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INVEN CI1ON

.por "PERFECCIONAMIENTOS EN, O RELATIVOS A, ESCUDRINADORES DEL RADAR!
a favor ue la firma inglesa SAVAGE AND PARSONS LIMITED, domiciliada
en Watford, Hertfordshire, Inglaterra.

MEMCRIA DESCRIPTIVA
i
iLa presente invenoidon se refiere a perfeccionamientos en, o re—j
lativos a, escudrinadores del radar.

Esta invenoion trata de aparatos para transmitir movimiento ro-
tatorio alrededor de ejes en dos planos normales entre si. La nueva
transmision de impulso provista con esta invencién es aplioaole a
afustes de armas de fuego, torres olindadas, direcciones de tiro,
proyectores y similares*

La aplicacion particular de la invenoion es, sin embargo, para
escudrifadores del radar y, nmes en particular, para un nuevo proce-
dimiento de, y aparatos para, activar escudrifiadores del radar dan-
doles movimientos independientes en azimut y en elevacion*

Es tambiOn objeto de esta invencidon proveer un escudrifiador que
tenga una inercia mes baja que los escudrifiadores habituales del ti—
po que tiene un impulso en azimut y en elevacién, por montaje de mo-

toree impulsores de suerte que no tienen que ser movidos oonjuntadosi
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+ EBs también un bojeto de la invencidn el de construir un escudrie
flador del radar para instalaciones de radar conducidas por via aérea
teniendo los movimientos azimutales y de elevacidn alrecedor de ejes

qus son tangenciales, 0 casl tangencigles, 2l reflector escuarifiador

para permitir al reflector ser de un difmetro solamente un poco me—
nor que el del slojemiento semiesférico en el que estd situado. |
De acuerdo con la presente invencidn, un impulsor comprende dos i
motores impulsando cede uno de ellos a respectivos pifiones ooax;ales
de un engrangje diferencial, estando montedo el elemento impulsado

para girar con otro pifin en engrane impulsedo oon los citados pifio—

nes ocoaxiel es acclonados desde 1os motorese.

Se apreciarf que, en esta forma,en que el elemento impulsado sea |
un escudrifiador, serd capaz de moverse rotamoriamante alrededor de
ejes de engranajes cénicos motores y tamoidn alrededor ae éjes de
engranaje cénico a los gue estf conectedo, cuyos ejes estén en dngu~
lo reoto entre sf. Guando estos dos ejes, el eje motor y el que esté
conectado al sgouarifiador, ocupen respectivamente posicidn vertical
¥y horizontal con respectq al avidén, sirven como ejes de azimut y ele-!

veoldn para el esoudrifieador y reflector.

Con ovjeto de que la invencidn pueds ser mas oclarsmente entend:l.dai
vemos & desorivir seguidamente una forma de realizecién del dispositis
vo veliéndonos de las figuras de las dos léminas adjuntas, todo ello
a tftulo de ejemplo ilustrativo, mas né limitativo.

En los divujoss

La fige. 18 es unae vista lateral del escudrifiador, parte esqueme ti~
zada y perte secocloneda.

La fig. 22 es una seccidn vertical a través de la caja de eugrm—-‘j
naje diferencial segtn lé lfnea II-II de 1la fig. 18, ¥y

La fig. 52 eg une viste general en planta del escudrifiador.

El escuarifiador del radar mostrado en los adjuntos dioujos estd
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proyectaio pars instalacidn en avidén de combvate.

;
B la oconstruccién del escudrifiador para radar aguf mostrado, el !
refleotor 1 estd montado parz emuvos movimientos en elevacién y azimu-

t2l. Bl accionamiento para el reflector estid dispussto de suerte que

Pueda ser movido en estas dos direcciones o independientemente en una!
u ptra 0 al mismo tiempo en las dose El impulso 2l refleotor es 'bra.ns-'
mitid%n dos velocidades variavles por motbres impulsbres reversioleaé
2 cada uno de los ouales a,otda.,a través de independientes cajas 3 de
engransjes reauctores de velociadaa, & 1los ejes impulsores 4, estanao
dichas cajas convenien temente montades en el mismo alojamiento. EL

conjunto de oceja de engranajes y motor estf montadd entre apoyos so-

portedos directamente en el esqueleto del avién (ver fig. 32) y ests

montaje es preteriblemente rotatorio de suerte que permlita aplicar,
si se desea)giro de estebilizacidén. El reflector 1y las diversas
partes e través de las cusles se le trangmite el impulso esifn monta-—
dos sobre un elemento de marco en palomlilla o brazo 5 que sobresale
hacia delente desde los spoyos de caja de engrancjess

Una unided caje de engrenaje diferencial estd unida ol extremo
frontal del elemento de marco 5, al cual se tranmmite el impulso me;-
diante los dos ejes 4, cada .un'o de los culaes lleve pifiones odénicos ’
8 unidos a eu extremo anterior. Los pifiones oénicos & engrenan con
ruedas en oorone dentada 7 libremente montadas sobre un £rbol verti=
cal 8 que coincide con el eje del movimiento en azimut del reflectior
le El 4rbol 8 esté centraslmente excavado para reciblir &l eje cruzado
9 en el ouel estd montedo &1 reflector 1 y &l cual estd ligado medien:
te brazos 10 que estén enchavetadocs al eje 9. Pifiones oénicos 1l es-
t&n enclavijados a las ruedas en corona 7 ¥y engranén con _ruedas odw
_(_picfa:s;g_ que estéh montades en el eje J. Una de las rusdas 12 esté
enochavetada 2l eje 9 mientras que la otra girz libremente sovre €1,

pero esté situada longitudinalmente respeoto al eje mediante cojilne=
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tes de empuje* La segunda de las ruedas 12 sirve solamente para equi-
librar el empuje en los engranajes 11 y puede ser omitida en algunas ™
circunstanoias*

va en la fig, la que, deoido a la disposicién, cuando anmbos
ejes 4 giran en la misma direccion, las dos ruedas en corona lo ha-
cen en direociones opuestas*

Se apreoiara por la anterior descripcion que si los dos ejes nmo-
tores 4, giran a la misma velocidad, pero en direociones opuestas, en-
tonces los nos pifiones conicos 11 en el arbol 8 girardn juntos a la
misma velocidad* este caso las ruedas cénioas 12 permaneoen fijas
entre los pifionea 11 y ellas, junto con el eje siguen el movimien-
to de los pifiones 11, girando alrededor del arbol 8 los ejes, impar-
tiendo asi un movimiento en azimut al re&slector 1. La reversién de
los motores j2 oausara la inversiéon de giro dol pe#lector,alrededor
los ejes del arbol 8, de suerte que un movimiento oscilatorio puede
ser impartido el escudrifiador para dar el deseado movimiento azimix*
tal para una unidad escudrifiadora conducida are amente”™

Cuando, por otra parte, los dos motores 2 son girados a la misma
velooidaa y direccion, las ruedas cénioas 12 giraran los ejes aire-
dador del eje €sin ser realmente movidos alrededor los ejes del ar-
bol 8. Daao que el reflector escudrifiador 1 estd unido al eje 9y el
eje esta enohavetado a una de estas ruedas conicas 12, podra el escu#
dr¢fiador, en estas condicionesj recioir una rotaciéon”alrededor los e-
jes del eje gue esta en angulos recto: respecto al primer eje de
rotacion* Esta rotacién imparte un movimiento en elevacion al escu-
drifador y puede ser similarmente invertida por reversion de la di-
reccion de amuos motores*

En las dos oondicienes acabadas de describir, solamente se dan
al escudrifiador movimientos en azimut o en elevacion. Donde, sin em
bargo, los dos ejes impulsores 4 son girados a diferentes velocidades
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oepcionalmente pequefio y puede ser adaptado muy cerca de la reriferia !

£ 5 l : L o

wno respecto al otre, sea en la misma 0 en opuesta direccidn, son im-

‘I

partidos al escudrifiedor amvos movimientos en azimut y en elevacidn.

Este procedimiento de acclonamiento de @scudrifiadores del raaar
primeramente proyectado para usarlo en oconducciones aéreas por avio-
nes de comvate, es igualmente aplicavle: para funcioneamiento en tiew
rra © en meY. .

En la construcoidn descrit?ﬁa alimentacién al escudrifiador dipo-
lar (no mostrada) no puede ser conducida en total directamente desde
el elemento de marco 5 y para procurar la alimentadidn es empleada
une detellade oonexidn estructuradae. Esté mostreda en la fig. 38 y
comprende dos secclones 14 coaxiales rigidas conectades mutuamente y
en sus extremos por juntas rotatorias 1l5. La primer secoién 14 coa~
xial tome le alimentacin desde una seccilon 16 estecionaria unida
al elemento, mientras que la segunda secoidn 14 alimenta, a través
de unsa éncna vanda de junts en T (no mostrada) a una junta rotatoria
17 en un pleno en £ngulo recto respeoto & las Juntes 15 y situada en
el eje 9. La Juﬁta 17 alimenta e la seccién 18 §insl ooaxial y al di-
polar u otro tipo de alimentacidén. ’

B la fige 32 se vé que el reflector 1 puede ser girauo con un
emplic éngulo demde su posicidn cero mostrada, a la vez en agimut y
en elevaoiGAJpara permitir llevar a caoo una smplia busca. Se apre-.
clard tamuién que la consirucoidn es tal que el méximo difmetro del

volumen barrido por el reflector esoudrifindor es solamente un poco :

mayor que el difmetro del reflector escudrifiador, a causa de que los!i
ejes de azimut y elevzcidn estén cercanos a la parte posterior del re~
fleotor. El espacio requerido para el reflector es por lo tanto ex-
d2l reflector como se muestra en la fig, 32 con las paredes de su alo-

Jemiento 19.

Se apreciard que los movimientos azimutal y en elevacién del esw

-
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a ¢i. !
oudrifiador son funcion de los movimientos de amb03 motores 24

Es por lo tanto necesario ejercer simultaneamente control de am
00s motores para produoir la necesaria diferenoia de velocidad entre
ellos.

Esto puede ser efectuado mediante toma de sefiales de posicidon
desde los ejes de azimut y elevacion del escudrifiador por medio de
potenciometros acoionados por los respectivos ejes. Estads sefiales son
comparadas oon sefiales de control para dar las respectivas sefiales de
error en azimut y elevacién. Los potencidometros Usanos para este fin
estan indicados en la fig. 3& Consisten en un potenciometro 21 de
posicion de elevacion y ctrp J2 de posicién de azimut,cuyos cuerpos
estan rigidamente fijados entre si y al estacionario alojamiento 23
del eje 9.

EL br~zo leva de potenciometro 21 estd fijado al extremo del e-
je  de suerte que la posioiOn del citado brazo correspondera a la
posioion angular del reflector 1 respecto a su eje de elevaoion. El
brazo leva del potenciometro 22 esta unido, a travos de una par de
varillas de oonexion y 25. al elemento { en forma de producir ro-
tacion del brazo leva respecto al cuerpo, conforme el cuerpo del po-
tenciometro se mueva oon €l reflector en su movimiento azimutal.

Los movimientos de los ejes © para produoir movimientos azimutal
y en elevaoién estan dispuestos para implicar movimiento de ameos e-
jes impulsores y por esta razon los dos motores g estan controlados
por medio de unidades amplificadoras 22, a las cuales corresponden.
Estay unidades amplificadoras pueden ser de cualquier trazado y forma
no perteneciendo a esta invencion. Pueden ser amplificadores ma.gneti*
eos o0 electrohidraulicos o, preferiolemente, electréonicos.

Con objeto de producir la sefial correcta para aplicar a las uni-
dades amplificadoras 22. para el control de los servomotores 2, es usa
da una red de control para determinar las dos sefiales de error.
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. La red reéolutor:l.a comprende ocho resistencias de relativeamente
al te impedancia conentadas en perejas entre cuatro puntos tijos 4, B,
g v D | |

Las sefiales de posicién ezimutal ¥ control desde los generadores
de sefiel 22 y 28 estén respectivamente aplicadas a los puntos D ¥ B
mientras que las seflales de posiéid’n.e:; elevacién y control desde los
generadores de sefial 21 y 29 estim aplicsdas & los puntos § y g.

Para aplicacién de las sefiales de control a los amplifioiaaores 27
se usan puntos Y, &, W y X que con, res.peotivamente, los puntos mealos
entre A-B, B~0, C-D ¥ D-A. Un smplificador estf ooneotado entre X y Z
¥ el otro entre ¥ 'y ¥y que estén aimatralmente opuestos oomo puntos
en le red, siendc smpleados amplificadores aparejados equilibradamente’

Un ‘cambio en potencial entre puntos A y C (que es wrén simétricos
ceroce de tierra) tal que j se haga positivo con respecto a C resulta
hzoerse positivos Jos puntos X y ) respeoto a los puntos W y Ze Los
dos amplificadores recinen asf sefizles en un sentido que resulte en
rotacién en el de las agujes del reloj de ampos ejes servomotores.

Reoibrooamente, 8l A se vuelve negativo respecto & ¢ resulta le
roteoidn de embos ejes de servomotor en gsentido contrario al de las t
agujas del reloje. |

De nuevo, camolo en potencial entre puntos 3 y D tal que D se vuel--
ve positivo oon respeoto a B resulta el volverse positivos los puntos .
By X respecto a los -puntos Y y Z. Das conepiones a los amplificadores
son tales que el primer amplificador obtiene una seflal queo daa- _el' nacie;
mientd g une rotaoidn del primer servomotor en sentido de las agujas F
del reloj y el segundo amplifiocador obtiene una seflal que aZ origen ?
& une rotacidén del segundo servomotor en sentido contrerio sl de las

agujas del reloj .

Reciprocamente, si D se vuelve negalivo respecto a 3 el primer am--,

plificador recibe una sefial resultante en rotacién del primer servomo-!
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~toydr sentido de las agujas del reloj y al segundo amplificador re-
cibe una sefial resultante en rotacion del segundo servomotor tambian
en ese sentido*

Por el principio de la superposicién se vO que, sefiales de sen-
tido positivo o negativo pueden ser simultdneamente aplioadas entre
A* C, y b, Dcuando sefiales oompuestas aparecen en W,X)Y y Z, dando
nacimiento a movimientos de servomotor compuestos. As™f se vé que
una sefial positiva o negativa aplicada entre puntos Ay C satisface
las condiciones necesarias para elevacion positiva o negativa del es*

cudrlfiador, mientras que la aplicacion de un potencial de sentido po-i

sitivo o0 negativo entre b y Dsatisface las condiciones necesarias
para rotacién azimutal respeotivamaate positiva 0 negativa.

Se va que los dos motores contribuyen a ambos movimientos azimu-
tal y en elevaoion y que ambas sefiales de error son simultaneamente
suprimidas.

Las sefiales de control puede ser derivadas desae potenciémetros,
cono se indica en los dibujos, o por generadores forma onda proyec-
tados para dar cualquier modelo de escudrinado para fines de uusca,
o0 desde sefiales de error resultantes de destellos tdécnioos interrum-
pidos para sistemas de bucles oontinuados. Los matodos de generacion

de seflales de oontrol de este tipo son sin emoargo oian conocidos en .

este arte y el origen de forma de sefiales no pertenece a esta inven—l\

oion.

La velocidad en alimentacion de retorno para fines de amortigua-
miento o oontrol de velocidad puede ser efectuado por medio de gene-
radores tacémetro 90 impulsados desde los trenes de engranaje 3. Ta-
ra amortiguamiento o control de velocidad la salida de los generado-
res tacOmetro es alimentada a travds de una reo resolutoria similar
ala antes descrita con oojeto de referir las seflalas de velocidad

a sus ejes respectivos. Las sefales resueltas sen alimentadas en

[
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xetorno y mezcladas en fase correcta y proporoidn asimigmo corredta
con las sefiales de error ovtenidas desde la red resolutoria principal
en le entrada a los amplificadores.

Alternativamente, las requeridas sefiales de amortiguamiento o con-
trol de veloocidad pueden ser obtenidas directamente desde los ejes de
esocudrifiador de agimut y elevasiédn, respectivamente, por medio de ge-
neradores tecémetro en aquellos ejes o por derivacién de la sefial re-
querida desde las respeotivas sefiales de posioié’n median e conocimien—
tos tfonicos.

Los motores 2 pueden ser reemplazados por motores hidréuliocos y
ser obtenido el necesario control por un adecuado sis téma el ectro-hi-
dréulico, que pue'd.e en sf mismo tomar una forma andloge & le red reso—
lutoria eléctrica antes eipuesw. Al ternativamente, la resolucidén ne~
cesariz puede ser efectusda eldctricamente por la misma rea resoluto—
ria eléctrica que antes se desorivid y la selida de los emplificaado-
res empleada para vdlvulas de control en el sistema hidriulico de los

motorese.

N O T 4A

Heona 1la desoripcifn del presente invento se hace constar, que es—!
te solicitud se acoge & los bene:t}ioios de prioridad de la2 patente in-
glesa N#. 26167/51, depositada en 8 de Noviembre de 1951, y que se de-
claren como nuevas y de propia invencién las reiVindiocaciones siguien~
test |

1!..~ Perfecoionamientos en, 0 relativos a, escudrifiadores del ra—
dar, varaocterizados porque, los movimientos a realizar se basan en,
una impulsidn para un elemento rotatorio impulsado alrededor de 4os

ejes en planos que forman entre sf dngulo recto comprende dos motores
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reversibles impulsando cada uno pifiones ooaxiales, estando montado
el elemento impuli&do en forma de girar con otro pifidbn en engrane ac-
cionado con, y entre, dichos pifiones coaxiales impulsados desde los
motores.

2*.- Perfeccionamientos, segiin la reivindicacion 16, caracteriza- ;
dos porque# una imulsion para un escudrifiador del radar rotatorio al- i
rededor de dos ejes en plenos normales entre si comprende# una caja de
engranaje diferencial que consta de un par de pifiones libremente rota-
torios sobre un eje, un pifibn que engrana oon dicho primer par da pi-
flones y fijado para girar con un eje en angulo recto respecto al cita-
do "*imer eje, un refleotor para el escudrifnador montado en el menoio-
nado segundo eje y ruedas de corona dentada unidas al referido primer
par de pifiones, un elemento soportando dicha caja de engranaje dife-
rencial, un par de motores reversibles de velocidad variable, medios
reductores de velocidad aocionados desde los motores, ejes de salida
paralelos para los citados motores,impulsados desde los mencionados
medios reductores de velocidad,extendiéndose longitudinalmente desde
el referido elemento soporte de la caja de engranaje diferencial y pi-
fnones fijados a los citados ejes engranando, respectivamente, con las
referidas ruedas en corona dentada pare transmitir impulso a aquella
caja de engranaje diferencial desde dichos motores.

36.- Perfeccionamientos, segon la reivindicacion 26, caracteriza-
dos porque, un segundo pifidbn estd montado libremente rotatorio en el
eje porta-reflector y engranando con el oitado primer par de pifiones.

46.—Perfeccionamientos, segon la reivindicacion 26, caracteriza-
dos porque# hay medios para producir seflales de control en azimut y
en elevaoidon, medios para producir sefiales de posicion en azimut y en
elevacion, medios para poner en oposioién a las referidas sefiales de
con-crol y de posicién para producir respectivas sefiales de error en

azimut y en elevacion, una red eléotrica resolutoria, medios para a*



pilcar dicnas sefiales de error a la referida redy un par de amplifica-
dores conectados a esa red resolutoria para reoioir sefales desde la
misma? estando cada uno de tales amplificadores conectado ay y en con-
trol dé* un motor de impulsion.

5 5™*—Perfeccionamientos? aegon la reivindicacion 40? caracteriza-
dos porque? las sefiales de posicion en azimut y en elevaoién son pro-
ducidas por un par de potenciémetros? cada uno de los cuales tiene un
brazo leva oonoantrioo con? y giratorio oon respecto a? el alambre po-
tenciometro? descansando? respectivamente? los ejes de dicnos poten-

10 ciometros en los planos de los ejes de azimut y de elevaoidén del escu-
drifiador? estando los elementos de los mencionados potenciometros Ii-
gados a partes moviles y estacionarias del referido escudrifiador de
tal manera que los elementos de tales potenciometros adoptan posicio— i
nes angulares correspondientes? respectivamente? a las desviaciones

* 15 azimutal y de elevacion.
6*+—Perfeccionamientos? segon las precedentes reivindicaciones?
caracterizados porgue? una impulsion para un elemento impulsado rota-
torio alrededor de dos ejes en planos en angulo recto comprende? dos
velocidades variables? motores reversibles accionando cada uno pifiones

20 o6nioos ooaxiales libremente montados en un eje comon? un elemento im
pulsado montado para girar oon uno de otro par de pifiones o0Nioos Si-
tuados entre? y en engrane impulsado oon, diohos pifiones coaxiales y
montado en un segundo eje oon cojinete en el oitado primer eje, medios
conectados oon el elemento impulsado para producir dos sefiales de po-

25 sioion independientes indicando la desviacion angular del elemento oon-'
ducido desde una posiciéon normal alrededor de sus dos ejes, respectiva-'
mente? medios para generar dos sefiales de control correspondiendo a
las deseadas posiciones angulares de dicho elemento impulsado oon res- ~
pacto a sus dos ejes? medios para comparar cada sefial de posicion oon

30 su senal de control correspondiente para producir sefiales de error 1



y la verdadera posicion angular del elemento impulsado con respecto a
sus dos ejes? una red eldotrica para resolver dichas sefiales cLp”rror, i
un par de amplificadores para recluir sefales desde la referida red |
resolutoria y para amplificar las mismas para aplicacion a los citados
motores para obligar a que su rotacién sea en el sentido que tienda

a anular tales sefiales de error#

7*+** Perfeccionamientos en, o relativos a, escudrifiadores del ra-
dar#

Segun se descriDe y reivindica en la presente memoria que consta
de doce hojas foliadas y mecanografiadas por una sola cara y de dos
laminas de dioujos#

Madrid# a 22 de Noviemore de 1952#

SAVASB AND PARSONS LIMITED#

p* o
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