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" UN $ISUHMA U REVERSION DEL ACCIONAMIENTO
HECANICO AL ACCIOHALILWLO JANUAL L SUPERFICIES DE CONTROL
BN AVIDEES ".=-

Lste invento se reilere a aviones provistos
de superficies de control mecdnicamente operadss. Si, en
tales aviones el piloto, por cualquicr rezdn, desea volver
desde el accionamiento necsnico zl accionamiento manual de
las superficies de control, es esencial gue los momentos

de articulacidn de las superficies de control sean pegueiios
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en el momeunto de la reversidn; puesto qué'dz4r§5io las

cargas aerodindmicus ejercidas por las superficies de con-
trol sobre el miembro de control msnual del piloto serdn
exgesivas.

Por consiguiente el invento crea, en un avidn
que tiene una superiicie de control mecinicamente operada,
la combinacidn, con la superficie de control, de un disposi-
tivo para nmedir el momento de articulacidn de la superficie
de control y un mecsnismo controlado por el dispositivo de
medicidn y gue sirve para dar al piloto una indicacidn de
la magnitud del momento de articulucibn, o para accionar
automdticamente una aleta de ajuste o similar en la super-
ficie de control de modo gue se mantenga a un bajo valor el
momento de articulacidan de la uisma.

En el primer caso, el indicador dar& al pi-
loto o a otros miembros de la tripulacidn una indicacidn vi-
sual o audible del momento de articulacidn de cada super-
ficie de control, permitiendo emprender una accidn de co-
rreccidn por el ajuste ae las aletas antes de volver desde
el control uecdnico al manual. En el ¥ltimo caso el momen-
to de articulacidn de cada supervicie de control serd man-
tenddo automiticamente a un valow bajo, con prefereancia
cero o casi cero. En cualquier caso se asegura una rever—
sidn segura al control manual.

Bl invento es especielimente aplicacvle & gis-
temas hidrdulicos de eontrci manual ¢ue incorporan, en aso-
ciacidn con la superficie de control, ¥n gato hidrdulico

que puede ser accionazdo por el piloto para ajustar la super-
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ficie de control a una posicidn deseada. Bn este ea
dispositivo de medicidn puede estar constituido por un indi=-
cador elécirico de ajuste que responde a las presiones ﬁi—
drdulicas de desequilivrio impuestas por el momento de arti~-
culacidn de la superiicie de control sobre la presidn hidrdu
lica, por lo demds estdtiea, que reina en los lados opuestos
del gato cuundo esta en reposo la superricie de controle

Con preierencia, el indicador de ajuste estd
constituido por un par de dispositivos sensioles a la pre-
sidn, cada uno de ellos sometido a travis de un conducto a
la presidn gue reina en un extremo del cilindro del gato,
y un sistena de conexidn articuliado gue puede ser operado
por los fuelles para mover un niemoro de actuacidén en direc-
ciones opuestas en respuesta a la presidn excesiva sobrs uno

u otro de los dispositivos sensiblies a la presidn, disponiég

~dose un indicador para mostrar la magnitud y la direceidn

de desplazamiento del miemoro de actuaéién. Alternativamen—
te podemos disponer un par de interruptores dispuestos para
ser accionsdos respectivasente por un movimiento predetermi-
nado del miembro de sctuscidn en una u otra direccidn, y un

actuazdor ellctrico operable en direcciones opuestas por los

~interruptores y gue sirve para mover una aleta de ajuste en

la superiicie de control para reducir el momento de articu—
lacidn de la misma a2 un valor bajo.

Se describirdn ahora en detalle dos realiza-
ciones especf{iicas del invento, z modo de ejemplo, con reile-
rencia a los dibujos snejos, en los cuales:

La figura 1 es un diagrama ¢ue muestra la pri-

mera realizacién, en la cual se dispone un = indicador para
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indiear el momente de articulacidn de una éuperricie de
control;

la rigura 2 es una seccidn verticsl & traves
de un indicadoxr de ajuste;
A la figura 3 es una seccidn dada por la linesa
IITI - III de la figura 25 y

le figura 4 es un diagrama similar a la ti-
gurse 1 mostrando la sesunda realizacidn.

Los caracteres de rererencia andlogos indi-
can partes correspondientes en todas las figuras.

Los dibujos muestran la aplicacidn del inven=—
%o i elevador ae un‘avién, peroc sse comprenderé yue un ne-

canismo precisamente similar puede asociarse tambien con

las otras super-icies de control, es deecir, el timdn y los
alerones. Con reierencia primero a las riguras 1l a 3, el
glevador 10 del avidn estd conectado por una verilla 11 al
véstago de pistdn L2 de un gato nidrdulico 13 con el cual
estd asociada una vilvula de control 14. La vdlvule de con-
trol 14 puede ser movida en forma convencional por el piloto
en direcciones opuestas desde la posicidn neutra para efec-
tuar conexiones alternativas eantre la entrada de presidn 15
y las szlidas de escape lo en exiremos 0puestos dél cilindro
17 del guto, y para mover asi al elevador 10 a la posicidn
elegida por el piloto. Una biela seguidora 18 ests dispues—
ta entre el vistazo de pistdn 12 del gato y un manguito 118
con lumbreras que rodea a la vialvula de control l4.

El indicador de ajuste 19 del elevador es

operedo por una direrencia de presidn hidrdulica a través del
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ejercido por el elevador 1l0. La diferencia de presidn es

comunicada por tubos capilares 21, 22 gue conducen uno des-

de cada extremo del cilindro de gato 17 & un dispositivo de
medicidn tlexible que opera un trznsmisor de Desynn 23.
Este transmisor 23 esidl conectado eldetricamente con una
escala indicadors 24 slejada y situasda de modo conveniente,
la cual esth graduada para indicar el grado en gue el ajus-
te del elevador estd desequilibrado.

Bl dispositivo de medicidn (riguras 2 y 3)
comprends una caja 38 en la cusl estdn dispuestos dos iue-
lles metilicos rlexibles 25, 26. Los tubos capilares 21, 22
estdn conectzdos respectivamente, por entradas 27, 28 a cé-
maras de valvuls 29, 30 Limitadoras de la presidn situadas
debujo de los iuelles y desde cada una de tales camaras la
presidn es aplicada al exterior del zuelle asocisdo. Uuando
los tuelles 25, 26 estin en su estado distendido sus extre-—
mos inferiores descansan soonre asientos 31, 32, como es mues
tre en ls riguras 2. Una cargs previa ajustable es aplicada
dentro de cada uno de los 1uelles mediante un muelle (re—
presentado en 33 en el cuso del suelle 25) que asegura que
los iuelles guedar:in sobre SU usienio e:s comdiclones de pre—
8idn hidrdulics estlticz solamente.

51 el ajuste del elevulor exid dese,nilibrado,
esto se pone de maniiiesto por una presidn incrementada a
un lade o al otro del plstdn 20 del gato y esta presidn sir—
ve para comprimizr el fwel:s sometido & la presidn en ese ex—
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treno del cilindro. La presidn sobvre el ruelle excederd de
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los 1fuites scguros cusndo es aplicada ruerza motriz al ga-
to y, para evitar el deterioro de los Fuelles en estas cir-
cunstancias, unas vilvulas 34, 35 limitadoras de la presidn
estdn unidas a los TFuelles. <Lstando dispuesta cada valvala
limitadora de la presidn en la cduwara de vilvula asociada.
Cada una de esvas vilvulus clierra a una presién predeter—
minaeda y el desplazaniento de los fuelles pars interruwpir
la couunicucidn entre la clumarz de viivula 29 4 30 y la ocd-
mara 36 & 37 que aloja los rfuelles y para impedir usi la
apliczcidn de cualquler aumento ulterior de presidn a los
fuelles. Fara dar medios contra cualguler posible fuza mas
alld de la vilvula 34 o 35 con el aumento de presién resul-
tante y el posible deterioro de los iuelles, pueden dispo-
nerse unas vilvulas de descarga (no representadas) para
conectar las camaras de vilvula 29, 30 al lado de baja pre-
sién del sistema hiurdulico.

Los iuelles 25, 26, est’n conectados al vis-
tago operativo 39 del transmisor de DesYnn por el sistems
siguiente; La conexidn couprende una corta biels interior
40 que est& pivotada en el centro sovre una espiza 41 sopor-
tada por un par de wvielas largas exteriores 42. Las bielas
largas 42 pivotan en torno de una espliga de pivotamienvo
fija 43 en un extremo y estin pivotadas en el otro extremo
44 a un vistaso 45 unido al iuelle 25. Bl vastago 46 unido
al fuelle 26 est# pivotado por una espiga 47 a un extremo
de la viela corta 40. Ll vistayo operativo 39 del transmi-
sor estd pivotado por una espiga 48 al ofro exftremo de la

biela corta 40 y tumoién a un sistewma de bielas 49, 50 para
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asegurar el movimiento paralelo del vdstuso operativo 39.
La presidn inereuentada sobre el ifuelle 26

) . . . e 4 &£
cleva el extremo de la derecha de la biela corte 40 y, asi,

baja el otro extremo de laz biela 40 y el vistago 39 del
transmisor. La presidn incrementada soore el otro fuelle
25 hace yue las bilelas largas 42 basculen en torno de su

pivote fijo 43 y determina el movimiento de pivotamiento

bde la biela corta 40 en torno de su espiga de pivote 47 en

direccidn de elevar el vistago 39 del tramsmisor.

La maznitud del moviwmisnto hacia arriba o
hacia abajo del vistago operativo 39 es mostrada en la es-
cala indicuadora 24.

En uns disposicidn alternativa representada
en la figura 4 la aguja 51 del indicador 24 puede noverse
entre un par de micro-interruptores 52, 53. Cuando el mi-
cro-interrupior 52 ee accionudo por la sguja 51, es couple
tado un circuito .para accionar un actuador eléctrico 54 acg
plado a wna sleta de ajustie 55 de la superiicie de control,
movimiendo de este modo la aleta 55 en direccidn de reducir
el momento de articulacidu del elevador, 10 a un valor ba-
Jo, Cuando el nicro-interruptor %3 es operado por la agula
51, es conpletado un cire.ito alternaitivo para operar el
actuador 54 en la direccidn inversa, con el resultado, de
nuevo, de gue la aleta 55 es movida en direccidn de redu-~
cir el momento de articulacidn del elevador 10 a un valor
bajo.

La..presente golicitud, gue corresponde a la

presentvadz en Gran Bretafla con Fecha 31 de Enerc de 1l.952
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culo 51 del ¥igente Estatuto-Ley sobre Propiedad Industrial.
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Los puntos de invencidn propia y nueva gue
se presentan para que sean objeto de la presente solicitud .
de Patente de Invencidn en Bspafla, por VEINTE afics, son
los siguientes:

l¢.,~ Un gistema de reversidn del acciona-
miento mecinico al accionsmiento manual de superficies de
control en aviones, gue consiste en la combinacidn con una
super:icie de control mecdnicamente operada, de un disposi-
tivo para umedir el momento de articulacidn de la superri-
cie de control.

22,- Un sistema segin se reivindica en el
punto 18, gue compirende unindicador controlado por el disp@
sitivo de medicidn y gue sirve para indicar sl piloto la
magnitud del monento de articulacidn de 1la superficie de
control.

32.~ Un sistema segln se reivindica enel

punto 12, gue conprende un mecsznismo controlado por el disg-
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positivo de medicidn para actuar automiticemente soore una
aleta de ajuste o similar de la superficie de control de
modo gue mantenga el riomento de artioulacidn de la misma a
un valor bsjo.

42.~ Un sistema seglin se reivindica en
cuaiquiera de los puntos anteriores, que comprende un gato
hidrdulico opersble por el piloto para llevar la superficie
de consrol a una posicidn desead:s, y en el cual el disposi-
tivo de medicidn estd constituido por un indicador eléctri-
co de ajuste gue responde a la presidén hidréulica de dese-
guilibrio impuesta, cuando la superiicie de control estéd
en reposo, por el momentc de articulacidn de la misma en los
extremos opuestos del cilindro del gato.

52,- Un sistema como se reivindicea en los
puntos 28 y 42, en el cual el indicador de ajuste estd cons-—
tituido por un par de dispositivos que responden a la pre-~
sidn, sometido cada uno a través de un conducto a la pre=-
8idn en un extremo dei cilindro del gato, y un sistema de
conexidn articulado opersble por los fuelles para movér un

miembro de actuzcidn en direcciones opuestas en respuesta

a la presidn en sxceso sobre uno u otro de los dispositivos
gque responden a la presidn y gue comprende un indicador para
mostrar la magnitud y la direccidn de desplazamiento del
miembro de actuacidn.

62.- Un sistema segin se reivindica en los
puntos 32 y 42, en la cual el indicador de ajuste esti cons-
tituido poxr un par de dispositivos sensibles a la presién,

cada uno de ellos sometido a través de un condueto a la pre-—
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conexidn articulado opereble por losg Iuelles para mover un
miembro de artuacidn en direcciones opuestas en respuesta &
la presién en exceso sobre uno u otro de los dispositivos
sensibles a la presidn, y que comprende un par de interrup-
tores dispuestos para ser accionados respectivaumente por un
movimiento predeterminzdo del miembro de actuacidn en una u
otra dirececidn, y un aptuador eléctrico operable en direc—
ciones opuestas por los interruptores y gue sirve para mover
una aleta de ajuste de la superiicie de control para redu-
cir su momento de articulmeidn a un velor bajo.

72.~ Un sistema de reversidén del acciona-
miento mecdnico al acclionamiento manual de super¥icies de
control én aviones. ]

Tal y como se ha descrito en la lMemoria que
antecede, representado en los dibujos gque se acompailan y
para los fines gue se han especificado.

Ly presente Memoria consta de diez hojas es-
critas a mdgquina por una sola de sus caras.

Madrid, 2 LENE, 053
P. A

iserld de Elzaburg
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