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I N V E N  C I O N

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

.MEMORIA DESCRIPTIVA
¡

¡La presente invenoión se refiere  a perfeccionamientos en, o re— ¡ 
lativos a, escudriñadores del radar.

Esta invenoión tra ta  de aparatos para transmitir movimiento ro­
tatorio alrededor de e jes en dos planos normales entre s i .  La nueva 

5 transmisión de impulso provista con esta invención es aplioaole a 
afustes de armas de fuego, torres olindadas, direcciones de tiro , 
proyectores y sim ilares*

La aplicación particular de la  invenoión es, sin embargo, para 
escudriñadores del radar y, mas en particu lar, para un nuevo proce- 

10 dimiento de, y aparatos para, activar escudriñadores del radar dán­
doles movimientos independientes en azimut y en elevación*

Es tambiÓn objeto de esta invención proveer un escudriñador que 
tenga una inercia mas baja que los escudriñadores habituales del t i —̂ 
po que tiene un impulso en azimut y en elevación, por montaje de mo-' 

15 toree impulsores de suerte que no tienen que ser movidos oonjuntadosí
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v B3 también un o D jeto de la. invención e l  de con stru ir un escudri­

ñador del radar para in stalacion es de radar conducidas por vía aérea 

teniendo los movimientos azimutales y de elevación alrededor de ejes  

que son tangenciales, o ca si tangenciales, a l re f le c to r  esouariñador 

para perm itir a l  re f le c to r  s e r  de un diámetro solamente un poco me- ¡ 

ñor que e l del alojamiento sem iesiérico en e l que esté  situado.

De acuerdo con la  presente invención, un impulsor oomprende dos 

motores impulsando cada uno de e llos a respeotivos piñones coaxiales i
i

de un engranaje d ife re n cia l, estando montado e l elemento impulsado 

para g ira r  con otro piñón en engrane impulsado oon los citados piño­

nes ooaxiáles acoionados desde los motores.

Se ap reciará que, en e s ta  forma,en que e l elemento impulsado sea ¡ 

un escudriñador, será capaz de moverse rotatoriamente alrededor de 

ejes de engranajes cónioos motores y también alrededor de ejes de ¡ 

engranaje cénioo a los que está  coneotado, cuyos e jes  están en ángu-* !

lo  reoto entre s í .  Cuando estos dos e je s , el eje motor y e l que está  !
i

coneotado a l  esouariñador, ocupan respectivamente posición v e rtic a l ¡ 

y horizontal oon respecto a l avión, sirven como ejes de azimut y e le -! 

vaoiÓn para e l escudriñador y r e f le c to r .

Con objeto de que la  invención pueda se r mas olaramente entendida 

vamos a d escrib ir seguidamente una forma de realizaoión del dispositi*  

vo valiéndonos de la s  figuras de las  dos láminas adjuntas, todo ello  

a títu lo  de ejemplo i lu s tra tiv o , mas nó lim ita tiv o .

En los dibujos*

La f i g .  16 es una v is ta  la te r a l  del escudriñador, parte esquemati­

zada y parte seooionada.

La f i g .  26 es una sección v e r tic a l a través de la  ca ja  de engra­

naje diferenoial segán la  lín ea  11-11 de la  f i g .  16 , y

La f i g .  36 es una v ista  general en planta del escudriñador.

EL escudriñador del radar mostrado en lo s  adjuntos dibujos está
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proyectado para in stalación  en avión de combate.

la  oonstruooión del escudriñador para radar aquí mostrado, e l  

refleo  toar 1 e s tá  montado para amuos movimientos en elevación y azimu­

t a l .  Bl accionamiento para e l  re f le c to r  e s tá  dispuesto de suerte que 

5 pueda ser movido en estas dos direcciones o independientemente en una 

u p tra  o a l mismo tianpo en la s  dos. El impulso a l  refleo to r es transé 

m itid ^ n  dos velocidades variables por motores impulsores reversiolee  

2 cada uno de los ouales a ctd a ,a  través de independientes oajas 3 de 

engranajes reductores de velooiaaa, a  los ejes impulsores estando 

10 diohas cajas convenientemente montadas en e l mismo alojam iento. EL

conjunto de ca ja  de engranajes y motor e s tá  montado entre apoyos so­

portados directamente en e l  esqueleto del avión (ver f i g .  3*) y este 

montaje es preferiblemente ro ta to rio  de suerte que permita ap licar, 

s i  se desea^giro de estab ilizació n . EL re f le c to r  1 y la s  diversas 

15 partes a través de la s  cuáles se le  trangRite e l  impulso están monta­

dos sobre un elemento de marco en palom illa o brazo ¿  que sobresale  

hacia delante desde los apoyos de oaja de engranajes*

Una unidad ca ja  de engranaje d iferen cial está  unida al extremo 

fro n ta l del elemento de marco a l cual se transmite el impulso me- 

20 diante los dos ejes 4, oada uno de los oulaes lleva  piñones oÓnicos 

6̂ unidos a eu extremo a n terio r . Los piñones oónioos JS engranan con 

ruedas en oorona dentada 2. libremente montadas sobre un árbol v e rti­

ca l 8 que coincide oon el eje del movimiento en azimut del refleo to r  

1* Bl árbol 8 está  centralmente excavado para re c ib ir  al eje cruzado 

25 ^ en el oual e s tá  montado el re fleo to r 1 y al cual está  ligado median*

te brazos 2̂ 1 que están enohavotados al eje jg. Piñones oónioos 11 es­

tán enola. v i jados a las ruedas en oorona y engranan con . ruedas có- 

ípicas 12 que estáh montadas en el eje Una de las  ruedas 12 está  

eneñavetada al eje ^ mientras que la  o tra  g ira  libremente sobre é l ,

30 pero está  situada longitudinalmente respecto a l eje mediante cojine—



tes de empuje* La segunda de las ruedas 12 sirve solamente para equi­
lib ra r  el empuje en los engranajes 11 y puede ser omitida en algunas  ̂
circuns tanoias *

vá en la  f ig , la que, deoido a la  disposición, cuando ambos 
5 e jes 4 giran en la  misma dirección, la s  dos ruedas en corona lo ha­

cen en direociones opuestas*

Se apreoiará por la  anterior descripción que s i  los dos e jes mo­
tores 4, giran a la  misma velocidad, pero en direociones opuestas, en­
tonces los nos piñones cónicos 11 en el árbol 8 girarán juntos a la  

10 misma velocidad* este caso las ruedas cónioas 12 permaneoen f i ja s  
entre los piñonea 11 y e lla s , junto con el e je  siguen el movimien­
to de los piñones 11, girando alrededor del árbol 8 los e je s , impar­
tiendo a s í un movimiento en azimut a l re&slector 1 . La reversión de 
los motores j2 oausará la  inversión de giro dol pe#lector,alrededor 

15 los e jes del árbol 8, de suerte que un movimiento oscilatorio  puede 
ser impartido el escudriñador para dar e l deseado movimiento azimix* 
ta l para una unidad escudriñadora conducida áre ámente^

Cuando, por otra parte, los dos motores 2 son girados a la  misma 
velooidaa y dirección, las ruedas cónioas 12 giraran los e jes a ire- 

20 dador del eje <? sin ser realmente movidos alrededor los e jes del ár­
bol 8 . Daao que el reflector escudriñador 1 está unido al e je  $) y el 
e je  está enohavetado a una de estas ruedas cónicas 12, podrá e l escu# 
dr¿ñador, en estas condicionesj re c io ir  una rotación^alrededor los e- 
jes del e je  que está en ángulos recto: respecto al primer eje de 

25 rotación* Esta rotación imparte un movimiento en elevación a l escu­
driñador y puede ser similarmente invertida por reversión de la  di­
rección de amuos motores*

En las dos oondicienes acabadas de d escrib ir, solamente se dán 
al escudriñador movimientos en azimut o en elevación. Donde, sin em­
bargo, los dos ejes impulsores 4 son girados a diferentes velocidades30
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pno respecto a l  o tro , sea en l a  misma o en opuesta dirección, son im­

partidos a l  escudriñador ambos movimientos en azimut y en elevación.

Este procedimiento de accionamiento de escudriñadores del radar 

primeramente proyectado para usarlo en conducciones aáreas por avio­

nes de combate, es igualmente aplicable; para funcionamiento en t ie ­

rra  o en mar.

En l a  construcción d escrit^ ía  alimentación al escudriñador dipo­

la r  (no mostrada) no puede ser conduoida en to ta l directamente desde 

el elemento de marco y para procurar l a  alimentación es empleada 

una detallada conexión estructurada. Está mostrada en la  f i g .  3& y 

comprende dos seooiones 1¿ ooaxiales ríg id as conectadas mutuamente y 

en sus extremos por juntas ro ta to ria s  lj?. La primer secoión 14 ooa- 

x ia l  toma la  alimentación desde una socollón 16 esta.oionaria unida 

a l  elemento, mientras que la  segunda secoión 1^ alim enta, a travás 

de una anona oanda de junta en T (no mostrada) a una junta ro ta to ria  

17 en un plano en ángulo recto  respeoto a la s  juntas 1¿ y situada en 

e l e je  _9. La junta 1̂ . alimenta a l a  seoción 16 j^inal coaxial y a l di­

polar u otro tipo de alim entación.

Be la  f i g .  3  ̂ se vá que e l  re f le c to r  1 puede s e r  giraao con un 

amplio ángulo desde su posición cero mostrada, a la  vez en azimut y j 

en elevación^ para p erm itir l le v a r  a caco una amplia busca. Se apre—  ̂

c ia rá  también que la  construcción es t á l  que el máximo diámetro del 

volumen barrido por el re f le c to r  escudriñador es solamente un poco 

mayor que e l  diámetro del re f le c to r  escudriñador, a causa de que lo s  

ejes de azimut y ele#aeión están cercanos a l a  parte p osterior del re*- 

f le o to r . EL espacio requerido para e l re f le c to r  es por lo  tanto ex—  ̂

cepcionalmente pequeño y puede ser adaptado muy oeroa de l a  p erife ria   ̂

dBl re f le c to r  como se muestra en la  f ig ,  3  ̂ oon la s  paredes de su alo-^ 

jamiento 19.  !

Se ap reciará que los movimientos azimutal y en elevación del es— }
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oudriñador son función de los movimientos de amb03 motores 2#
Es por lo  tanto necesario e jercer simultáneamente control de am­

óos motores para produoir la  necesaria diferenoia de velocidad entre ' 
e llo s .

Esto puede ser efectuado mediante toma de señales de posición 
desde los e jes de azimut y elevación del escudriñador por medio de  ̂
potenciómetros acoionados por los respectivos e je s . Estás señales son 
comparadas oon señales de control para dar las respectivas señales de 
error en azimut y elevación. Los potenciómetros úsanos para este fin  
están indicados en la  f ig .  3&. Consisten en un potenciómetro 21 de 
posición de elevación y ctrp J22 de posición de azimut,cuyos cuerpos 
están rígidamente fijados entre s í  y al estacionario alojamiento 23 
del e je  9.

EL br^zo leva de potenciómetro 21 está fijad o  al extremo del e- 
je  de suerte que la  posioiÓn del citado brazo corresponderá a la  
posioión angular del reflector 1 respecto a su e je de elevaoión. El 
brazo leva del potenciómetro 22 está unido, a travós de una par de 
v arillas  de oonexión y 25. al elemento ¿  en forma de producir ro­
tación del brazo leva respecto al cuerpo, conforme e l cuerpo del po­
tenciómetro se mueva oon él reflector en su movimiento azimutal.

Los movimientos de los ejes ^ para produoir movimientos azimutal 
y en elevaoión están dispuestos para implicar movimiento de ámeos e- 
jes impulsores y por esta razón los dos motores g están controlados 
por medio de unidades amplificadoras 22., a la s  cuales corresponden. 
Estay unidades amplificadoras pueden ser de cualquier trazado y forma 
no perteneciendo a esta invención. Pueden ser amplificadores ma.gneti* 
eos o electrohidráulicos o, preferiolemente, electrónicos.

Con objeto de producir l a  señal correcta para aplicar a la s  uni­
dades amplificadoras 22. para el control de los servomotores 2, es usa 
da una red de control para determinar la s  dos señales de error.

-  6

á  ¿i. '



, La red resolu toria  oomprende ocho re s is te n cia s  de relativamente 

a l ta  impedancia ooneotadas en parejas entre cuatro puntos fijo s  B,

3 y B*

Las señales de posición azimutal y control desde los generadores 

5 de señal 22 y 20 están respectivamente aplicadas a los puntos g  y g ,

mientras que las  señales de posición en elevación y control desde los ¡ 

generadores de señal 21 y 2*? estám galicadas a los puntos C y

3Para aplicación de la s  señales de control a los amplificadores 2g 

se usan puntos Y, Z, W y X que son, respectivamente, los puntos medios 

10 entre A-B, Br3^ 3**B y BlA* Hh amplificador está  ooneotadO entre X y Z_ 

y e l otro entre Y y g , que están dimatralmente opuestos como puntos 

en la  red, siendo empleados amplificadores aparejados equilibradamente 

Un cambio en potencial entre puntos A y C (que es *tarán simátríeos 

cerca de t ie r r a )  ta l  que ^ se haga positivo oon respecto a c resu lta  

15 haoerse p ositivos los puntos X y g respecto a los puntos g  y g .  Los 

dos amplificadores reoioen así señales en un sentido que resu lta  en 

rotación en el de las  agujas del re lo j de ambos ejes servomotores* 

Reciprocamente, s i  ¿  se vuelve negativo respecto a g  re su lta  la  

rotaoión de ambos ejes de servomotor en sentido contrario al de las ! 

20 agujas del re lo j*

De nuevo, camoio en potencial entre puntos B y g  ta l  que D se vual<f 

va positivo oon respeoto a B re su lta  e l  volverse positivos los puntos 

V y g  respeoto a los puntos Y y Z. Las conexiones a los amplificadores 

son tales que e l primer amplificador obtiene una señal que d¿ n aci-  

25 miento a una rotaoión del primer servomotor en sentido de las  adujas 

del re lo j y el segundo amplificador obtiene una señal que dá origen 

a una rotación del segundo servomotor en sentido contrario si de las  

agujas del re lo j*

Recíprocamente, s i  D se vuelve negativo respeoto a B el primer am-.-  . -  ' i
30 p lificad o r recibe una señal resu ltan te en rotación del primer servomod^



^toy4r sentido de las agujas del re lo j y al segundo amplificador re­
cibe una señal resultante en rotación del segundo servomotor tambián 
en ese sentido*

Por e l principio de la  superposición se vó que, señales de sen- 
5 tido positivo o negativo pueden ser simultáneamente aplioadas entre 

A* C, y b, D,cuando señales oompuestas aparecen en W,X,Y y Z, dando 
nacimiento a movimientos de servomotor compuestos. As**f se vé que 
una señal positiva o negativa aplicada entre puntos Ay C satisface 
las condiciones necesarias para elevación positiva o negativa del es*- 

10 cudrlñador, mientras que la  aplicación de un potencial de sentido po-í 
sitiv o  o negativo entre b y D satisface  las condiciones necesarias 
para rotación azimutal respeotivamaate positiva o negativa.

Se vá que los dos motores contribuyen a ambos movimientos azimu­
ta l y en elevaoión y que ambas señales de error son simultáneamente 

15 suprimidas.

Las señales de control puede ser derivadas desae potenciómetros, 
como se indica en los dibujos, o por generadores forma onda proyec­
tados para dar cualquier modelo de escudriñado para fines de uusca, 
o desde señales de error resultantes de destellos tócnioos interrum- ! 

20 pidos para sistemas de bucles oontinuados. Los mátodos de generación 
de señales de oontrol de este tipo son sin emoargo oián conocidos en

i
este arte y el origen de forma de señales no pertenece a esta inven—  ̂
oión.

La velocidad en alimentación de retorno para fines de amortigua- 
25 miento o oontrol de velocidad puede ser efectuado por medio de gene- ; 

radores tacómetro j5[0 impulsados desde los trenes de engranaje 3. Ta- ! 
ra amortiguamiento o control de velocidad la  salida de los generado- ; 
res tacómetro es alimentada a travás de una reo resolutoria sim ilar [ 
a l a  antes descrita con oojeto de re fe r ir  la s  señalas de velocidad 

30 a sus e jes respectivos. Las señales resueltas sen alimentadas en
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retom o y mezcladas en fase co rrecta  y proporción asimismo correo ta  

con la s  señales de e rro r obtenidas desde l a  red resolu toria  principal 

en l a  entrada a los amplificadores*

Alternativamente y la s  requeridas señales de amortiguamiento o con— 

5 tro l  de velocidad pueden ser obtenidas directamente desde los e jes  de 

escudriñador de azimut y elevación, respectivamente* por medio de ge­

neradores tacómetro en aquéllos ejes o por derivación de l a  señal re­

querida desde la s  respeotivas señales de posición mediante conocimien­

tos tócnioos.

10 Los motores 2 pueden se r reemplazados por motores hidráulicos y

ser obtenido e l neoesario oontrol por un adecuado sistema e le ctro -h i­

dráu lico , que puede en s í  mismo tomar una forma análoga a la  red reso­

lu to ria  e ló o trica  antes expuesta. Alternativamente, la  resolución ne- 

cesaría  puede ser efectuada elóctrioamente por la  miaña rea resolu to-  

15 r i a  e ló o trio a  que antes se describió y la  sa lid a  de los amplificado­

res empleada para válvulas de oontrol en el sistema hidráulico de los 

motores.

N 0 T A

Heoha la  descripción del presente invento se haoe con star, que e s -' 

ta  so lio !tu d  se acoge a lo s  beneficios de prioridad de la  patente in -  

20 g le sa N *. 26167/51, depositada en 8 de Noviembre de 1951, y que se de­

claran  como nuevas y de propia invención la s  reivindicaciones siguien­

tes*

1 * .— Perfeccionamientos en, o re la tiv o s  a , escudriñaaores del ra­

dar, OAraoterizados porque, lo s  movimientos a re a liz a r  se basan en,

25 una impulsión para un elemento ro ta to rio  impulsado alrededor de dos

ejes en planos que forman entre s í  ángulo recto  comprende dos motores



2 64^4
reversibles impulsando cada uno piñones ooaxiales, estando montado 
el elemento impulí&do en forma de girar con otro piñón en engrane ac­
cionado con, y entre, dichos piñones coaxiales impulsados desde los 
motores.

5 2 * .-  Perfeccionamientos, segiín la  reivindicación 16, caracteriza- ;

dos porque# una imulsión para un escudriñador del radar rotatorio a l-  i 
rededor de dos ejes en plenos normales entre s í  comprende# una caja de 
engranaje d iferencial que consta de un par de piñones libremente rota­
torios sobre un e je , un piñón que engrana oon dicho primer par da pi­

lo ñones y fijado para g irar con un e je  en ángulo recto respecto al c ita ­
do ĥ*imer e je , un refleotor para e l escudriñador montado en el menoio- 
nado segundo eje y ruedas de corona dentada unidas al referido primer 
par de piñones, un elemento soportando dicha caja de engranaje dife­
ren cial, un par de motores reversibles de velocidad variable, medios 

15 reductores de velocidad aocionados desde los motores, e jes de salida 
paralelos para los citados motores,impulsados desde los mencionados 
medios reductores de velocidad,extendiéndose longitudinalmente desde 
el referido elemento soporte de la ca ja  de engranaje d iferencial y pi­
ñones fijados a los citados ejes engranando, respectivamente, con las 

20 referidas ruedas en corona dentada pare transm itir impulso a aquella 
ca ja  de engranaje d iferencial desde dichos motores.

3 6 .-  Perfeccionamientos, segón la  reivindicación 26, caracteriza­
dos porque, un segundo piñón está montado libremente rotatorio en el 
e je  p orta-reflector y engranando con e l oitado primer par de piñones.

25 46.— Perfeccionamientos, segón la  reivindicación 26, caracteriza­
dos porque# hay medios para producir señales de control en azimut y 
en elevaoión, medios para producir señales de posición en azimut y en 
elevación, medios para poner en oposioión a la s  referidas señales de 
con-crol y de posición para producir respectivas señales de error en 

30 azimut y en elevación, una red e léo trica  resolutoria, medios para a?-

-  10  -
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p ilca r  dicnas señales de error a la  referida red y un par de amplifica­

dores conectados a esa red resolutoria para reoioir señales desde la 
misma? estando cada uno de tales amplificadores conectado ay y en con­
tro l dé* un motor de impulsión.

5^*— Perfeccionamientos? aegón la reivindicación 40? caracteriza­
dos porque? las señales de posición en azimut y en elevaoión son pro­
ducidas por un par de potenciómetros? cada uno de los cuales tiene un 
brazo leva oonoántrioo con? y giratorio oon respecto a? e l alambre po­
tenciómetro? descansando? respectivamente? los ejes de dicnos poten­
ciómetros en los planos de los e jes de azimut y de elevaoión del escu­
driñador? estando los elementos de los mencionados potenciómetros l i ­
gados a partes móviles y estacionarias del referido escudriñador de 
ta l  manera que los elementos de tales potenciómetros adoptan posicio— í 
nes angulares correspondientes? respectivamente? a las desviaciones 
azimutal y de elevación.

6*+— Perfeccionamientos? segón las precedentes reivindicaciones? 
caracterizados porque? una impulsión para un elemento impulsado rota­
torio alrededor de dos e jes en planos en ángulo recto comprende? dos 
velocidades variables? motores reversibles accionando cada uno piñones 
oónioos ooaxiales libremente montados en un eje comón? un elemento im­
pulsado montado para girar oon uno de otro par de piñones oónioos s i ­
tuados entre? y en engrane impulsado oon, diohos piñones coaxiales y 

montado en un segundo eje oon cojinete en el oitado primer e je , medios 
conectados oon el elemento impulsado para producir dos señales de po- 
sioión independientes indicando la  desviación angular del elemento oon-' 
ducido desde una posición normal alrededor de sus dos e je s , respectiva-' 
mente? medios para generar dos señales de control correspondiendo a 
la s  deseadas posiciones angulares de dicho elemento impulsado oon res-  ̂
pacto a sus dos ejes? medios para comparar cada señal de posición oon ¡ 

su señal de control correspondiente para producir señales de error .1



y la  verdadera posición angular del elemento impulsado con respecto a 

sus dos ejes? una red e ló o tric a  para resolver dichas señales cLp^rror, i 

un par de amplificadores para re c lu ir  señales desde la  referid a red I 

$ reso lu to ria  y para am plificar las  mismas para aplicación a los citados 

motores para ob ligar a que su rotación sea en e l sentido que tienda 

a anular ta les  señales de error#

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

Según se descriDe y reiv in d ica  en la  presente memoria que consta 

de doce hojas foliadas y mecanografiadas por una sola cara y de dos 

láminas de dioujos#

Madrid# a 22 de Noviemore de 1952#

SAVASB AND PARSONS LIMITED# 

p* a#
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