación, de acuerde con el invento ae

caracteriza porque uno d# dichos sistemas consiste en un 

sistema de control y uno o varios, sistemas de ajuste que
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tienen une constante de tiempo menor que e l sistema de con­

t r o l ,  estando dichos sistemas de a juste, en función de 

errores en el sistema de con tro l, destinados a ajustar la  

cantidad de salida por medio de señales de regule cien de­

rivadas del medio medidor de error, estando destinado d i­

cho sistema de a juste, durante lo s  pariodos de regulación 

del sistema de control, a corregir lo s  valorea de ajuste de 

la. cantidad de salida.

Las correcciones pueden hacerse an d iferen ­

tes formas dependiendo del retrase del sistema da regula­

ción y de loa  requ isitos que se planteen en cuanto a la  

respuesta del sistema controlado.

Sn una rea liza c ión  del invento un d isp os iti­

vo transformador consistente en un amplificador de correc­

ción esta conecte do con lo s  medies medidores del error del 

sistema de control para re c ib ir  señales de regulación y 

transformarlas en relación  con una equivalente de compara­

ción, de modo que sus magnitudes transformadas formen una 

medida d irecta  del e rro r .

Si invento se describ irá  con más d e ta lle  con 

referencia a lo s  dibujes anejos, en lo s  cuales:

la s  figu res 1  y 2 son diagramas de bloques 

que muestran rea lizaciones da sistemas de regulación con 

un sistema de control y un sistema de a juste ;

la  figu ra  3 muestra e l invento aplicado a 

un d ispositivo  para e l seguimiento automático de l e  trayec­

to r ia  de aeronaves;
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la  figu ra  4 muestra haces procedentes de una 

antena de radar; y

la s  figu ras 5 y 6 muestran rea lizaciones de 

amplificadores de corrección.

figura 1 muestra un d ispos itivo  de regu­

lación  pon un sistema 'de control 1-5 y un sistema de ajus- 

te 10-13 que permite un ajuste mas rápido del sistema con­

trolado 4 que ^n u.n d ispos itivo  que tenga un sistema de 

control solamente, la s  señales de entrada 6 son alimenta­

das a un d ispositivo  1  medidor de error, la  cantidad de 

error de salida 7 de este dispositivo es amplificada en un 

amplificador 2 y suministrada a un servomotor 3 cuya posi­

ción es alimentada de nuevo a l d ispos itivo  medidor de error 

1 por retro-alim entación 5. áKL servomotor 3 está conectado 

con e l sistema controlado 4.

la  cantidad de error de sa lida  procedente del 

d ispositivo 1  medidor de error gs alimentada también a un 

d ispositivo  l o  medidor de error del sistema de a juste, re ­

gulando dicha cantidad error 7 e l sistema de ajuste que 

te ta  construido de modo que la  cantidad de sa lida del mis­

mo sea une medida del error 7. Son e l lo ,  por medie de la  

retro-alim entación 13 se obtiene una cantidad error 14 

que por mediación de un am plificad r 1 1  as suministrada 

a un servomotor 12  que tiene una constante de tiempo menor 

que e l sistema 2-5. Incluso este servomotor está conectado 

con e l sistema controlado 4, donde, durante lo s  períodos 

de regulación del sistema da control, ajusta e l sistema
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controlado. Rate d is j,cs itivc  da regulación puede usarse, 

por ejemplo, con d ispos itivos  para e l seguimiento automá­

tico  de aeronaves con ayuda de un d ispositivo  seguidor 

óptico. JSn ta l caso, aquella parte del sistema controlado 

que oonsiste en al sistema principa l g ira to r io  y que tiene 

un gran momento da in e rc ia , puede ser regulada por e l s is­

tema da control a l paso que los  telescop ios mismos tienen un 

pequeño momento de inercia y pueden ser regulados por e l s is­

tema ¿a a juste.

cual e l sistema de ajuste va precedido per un amplificador 

de corrección que ajusta la s  señales de entrada de modo que 

la s  ultimas sean una medida de la  desviación, es decir, del 

e rro r .

en el amplificador 21. la s  señales 3o a s i amplificadas son 

transmitidas por retro-alim entación 28 a l d ispositivo madi- 

3er de error 22 del sistema de contro l, e l amplificador 23 y 

el servomotor 24. ¡gL servomotor 24 ajusta, el sistema contro­

lado 25, cuya posición sobre un d ispos itivo  integrador 26 

es suministrada, por ejemplo, a un sincro-transmisor 27 

para su transmisión u lte r io r  a uno o más receptoras*

suministradas también e un amplificador de corrección 31. 

Bn este am plificador, la s  señales de entrada son ajustadas 

en ta l forma que la s  señales 37 procedentes de la salida 

del amplificador sean una. medida d irecta  del error que es

la  figura. 2 mueetra ot-ra rea lizac ión  en la.

la s  señales de entrada 20 son amplificadas

la s  señales de entrada amplificadas 30 son

- 5 -
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ál exigen de las señalas da error da n itrada.

Las cantidades 37 del am plificador de co­

rrección Si san suministradas a un. dtapoeitivo meoider de 

errar 32 dsl alaterna de a justa, i'or medio de la  x e t r o -a li-  

m^ntación 36 una cantidad de exxox 38 es obtenida que, a 

través de un amplificador 33 es suministrada a un servo­

motor 34 para al ajuste d^. sistema controlado 35.

la  conexión entre lo s  sistemas puede hacer­

se de d iferen tes modos. La cantidad de corrección de s a li­

da 39 procedente del sistema de ajuste puede ser añadida, 

pcx um íntegra cien algébrica rea lizada mecánica a e lé c t r i­

camente, en el d ispositivo  integrado! 26, a la  cantidad de 

salida. 29 precedente del sistema de control después de que 

al va lor integrado es alimentado a l sin  oro-transmisor 27.

Alternativamente, la  cantidad de corrección 

de salida 40 procedente del sistema de ajuste puede ser trans­

mitida para corrección de la cantidad transmitida por al 

sincio-sistama.

Alternativamente, la  cantidad de corrección 

de salida 40 procedente del sistema de ajuste puede usarse, 

además, para le e r  directamente, por ejemplo, la  posición en 

un instrumento indicador.

&a figura 3 muestra un d ispositivo  regulador 

de acuerde con al invento, aplicado a un d ispositivo  para 

e l seguimiento automático de aeronaves. 31 sistema de ante­

na está entonces compuesto da un dipolo o equivalente 60 co­

locado en el foco de un re fle c to r  parabólico 61. 31 dipolo
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es incl/tnade en la lac ión  con un árbol en torno del cual 

g ira  emitiendo salíales consistente a *¿n haces o modelos 

de radiación que divergen en alsvación, a s i como en a z i­

mut. lo s  ecos según son recogidos son suministrados a l 

6 receptor 42 de donde son transmitidos a l medidor de error

43 que opera en sincronismo con la s  señales emitidas y 

sus direcciones. La cantidad da ¿ñor 62 procedente del 

medio medidor de error es amplificada en e l  amplificador

44 y suministrada a servomotores 46 para e l ajuste del a is­

ló  tema de antena en eleva cien y en azimut. T&mbión, estos

servomotores 48 ajustan, por ejemplo, un sincrotransmisor 

47 para la  transmisión de la  indicación de posición a l  

sincro-raceptar 49 de un instrumento 84 de control del 

fuego da un cañón o sim ilares.

IB la  cantidad error 62 procedente del medio

medidor de error 43 es suministrada también a un medio 

medidor de error 6o de un sistema de ajuste, da donde la  

cantidad error, a través de un amplificador E l, es sumi­

nistrada a un sincro-corrector 46 del sistema sincro. .al- 

20 ternativamante, la cantidad de corrección del sistema de

ajuste pueda ser transmitida directamente a un d ispositivo 

52 para la  transmisión a l  d ispositivo transformador 53 del 

instrumento de control del fuego, donde es añadida a la  

cantidad procedente de 49, con lo  cual se obtiene una can- 

25 tidad de salida 85 corregida.

la  figu ra  4 muestra la  forma de un haz ra­

diado per la  antena de radar. Bntra la s  lín eas  de trazos

- 7 -
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sa representa la  región dentro 3e le  cual ha de situarse 

e l blanco para perm itir el saguimíentc a u toma t i  co sa tis­

fa cto rio  con ayuda de señales corregidas da acuerdo ccn e l 

invento. Mientras ano esté dentro de la  porción casi recta 

del fren te lobu lar, se obtiene ta l cambio en la  tensión de 

eco por e l ángulo de error que pnede hacerse ana corrección 

en un amplificador de corrección, donde la  suma de le s  se­

ñales de eoo en uno o en ambos planos determina e l n ive l 

de ganancia, estando la  ganancia de señal dispuesta de 

modo que compense una curva alternativamente no r e c t i l í ­

nea que representa la  tensión de control como función del 

errer angular.

la  figu ra  E muestra un diagrama sim p lifica ­

do de un amplificador da corrección, la s  señales de entrada 

7 6 son alimentadas an parte a l d istribu idor 71 y en parte 

también a una válvula amplificadora 72 (posiblemente a 

varias vá lvu las ). Sn e l d istribu idor, la s  señal es alternan 

entre las válvulas 73 y 74 sincrónicamente con la s  a lte r ­

naciones de le  dirección de transmisión de la s  señales de 

la  entena. Después de la am plificación , la s  señales son 

suministradas a un servomotor que está conectado con lo s  

terminales 77. Esto se efectúa por lo s  contactos 78 y 79 

en un ra ló  80 que conecta la s  salidas de la s  válvu las a l 

servomotor solamente cuando entran señales en e l am p lifi­

cador de corrección.

Las señales da entrada a la s  válvulas 72 son 

amplificadas y suministradas a la s  r e jil la s -p a n ta lla  de

- 8 -
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la s  válvulas 73 y 74 come tensión da con tro l. Oon ayuda 

de una am plificación adecuada en la  vá lvu la  72, la  ganancia 

en la s  válvu las 73 y 74 es ajustada de modo que la  suma 

de la s  tensiones de señal de salida de la s  válvulas sea 

5 constante.

la  figura 6 mu?"tre en d e ta lle  un am p lifi­

cador de corrección, la s  señales de entrada 94 son sumi­

nistradas en este caso primero en parta a un desfasador 81 

y en parta a la entrada 82 de un d ispos itivo  de control 

10 de la ganancia. Desda e l desfasador 81 la s  señales son

alimentadas a un amplificador push-pull con la s  válvulas 

83-88, siendo la  ganancia de dichas válvulas regulada por 

la s  tensiones transferidas desde e l  d ispositivo  de control 

de la  ganancia a la  r e j i l l a  de control de la s  válvu las. 3ea- 

15 pues de haber pasado por e l amplificador push-pull son des­

fasadas la s  señalas que han pasado por una de las  mitades 

del amplificador en un paso cambiador da fase 95 con la  

ganancia de una unidad y añadidas a la s  señales que han 

pasado per la  otra mitad del amplificador, gen e l lo ,  la s  

20 señales desfasadas serán añadidas entre a i, pero la s  seña­

le s  que proceden del d ispositivo  regulador de la  ganancia, 

especialmente a. señales de control rápidas, estarán desfa­

sadas en 18QS en la s  dos válvulas en cada peso push-pull 

y se anulan entre s i .  Con e l l o , se impide que la s  señales 

25 de control procedentes del d ispositivo  82 modulen la s  se­

ñales amplificadas por lo s  amplificadores puah-pull de 

modo que se e v ita  la  d istorsión .

-  O -
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la& señalas da entrada a l d i^ o s it iv o  82 de 

control da la  ganancia son demoduladas y suministradas co- 

mo polarización negativa, a, uní segunda r e j i l l a  de cada vá l­

vula en al amplificador puah-pulí. Jomo e l control es hecho 

en varios pasos, se obtiene una regulación e fic a z . A f in  

de corregir todavía e l n ive l dqia suma de la s  señales de 

salida, la  tensión de salida rec tific a d a  96 procedente del 

amplificador push-pull es comparada con cierta  tensión 

normalizada procedente de una fuente de tensión 89. Si la  

tensión de salida d if ie r e  de sota tensión normalizada, se 

obtiene una tensión de d iferencia  que modula la  tensión 

de regulación del d ispositivo de control de la  ganancia, 

la, tensión de d iferencia es ale ta l polaridad que la  ga­

nancia sea regulada a su n ive l correcto. Una válvu la de 

interrupción 98 está conectada de ta l modo que dicha ten­

sión de d iferencia sea emitida solamente s i la  tensión 

96 es mayor que la  89. Jomo quiera que la  forma del lóbu­

lo  dentro de la  región de trazos de acuerdo con la  figu ra  

4 es ta l que la  tensión a l amplificador 90 én función del 

error angular tiende a ser menor a desviaciones grandes 

que a* pequeñas desviaciones, e l amplificador debe ser más 

sensible a la s  amplitudes grandes que a la s  pequeñas.

Betas cualidades del amplificador se obtie­

nen en una forma sencilla  s i e l amplificador opara con 

una polarización  de r e j i l l a  negativamente grande peque 

entonces la  sensib ilidad aumsnts a l aumentar la  amplitud. 

Además, como quiera que hay válvu las que tienen aspectos

10 -
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alterantes ( radios da curvatura) en las  curvas de tensien 

de r e j i l la —corriente anodíoa, podrían elegiRse aquellas 

válvulas que d$n u^  compensación deseada en el oasa de 

que el 1obulc na tenga una superficie lím ite Reota.

la s  señales de salida, a travás de un dis­

tribuidor 93, que opera en sincronismo con loa lóbulos 

de la antena y de un dispositivo medidor de error y un 

amplificador de potencia 90 de tipo conocido, aon auminia- 

tRadaa a un aeRvomotoR 91 que aobRa un dispositivo 92 a l i ­

menta su posición de nuevo a l dispositivo medidoR de 

error.

Con e llo , el valoR del ángulo de Rotación 

99 del sérvemeter 91 constituye una medida de la  cantidad 

de corrección que en la forma deseada puede usarse pera 

coRReg.tr la posición angular instantánea de la  antena 

con reíaoión a la  dirección de la  línea de mira a l blan- 

co, por ejemplo, por ajuste dirá etc sobra #1 sistema 

transmisor sn su lado transmisor o receptor.

Pueden hacerse muchos cambios an las  rea­

lizaciones dal invento cagón sa han descrito, sin apar- 

taRse por alio dal espíritu del mismo, .así, las  Realiza­

ciones según las  figuras 3 a 6 , especialmente la figura 

3, puedan variarse, por ejemplo, en la  forma siguiente:

la  cantidad error 62 puede dejarse in flu ir  

sobre e l miembro de radiación de la  antena con ayuda de un 

servo sistema especial que de esa modo se convertirá en 

un sistema de ajuste. 31 miembro de radiación será ajue-

11
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tado da esta modo a otro ángulo (ángulo de erro r ) que la  

propia antena. De este mock , a l sistema Ae central ha de 

ser alimentado con señalas de regulación que correspondan 

a la  in fluencia dél miembro de radiación de modo que e l 

5 sistema dé control determina e l reajuste de toda la  an­

tena. la s  cantidades de salida al instrumento de control 

del fuego dal cañón, 54, deban consistir entonces en la  

suma de la  cantidad del sinoro transmisor 47 y una canti­

dad que constituye una medición de la  d iferen cia  angular 

10 (ángulo de error) entre e l miembro de radiación y e l d is ­

positivo de antena. Bata cantidad, por ejemplo, puede 

ser obtenida con ayuda de un sincrcccrreto que sustitu i­

rá a s i e l  corrector 48. Con e l lo  se eliminan 5o y S I. la  

tensión de ajuste a la  entrada del amplificador 44, añadá­

is da posiblemente a le s  señalas 3a control 62, es tomada ade­

cuadamente de un d ispositivo petenciométrico o sim ilar que 

emita tensiones de acuerdo con la  in fluencia de dicho dis­

p os it ivo , indicando dicha tensión la  in fluencia del miem­

bro de radiación. Si le. transmisión a l d ispositivo  54 se 

20 hace con ayuda de tensiones, la  corrección puede derivar­

se de dicho potenciómetro en lugar de serlo por medio de 

un sincro-ccrrectcr.

además, podri^mencicnarae que e l invento 

es particularmente adecuado para le s  c ircu itos de control 

25 entes mencionados con varíes sistemas cuyas cantidades 

de salida son "moduladas" entre s i porque la  energía 

e lé c tr ica  es transmitida fácilm ente desde un sistema al

12 -



200687
ctrc  por a n illo s  rezantes mientras que e l  sistema mecáni­

co correspondíante con accionamientos por árboles entre 

d iferen tes sistemas resultará mucho nms complicado y cos­

te so de fabricar.

Esta so lic itu d , que corresponde a la  pre­

sentada en guacia e l 29 de noviembre de 1950, bajo al 

numero 10205/50, se acoge a loa  benefic ios del articu le  

51 del v igente .Estatuto sobra propiedad Indu stria l.

- o -  -  o -

íe s  puntos de invención propia y nueva que 

se presentan para qqua sean objeto de esta petante de In­

vención en España, por V3INT3 años, son lo s  sigu ientes:

l e .  - i?n d ispositivo  regulador que compren­

de medios medidores de error que emiten señales de regu­

lación  en respuesta a señales de entrada para e l a juste 

de cantidades da salida, y que tiene una pluralidad de 

sistemas de regulación destinados, en respuesta a las  se­

ñales de regulación emitidas p^r lo s  medios medidores 

de error, a ajustar conjuntamente la s  cantidades de sa­

lid a , caracterizado porque uno de dichos sistemas consis­

te en un sistema de control y uno o más sistemas de ajus­

te que tienen una constante de tiempo menor que é l a ista-

-  13 -
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con tro l, estanco ¿ i che a sistemas de í j usté, en fun- 

oi^n de errores en el sistema de contro l, destinados, por 

medio de señales de regulación derivadas del medio medi­

dor de error, a ajustar la  cantidad da sa lida , estando 

S dicho sistema de ajuste destinado, durante lo s  periodos 

de regulación del sistema de control, a correg ir lo s  va­

lo res  de ajuste de le  cantidad de sa lida .

2-. — Un d ispositivo  de regulación según 

se re iv ind ica  en e l punto 1, caracterizado porque un dis- 

10 positivo transformador qua consista en un amplificador 

de corrección esta conectado con e l medio medidor de 

error del sistema de control para rec ib ir  señales de re­

gulación y transformarlas en re lación  con una equivalen­

te de comparación de modo que sus magnitudes transformá­

is  das formen una medida d irecta  del error.

3s. -  Un d ispositivo  de regulación según 

se re iv ind ica  en e l punto 2, caracterizado porque e l  dis­

positivo  para transformar la s  señales de regulación se­

gún son recib idas y transmitidas por e l medio medidor 

20 de error está dispuesto de modo que la  re lac ión  entre 

la s  magnitudes de la s  señales de regulación y e l error 

sea l in e a l.

42. -  Un d ispositivo de regulación según 

se re iv ind ica  en cualquiera de los  puntos I  a 3, carac­

terizado porque e l sisteme o sistemas de a juste y e l  s is ­

tema de control consisten an servo-sistamas para e l ajus­

te de posiciones y porque el medio medidor de error del

- 14
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sistema da control responde a la  posición dal sistema de 

a juste, por ejemplo, la  guapetón de un miagubro radiador 

de una antena da radar.

5&. — Un d ispositivo  de regulación según 

5 se re iv ind ioa  en cualquiera de lo s  puntos 1 a 4, caraete­

rizado porque si sistema de ajusta esta destinado a corre­

gid lo s  va loras que son suministrados por e l sistema de 

control a l sistema controlado por medio de la s  cantidades 

de salida procedentes del sistema para ajustar el sistema 

10 controle do.

6^. -  un d ispositivo de regulación según 

se re iv ind ica  en cualquiera de lo s  puntos 1 a 5, caracte­

rizado porque e l sistema de control a s í como e l sistema o 

sistemas da ajuste tiznan a l menas parcialmente un ampli- 
15 ficader común.

7&. -  Un d ispos itivo  de regu lación según 

se re iv ind ica  en cualquiera de lo s  puntos 1 a 6, caracteri­

zado porque la s  señales da regulación de entrada son corre­

gidas por un amplificador que da una tensión de salida 

20 constante.

86. -  un d ispositivo  de regulación según 

se reiv ind ica  en cualquiera de lo s  puntos 1 a 7, caracte­

rizado porque un amplificador de corrección que tiene me­

dios pera el control combinado de la  ganancia hacia delan- 

25 te y hacia atrás está destinado a rec ib ir  la s  señales de 

regulación da entrada.

96. -  Un dispeFittvo de regulación según 

-  15 -
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se re iv in d ica  en e l punto 8, caracterizado porque dicho 

amplificador de corrección esta dispuesto de modo que 

sean comunicadas simultáneamente tensiones para el control 

de la  ganancia a dos c ircu itos en oposición, por ejemplo, 

lo s  c ircu itos  anódieos de dos válvu las conectadas en pus^- 

p u ll, de modo que la s  tensiones da control de la  ganancia 

no puedan ser superpuestas a la s  tensiones am plificadas.

10^. -  Un d ispositivo  de regulación según 

se re iv ind ica  en ¿L punte 9, caracterizado perqué dicho 

amplificador de corrección tiene pases de desplazamiento 

de fase a la  entrada, asá como a la  sa lida , del am p lifi­

cador,

l i e .  -  Un d ispositivo  de regulación según 

se re iv in d ica  en cualquiera de lo s  puntes 1 a lo ,  carac­

terizado porque unos miembros medidores de error están co­

nectados a receptores de sacíeles para la  recepción del haz 

para re c ib ir  señales de regulación, estando dicho receptor 

destinado a em itir, a r e c ib ir , o a ambas cosas, señales 

en c ie rta  sucesión y en c ie rta s  direcciones defin idas, por 

ejemplo, un medio de a lternación da lóbulo para seguimien­

to de aeronaves.

123. -  Un d ispositivo  d# regulación según 

se reiv ind ica  en cualquiera de lo s  puntos 1 a 11, carac­

terizado porque lo s  sistemas están diseñados para trans­

m itir cantidades de regulación para le  indicación d irecta 

de le  posición de une c ierta  cantidad o de ciartas canti­

dades, por ejemplo, indicación de la  dirección hacia una

-  16 -
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aeronave en un instrumento da un a rayate para el contiel 

Ael fuego Ae un cañón*

3-32 . — Un d ispositivo  de regulación según 

se re iv ind ica  en cualquiera de lo s  puntos 1 a 11, caracte­

rizado porque un medio para indicar le  posición , por ejem­

p lo , pera indicar la  dirección hacia una aeronave sobre 

medios de a juste en un aparate para e l control del fuego 

de un cañón, responde directamente a la s  cantidades trans­

mitidas per s i sistema o sistemas*

14R* -  Un d ispositivo  de regulación según 

se re iv in d ica  en cualquiera de lo s  puntos 1 a 4, caracte­

rizado porque consiste un solo sistema de control que 

forma un servo s is  tema, y un solo sistema, de ajuste que 

forma también un servo sistema*

15c. - un d ispositivo  de regulación según 

se reiv ind ica  en el punto 14, caracterizado porque ambos 

sistemas estén dispuestos para ser controlados por ener­

gía e lé c tr ica  solamente.

16s. -  un d ispositivo  regulador automático 

para servesistemas*

Tal y como se ha. descrito en la  Memoria 

que antecede, representado en lo s  dibujos que se acompa­

ñan y con lo s  fin es  que se han especificado*

Sata Memoria consta de d ie c is ie te  hojas

escritas per una sola cara* ¿8N0V.19S1
Madr id ,

1. Á
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