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MEMORIA DESCRIPTIVA
~ para solicitar
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por DIBEZ afios

a nombre de THE SPEARRY GYROSCOPE COMPANY LIMITED, entidad
briténica, establecida en Great West Road, Brentford,
Middlesex, Inglaterra, por:

" UN SISTELA PARA TRANSMITIR INDICACIONES
ANGULARES ".-

—--——————————.--——-——---—-—-—-———

El presente invento se reriere g sistemas
de transmigiones para transmitir indicaciones desde'un
instrumento de medida o indicador, tal como una aguje
magnética o girosedpica, y en particular a medios pars
introducir correcciones en el medio de tpansmlsién e fin

de corregir errores de tipo conocido en el instrumento
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Una aplicacidn importante del invento es
g une transmisidn desde une aguja giroscépica. Es sabido
que las agujas giroscépicas estdn sujetas a un error cuan-
do estin sobre un bugue en movimiento, este error, que se
denomina error de direccidn Norte (6 a veces error de ve-
Locidad), es una funcidn conocida de la velocidad, Gerro-
tas y latitud del buque; ademds, ciertas clases de agujas
giroscdpicas estén sujetas a un error independiente deno-
minado error de amortigﬁaéién que es solo una funcidn de
la latitud del buque.

Se muestran un nfmero de aplicaciones del
invento para compensar la transmisién desde una aguja gi-
roscdpica para este error de la aguja.

A fin de gque el invento pueda ser comple-
tamente entendido y puesto en préctica, se describirdn
ahors a modo de ejemplo, varias formas del mismo, con refe-
rencia a los adjuntos didbujos, en los cuales:

La figura 1 es un diagreme de distribueidn
de un sistema de acuerdo con el presente invento.

La figura 2 es un diagrama de distridbucién
de otra forma del invento.

La figura 3 muestra un sistema similar al
de la figura 1 pero incluyendo medios diferenciasles mecd-
nicos.

La figura 4 muestra otra variacidn del sis~—
tema de la'figura 1.

La figura 5 muestra otrae forma del invento.
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Lg figura 6 es un diagrame de las disposi-
ciones de circuito de parte del sistema de la figure 4.

La figura 7 ilustra otra forma del invento.

La figurs 8 muestra un sistema similar al
ge la figura 7.

La figure 9 muestra un detalle de ia figu-
ra 5, ¥

Las figuras 10 y 11 ilustran medios eléctri
cos para efectuar la correccidn de una indicacién que se
ha de trensmitir. ‘

Haciendo primero referencia a la figura 1,
se muestre en 1 la aguja o compée desde la cual se ha de
efectuar la transmisidn. Un transmisor 2 del tipo paso-a-—
paso ests alimentado con corriente continua desde una 1i-
nea de suministro 3 y transmite a través de las lineas 4,
corrientes al egtator de un motor receptor o repetidor bH,
montadc en cualguier posicidn conveniente alejada de la
aguja, por ejemplo, en el mamparc del buque. El eje & de
un motor repetidor 5 estd acoplado al de un transmisor de
reié 7 directamente o bien a través de engransjes, de mo-
do que los rotores de ambos instrumentos giran a través
de 4ngulos iguales o proporcicnales.

El estator del receptor 5 estd montado gi-
ratoriamente sobre el eje 6, el cual, a su vez, estd mon-
tado giratoriamente en cojinetes 8. 4 fin de permitir
que el estator gire, las lfneas de transmisidén 4 estdn co-
neetadas al mismo a través de colectores 9.

Engranedo al eje del motor repetidor 6 a
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trevés de un engrenaje 10, 1l hay un miembro 12, siendo
el engranaje tal, que en gmsencia de correcciones aplica-
das por el mecanismo corrector que se describird poste-
riormente, este miembro L2 gira a travds del mismo dngulo
gue el compés l. Como se herd evidente, las correcciones
se aplican cuando el mecanismo corrector esté en runcio-
namiento, de modo que el miembro 12 no gire a través del
mismo dngulo que la asguje 1, estando, de hecho, libre del
error de direccidn Norte de la aguja 1. E1 miembro 12
puede, por lo tanto actuar como tabla o disco graduado de
correccidn de la aguje y estd dividido en grados ¥ con
indicaciones direccionales para este fin. Le derrota
*yerdadera® puede'entonces leecerse con referencia a un
{fndice fijo adecuadamente colocado tel como 13.

La tablaWerdadera™ +abla o disco graduado
de aguja 12 tiene un deslizador (no se muestra), sobre
el que esti montado en forma deslizante una leva excéntri-
ca 14, de modo que puede ajustarse en posicidn para que
tenga cualquier excentricidad que se desee. En la préc-
tica, la excentricidad dada se elige o ejusta de acuerdo
con les escalas o teblas de latitud y velocidad del buque.

En contacto con la leva excéfitrica 14 hay
una palanca horquillada 15 fijede giratoriamente en 16;
sl se desea, puede incluirse un blégque desliizante entre
la leva 14 y las ramas de la palenca horquillada para pro-
porcionar superficies de desgaste. Es evidente que al gi-
rar el disco graduado 12 y la leve excéntrica 14 sobre el
eje 17, la palanca horquillada oscilarl sobre el pivote .6,
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pasando por una oscilacién completa en una revolucidn del
disco 12. Como se muestra en la especificacién de la
patente britdnica nidmero 461.424 (presentads el 15 de Mayo
de 1.935), el dngulo a travds del cual oscile le palanca
15 es igual al error de direccién Norte de la aguja si
la excenvricidad de la excéntrica 14 esté proporcionadas
correctamente con relascidén a le separacidn de los ejes
16, 17 de acuerdo con la lgtitud y velocidad del buque.
Unido a la palanca horguillada 15 hay un
sector dentado 18 que engrana con los dientes 19 de un
miembro 20 a fin de que se desslice en las guias 21, 22.
El movimiento del miembro 20 sirve, & través de un engra—
naje de barra y pifidn 23, 24, para girar el estator del
motor repetidor 5. 8e seleccionan las relaciones de en-
granaje de modo que si k es la relacidn de engranaje entre
el eje 6 y el disco graduado 12, entonces la relacidn de
engraneje total entre el brazo 15 del estator del recep-
tor 5, es tampién Xk, esto es, el estator gira a través
de un angulo k veces del que gira el brazo 15 con respec—
to al eje 16. |
Como la rotacidn relativa entre el eje 6
vy el estator del receptor 5 corresponde a las seiigles re—
cibidas desde el transmisor 2 (esto es, la marcacidn inco-
rrecta de la aguja), y como la rotacidn del estator co-
rresponde a la correccidn, la rotacidn del eje 6 corres-
ponde a la marcaecidén correcta.o "verdadera", como se de-
sea. El receptor 5 actda asi como un direrencial eldetri-

¢o0, dando una salida que es lg suma de las entradas desde
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Del hecho de que el eje 6 es "corregido"™ se deduce que
el transmisor 7 y otros transmisores movidos desde el eje
6, transmiten iLecturas ‘"verdaderas" de marcaciones de la
aguja, las cuales estdn tambidn indicadas en el disco gra-
duado 12 por el indice 13.

A fin de ajustarla el disco 12 en alineacidn
con la aguja 1 cuando se pone el sistemes en runcionamiento
por primera vez, se provee un manillar 25 para girar el
eje 6 & travis de los engranajes 27, 28. Se provee un in-
dice 29 separado, de modo que las lecturas incorrectas de
le aguja puecen leerse en comparacidn sobre la table 12 y
comparada con las lecturas de la aguja 1.

Como el disco graduado 12 es "verdadero™
tomando su leetura con respecto al fndice 13, es necesario
aesplazar el Indice 29 a través del dngulo de correccidn
desde el fndice 13. Este resultado se obtiene pPor un enlg-
ce en paralelogramo 30, 31, 32. Este consiste en dos bra-
z0s iguales 31 y 32, de. los cuales 32 es rfgido con la pa~
lanca 15 y, por lo tanto, gira con respecto al eje 16,
mientras que 31 gira con respecto al eje 17 y tiene el in-
dice 29. La barra de conexidn 30 es de la misma longitud
que la distancia entre los ejes 1o Yy 17, lo cual da el re-
sultado de que cualquier oscilacidn de le palanca 15 con
respecto al eje 16 causa la oscilacidn del brazo 31 con
respecto al eje 17 a través del mismo angulo, que natural—
mente es el dngulo de correccidn. & fin de sinecronizar el

sistema, es por lo tanto solo necesario girar el mgnillar
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25 hasta que la tectura de divececidn en el indice 29 es

“digual a la lectura de la marcacidn de la aguja L.

- La r1igurs 2 1lustra una ioria del luvento
en la que el rotor del recepfor 5y el del transmisor
(o transmisores 7), estin de nuevo acopiados mecdnicamen-—
te por el eje v, invroduciénaose, sin embargo, la correc-
cidn airerencialmente en el transmisor o transmisores 7
por rotacidn ae sus estator. En este.disposididn, es el

transmisor T, en vez. del receptor b, el gue actfia como

-diferencial eléctrico. El eje 5 y tembidén el disco ce mar—

cacidn 12 movida desde el mismo por el engranaje 10, 1ll,
giran por 1o tanto proporcicvnalmente & la aguja no corre-
gida 1.

Un maniliar de sincronizacién 25 que fun—
ciona sobre el eje 6 a través ael engranaje 27, 28, se
provee como en la figura i, pero el iudice dé glneronliza=-
cidn 29 es ahora estacionario y es el indice de "derro-
ta verdadera™ 13 el gque debe ser desplaezado por el meca—
nismo corrector.

EL mecanismo corrector utiiizado para este
sistema es ligeramente diferente gl mostrado en la rigu-—
rae 1. Una leve excéntrica l4, sjustable radialmente des—
de el centro 17 de acuerdo con ia latitud y velocidad del
bugue, se utiliza como antes, pero esta leve conects di-
rectamente, o a través de un blogque de deslizamiento con
las ramas de un miembro deslizante ranurado 20' el cual
se desliza asi entre las gufas 21', 22' gl girar el dis-—

co graduado 12.
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En la rigura 2 se muestran tembién medios
para coriegir el error de amortiguamiento de la aguja que
es una funcidn solo de la Latitud y no dae le velocidad o
derrota dei ovugue. Para este fin, se monta deslizante-
mente sobre el miembro 20' otro miembro deslizante o cur-—
sor 30. Lste tiene un indice 31 que puede leerse sobre
une escala de latitudisobre el miembro 20'. Un tornillo
ruleteado 32 se provee y por medio del mismo el cursor 30
puede ajustarse a lo largo del miembro 20, hgsta que el
fndice 3.1 corresponue cou La uarca de Latitud correcta.

Bl cursor 30 estvé provisto también de dos
Juegos de dientes de engrane 33, y 34. Los primeros engra-—
nan con el pifidn 35 pars girar el estator del transmisor
 mientrss que el engrsne 34 engrana corn el sector dentado
36 para girar el miembro 37 gue mueve el indicador 13 ai-
rededor del eje 17,

Se verd que tanto las correcciones de error
de direccidn liorte como del error de amortiguacidén se im-
parten al transmisor 7 y al {ndice 13.

En forme similar une correccidn de error
de amortiguacidn puede afladirse al sistema de la figura 1
o a los aqui descritos posteriormente, haciendo que el sec-—
tor dentado 18 junto con el brazo 32 sean ajustebles con
retacidn al brazo ls.

El wransmisor Y en la Iigura 2 se nuestra
como transmisor "Selsyn', estando el devanado primario o
estator excitado desde un suministro de corriente slterna

8 traviés de los contactores 8y toméndose las sefiales de
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vransmisor del rotor a través de contactores 39,

La figura 3 muestre ovtro sistema muy simi-
lar al de la tigure L estando las rartes correspondientes
numeradas correspondientemente. En lg fizura 3 el rotor
del receptor 6 y el rotor del transmisor | no estin aco-
plados para girar a sravés ce éngulos iguales en todas
las cirecunstancias: estdn acopiados mecdnicamente pero
g través de un diferencial 33 inverpuesvo entre los ejes
6y 6's La correceidn se aplica girvando la cubierta de
este diferencial en vez de girar el estator del receptor
o+ ElL sistema de esva Iigura se caracteriza asi por la
utilizacidn de un direrencial mecdnico en vez de uno eléc-
trico; en otros respectos es similar al sistema de lag fi-
gurg L.

la figura 4 muestra una modiricacidn deli
sisteme de la figura 1lj en este sistema se utilizs un ser—
vomotor 34 acoplado al eje o a travds del engrangje 3v, 36.
En este sistema, el transmisor 2 es un Transmisor "Sedlsyn'
excitado desde un suministro de corriente alterna 3'. K1
receptor 5' es un receptor del tipo "Selsyn"; pero el de-
vanado monofdsico del esteztor en vez de excitarse desde un
suministro de corriente alterna cono devanado primario tal
como en la transmisidn "Selsyn" ordinaria, estd conectado
a un aupliricador 37 g travdés del sincronizador 38; dicho
devanado por lo tanto actda como devanado secundarioc de un
transtormador giratorio vasriable. Las conexiones se hacen
al rotor del receptor 5 a través de contactores 9 y al es-

tator a través de contactores 39,
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El awplificaror 37 hace que el servomotor
34 marche hasta que la entrada del ampliricedor 37 es cero.
Un amplificador adecuado pars este Tin se describe en lg
llemoria de la patente britinica nimero 417.94Y> (presenta-
da el 1l de imero de 1.933).

ELl servomotor 34 hard as{ que el eje 6 gi-
re con relacidn al estator del receptor 5' g través del
dugulo a que lo gira el transmisor 2. La c orreceidn se
aplica por el mecsnismo corrector en la misms 10T quse
la figura 1 para girasr el estator del receptor »'. XEL
receptor v' actia poxr lo tanto como diferencisl eléetrico.
Tembién es posible aplicar la correccidn por medio de un
diferencial mecdnico 33 como en la tigura 33 tal sistems
Se muestra en la figura ». Bn esta modificacidn, el eg-
tator del receptor H' permanece estacionario, dé-modo que
108 colectores 3Y mo se necesitan para efectuarse conexio-
nes eléctricas al devanado del estator. n todos Los otros
respectos, los sistemas de las figuras 4 y o Tuncionen en
lea misma rorma gue lo hacen el de la rigura L. Lg ventaja
de utilizar el sermomotor 34 es bParticuiarmente evidente
cuando se utiliza la transmisidn del relé "Selsyn" (esto
es cuando los transmisores 7 son transuisores "Selsyn"
que transmiten a un gran ndmero Ce receptores "gelsyn').
ln este caso las cargas de friccidn y motriz de los recep-
tores se hacen efectivas sobre Los Transmisores Ty ¥ la
torsidn requerida para girarlos es mgyor de .ia que puede
ser provista con exactitud por un receptor tal como Y solo.

En una torma prdctica del sistema de ila Fi-

- 10 -
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cura 4 el estator y el motor del receptor 5' pueden inter-
cambiarse, es decir, el servomortor 34 estd engranado al
estator, mientrass que la palanca correctora 15 estd engra-
nada 8l rotor. Ve esTe modo se aligerd ain mis la carga
sobre el corrector, pues es mes rieil girer el rotor que
el estator. Ademds, el engranaje sin ¥in L0, 11 puede
reenplazarse por un tren de ruedas dentadas as{ como tam-
bién por un engransje de cremallera y pifién 23 y 24 y de
cremallera y sector dentado 1l¥, 19. El miembro 20 se reem—
plaza en este caso por un engranaje que gira con respecto
g un eje paralelo al eje 17 del disco graduado l2. El
servomotor 34, el receptor ' w todos los engranajes, por
lo tanto, tienen ejes paralelos y pueden disponerse alre-—
dedor del disco graduado 1lZ.

La ftigura 6 es un diagrama de las disposi-
ciones de cireuito en una forma de sincronizador para ser
utilizado en 38 en el sistema de la figura 4. Los termi-
nales de entrada 40 reciben la salidae desde el receptor o
transformnador variable 5' de la figura 4. Usta entrads
se aplica a la resistencia 4L a wravés de las resisten~
cias 42, 43. Un lado de la resistencia 41 est& conectado
al terninal 44 del devanado primario 45 de un transforma-
dor 46, estando el devanado secundario 47 de este trans-
formador conectado a los terminales de salids 48 que estin
conectados al amplificsdor 37 de la Iigurs 4. El ctro ter-
minal 49 del devanado primario 45 estd conectado & un
brazo . de,contacto giratorio 50 gue es un resorte manteni-—

do en uuna posicidn centrsl en lg que hace contacto con un

- 11 -
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pasador.de contacto 51 conectado a la resistencia 41. En
condiciones normsles, por lo tanto, el devanado primerio
45 esté conectado en paralelo con la resistencia 41 de
modo que el potencial creado en la resistencla 41, que es
parte del potencial de enirada del transformador varia-—
ble 5', se aplica al transformador 46 y por lo tanto el
amplificador 37.

Si, inicialmente, la indicacién dada por
el disco graduado 12 diriere de la dada por el disco gra-
duado de la aguja 1 en mfs de una revolucidén udel recep-
tor 5', se hace necesario reemplazar esta condicidén nor-
mal de funcionamiento por una condicidn controlada manual-
mente. Para este fiiu, se provee un manillar (no se mues-
tra), para girar el brazo de contacto giratorio 50 a un
lado o al otro con respecto a los resortes de pentraliza—
cidn. ‘

El primer movimiento del brazo 50 hRhbe el
contacto del brazo con el pasador 51 desconectando asf{ la
salida de la entrada normal del transformador variable 5%.
E1l movimiento siguiente lleva el brazo de contacto 50 al
pasador de contacto 52 o 53 segin la direccidn del movi-
miento. Estos dos pasadores estin #nterconectados y al
terminal 44 del devanado primario 45 del transformador 46.
Este devanado 4% se pone por lo tanto en cortocircuito y,
en consecuencia, la salida del transformador 46 es cero.
Los pasadores 52 y 53 estdén conectados respectivamente a
través de.. devanados de potencidmetro con los termingles

54 y 55 gque estan conectedos al suministro de corriente

- 12 -



10

15

20

25

alterna 3' de la rigura 4. El movimiento del brazo de
contacto 50 mds alls de cuslquiera de los pasadores 52,

53 le hace que se nueva sobre uno de los devanados de po-
tencidmetro ¥y producir un potencial de corriente alterne
aumentado en el devanado de circuito primario 45 del trans
formador 46. De este modo, puede darse entrada suficien—
te al amplificador 37 para accionar el servomotor 54 g cual
quier melocidad gque se quiers en una u otra direccidn se-
gun se desee y, cuando el brazo 50 se libera, el sistema
revierte inmediatamente a funcionamiento automatico.

En las figuras 4 y 5 se han wostrado ejem=-
plos de transmisiones de reld en las que se utiliza un ser—
vomotor para proporcionar la énergfa necesaris paras mover
el traunsmisor (o transmisores) 7 y se ha utilizado en
las mismas el principio de que el servomotor 34 estd aco-
plado directamente al transmisor 7 a fin de girar propor—
cilonalmente con el mismo, introduciéndose la correccidn
entre el servomotor 34 y el controlador del servomotor
(esto es, el receptor 5'). Esta caracterf{stica es impor—
tante y se incluye tambien en las formas del invento mos-—
tradas en las figuras 7 y 8.

En le figura 7 el transmisor 2 engranado a
la aguja 1 es del tipo "Selsyn' excitado desde una 1fnes
de corriente alterna como en las figuras 4 ¥y 5. Transmite
a un receptor 5' y se obtiene un potencial de control deg-
de el estator para controlar el servomotor 34 a través del
sincronizador 38 y amplificadoxr 37, como antes. Bl servo-

motor 34 estd engranado directamente al eje Mcorregido"

- 13 -
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6* v a los transmisores de relés, uno de los cuales me
muestra en 7.

El servomotor 34 tiene una conexidén de aco-
plamiento al rotor del receptor 5' comc se explice més
adelante y el mecglismo corrector se incluye en este aco-
plamiento, de modo gue, sunque el repetiror 5' gira pro-
porcionalmente a lg indicacidn no corregide de la aguja 1,
el eje 6' gira proporcionalmente a una indicacidn de la
aguja que estd corregica. Por esta razdn se fija el eje
6' el disco gradusdo 12 en el que puede leerse la derrots
verdadera indicads por el Indice fijo 13.

Se proveen medios para afustar la posicidn
del pasador 56 a trawds de un pequeflo dngulo con relacidn
al disco graduado 12 alrededor del eje 6. Como se muestra,
el pesador 56 estd montado en una palanca 57 que gira so=-
bre el eje 6', siendo las posiciones angulares relativas
del disco graduado 12 y de la palanca 57 ajustables por me-—
dio de un tornilio sin fin de ajuste 58 sustentszdo en co-
jinetes en el soporte 59 en la parte posterior del disco
graduado 12. ELl tornillo 58 puede girar por medio de una
rueda dentada 60 para alterar el ajuste mostrado por una
escala 61 y un indicador 62. De esta forma puede introdu-
cirse la correccidu del '"error de amortiguamiento™.

El pasador 56 encaja en una ranura radial
en un: disco graduado de marcacidn secundaria 12' fijado al
eje 6 y acoplado por engranajes 63, 63' al rotor del recep-
tor 5'. Ia rotacidu del eje 6' causa la rotacidn del eje

6 de modo que existe una conexidn de acoplamiento desde el

- 14 -
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E1l receptor 5* ¥ los soportes de cojinete
64, 64! para el eje 6 estin montados por un sustentador
65 montado deslizantemenie transversalmente en las guius
66, 67. ILa posicidn del sustentador 6% en las gufus estd
determinada por el tornillo 68 y se ajusta por el torni-
1lo ruleteado 69 y es indicada por la lectura de un Indi-
ce 70 contra una escala de correcciones 7l. La escela 71
puede marcarse en términos de velocidad del buque contra
ila latitud o, alternativamente, en nimeros de correccidn,
conociéndose el ajuste correcto por medio de tablas.

Por medio del sjuste del sustentador 6%
transversalmente al receptor 5', el eje 6 se desplaza &
uns posicidn exceéntrica en relaciln al eje 6', con lo que
el eje 6 gira a través de un dngulo que difiere del girado
por el eje 6' en un valor que corregird el error de direc-
cién Norte de la aguja, con tal de gue la excentricidad
esté adecuadamente ajustada.

Las disposiciones pare sincronizer el sis-
tema de la figura 7, son similares a las de las figuras
4 y 5 excepto que las lecturas "no corregidas" del disco
graduado" se leen en el disco graduado 12! con el I{ndice
29 fijado al sustentador 65.

La figura 8 ilustra un sistema muy similar
al de la rigura 7, uel que se diferenciaz en que el contro-
lador del servomotor 34 no es el receptor sino un controla-
dor de dos partes, de las cuales una se mueve con o por el

disco graduado 12 y la otras con o por el discoggraduado 12t

-15 =
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Como se muestra, €l servomotor 34 es un wotor de co
continua y el controlador de dos partes es del tipo de cie-—
rre de contacto.

El transmisor 2 engranado g la aguja 1 es
dedi tipo paso~-a=-paso aiimentédo degde un suministro de co-
rriente continua 2' y fransmite a un receptur 5, y gira el
eje '"no corregido" 6 y el disco graduado 12' por umedio
de engranajes (2, (3. &£l servomovor 34 gira el eje ‘“corre
gido" 6 y el disco graduado 12 por medio de engranajes 35,
36. EL eje o pueune estar desplazado del eje 12 deslizando
el deslizador 6% de las gufas 66, 67 comoc en el sistemsa de .
la rigura 7, para proveer una correccidn deseazda. Fijedo
al disco graduado 12 hay un disco 74 que contiene los seg-
mentos de contacto 75, 16 que cooperan cci los rodillos’de
contacto 77, 75 montados en un soporve (&' rijado al disco
graduado 12'. ELl servomotor 34 estd controlaedo por la posi-
cidn angular relative de ios segmentos de contacto 75, 76
y rodillos 77, 78. Son conocidas muchas disposiciones de
circuito adecuadas para este fin. Preferiblemente, el ser—
vomotor 34 tiene un aevanado de campo excitado continuamen—
te, siendo lm dispesicidén de contacto tal que pasa la co-
rriente en una direccidn o la otra a través de la armadurae
segin la direccidn del desplazamiento giratorio de. disco
graduado 12', con relacidn al disco graduado 12 desde su
posicidn de correspondencia. Comoc se muegtra en lg rfigura
8, la Llinea ce suministrc de corriente continus 79 estd co—

nectada al wuvor 34 para excitar ios devanadus de campo y

r 4 . . . *
desde allf a través de resistencias limitadoras de corriente.
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(EOASS muestran) a contactores 80 en un eje conectado al

discogradurado 12 y despuéls a los rodillos 77; 18. Ia ar-
madure del motor 34 estd conectada a los colectores 8l so-
bre un eje coaxial al eje 6 y al disco graduado 12 y conec-
tade al mismo y desde allf a Los segmentos de contacto (5,

‘(6. Los segmentos 76, 76 estdén dispuestos en rares, estan-
do los segmentos de un par 75 en un lado del disco T4 y se-

parados por una ranurs radial estrecha, mientraes que los

segmentos del otro par 76 estén en el otro lado del disco
T4 y estin separados por una ranura similar, las dos ranu-—
ras estin en el mismo plano sxial. Los segmentos opuestos
diagonalmente de los dos pares estdn conectados uno a otro,
de modo que toda la disposicién actda como un conmutador,
en el que la linea de suministro 79 estd conectada & la ar-
madura del motor 34 a través de resistencies, con uns pola-
ridad o la otra segin la direccidn de desplazamiento de Los
discos L2' 12 desde su posicidn de correspondencia. Xl mo=~
tor 34 se hace por lo tanto que slempre marche en formae
que repone el sistema a tal posicidu de corregpondencia, y
al hécerlo, gira al eje 6' g través de un dngulo diferente
del girado por el eje 6, introduciendo asfi la correceidn de-
seada.
Un menillar de sincronizacidn 25 para ajustar
iniciglmente el sistema se provee para iorzar el giro del
eje 6 hasta que el disco graduado 12', lefdo sobre el fudi-
ce 29, iguala la lectura de la aguja l. _
En los sistemas de las figuras 4, 5, 7 y &,

Y sistemas similares en los que el servomotor 34 estd aco-
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plado directamente al transmisor 7 y el corrector, o dis—
positivo similar pera asegurar la no proporcicnalidad, es-—
td en is retransmisidn desde el servomotor a su controla-
dor, es importante evitar la péraida de movimiento en la
retransmisidn, pues de otro modo cualquier intento de ase-
gurar alte sensibilidad, a fin de obtener exactitud en el
trabajo, resultard en la Mcaza" por el sistema. Por esta
razdn sé fuerzan con resorte todo el mecanismo corrector,
y preferiblemente también en engranaje, a fin de mantener
todas las partes bajo tensidn en una direccidn.

En lg figura @ se muestra un resorte &2, uno
de cuyos extremos est4 unido a un soporte fijo 83, mientras
que el otro esté unido a un alambre o cinta que pasa alre-
dedor de un manguito 84 que forma una prolongecidn del es-
tator del receptor 5'. ILa tensién del resorte tiende a gi-~
rar el estator. Es menos ficil el forzar con resorte el
sistema de la figura 5, pues es dificil evitar la pérdide
de movimiento en el diferencial mecenico 33. En la dispo-
sicidn de la figura 3 los ejes 6 y 6° giran en c¢irecciones
opuestas, siendo esto una consecuencia de la utilizacidn
del diferencial mecinico 33. Sin embargo, en el sistema de
lae figurse 5, se utiliza un engranaje de inversidn 85 entre
el diferencieal 33 y el receptor 5' a fin de que los ejes 6
vy 6% giren en la misma direccidn, y facilitar asi»la utili-
zacidn de contencidn de ia tensidn del resorte.

, Como se muestra en la figura 9, € diferen-
cial 33 de la figura 5 suma los movimientos del miembro de

cremallera 20 y del eje 6' para producir el giro del eje
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hueco 86. Egte movimiento se lleva sl engrangje inversor
85, que es de construccibn similar al diferencial 33, pero
que tiene su cubierte fija. El eje 6' contimis a travds del
eje hueco 86 y estd unido al eje 6 por el resorte helicoi-
dal 87 que estd contrarrestado para aplicar une torsidn
en el mismo sentido independientemente del valor de la co-
rreccidn introducida entre los ejes 6 y 6'.

- Bn su aspecto mds general la caracteristics
principal del invento mbstrada en las figuras'4, 5, Ty 8
es la provisidn de un sistems de control para controlar e
un cbjeto controlado para moverse no broporcionalmente gl
movimiento de un objeto de control o indicador, caracteri-
zado porque el objeto controlado es movido por un servomo-

tor que gira proporcionalments con el mismo y estd contro-

- lado por un controlador accionado en barte por el indicador

Y en parte por una retransmisidn desde el servomotor, ohte-

niéndose la no broporcionalidad requerida del funcionamien-

- to utilizandeo un dispositivo no proporcional en la conexidn

de retransmisidn.
El sistema de transmisidn para transmitir

las indicaciones de una aguge a agujas repetidoras, pueden

incluir errores diferentes a los de direccidn Norte y

amortiguamiento que existen si lg aguja es giroscdpica. . Las
agujaes giroscépicas, Y las agujas magnéticas Provistas con
sistemas de transmisidn, incluyen siempre un elemento segui-
dor, que sigue al elemento sensitivo o direccional y lg
transmisidn se efectua desde este elemento seguidor. De
hecho en los sigtemas de las figuras 1, 2, 3, 4, 5, 7y 8
gplicados & una aguja giroscépica el nimero de referencia 1

-19 -



»

10

15

20

25

puede en todos los casos considerarse el elemento seguidor
de la aguja. 8in embargo, lo que debe trmnsmitirse es la
posicidn del elemento direccional indicador, y la sustitu-
cidn de esto por la transmisién de posicidn del elemento
seguidor, da por resuitado la existencia de un error com~
ponente en la posicidn de los repetidores iguél el error
de retardacidn o error en el seguimiento del indicador por
el elemento seguidor: ZIste error componente existird ade—
més de los errores debidos a otras causas.

BEs por lo tanto otro fin del 1n§ento corre~
gir un sistema de transmisidén que transmite desde un miem=~
bro que sigue a un indicador sensible (tal'como el elemento
direcclonal de una aguja), compensando las seflales de trans
misidn de% error en dicho miembro seguidor.

Bgto se describe primeramente, como aplicado
el sistema mostrado en la figura 4. Como se ha explicado,
el transmisor 2 estd engranado al elemento seguidor 1 de
la aguja y en la figura 4 se muestra este elemento seguidor
siguiendo el elemento direccional 88 de la aguja. E1 sis-
tema seguldor utilizado para asegurar esta puede ser de la
clase descrita en la Patente britdnica nimero 417.999 o
480.115. BEn estas el motor seguidor 89 est< controlado por
un amplificador 90, que a su vez estd controlado por un
controlador de dos partes 91, 92 que comprende una parte
91 montede en él elemento sensible o direccionsl 88 y una
pérte 92 montada es el elemento seguidor 1. BEste centrols—
dor de dos partes provee una medicidn del desplazemiento

relativos de los miembros 1 y 838, esto 68, de retraso en el
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seguimiento, y el amplificador 90 controla el motor segui-
dor para que marche en el sentido reqguerido pars hacer que
esta retardacién sea cero. Sin embargo, en cualguier ins-
tante dado, esta retardacidn puede no ser cero de modo que
la transmisidn desde el transmisor 2 es arrdnea en el valor
de esta retardacidn. .

El receptor 5' es del tipo "“Selsyn" pro-

veyendo un potencial de corriente alterna que mide la dife-

‘rencia en la posicidn angular entre el eje 6 y el eje del

transmisor 2 y, por lo tanto, mide la diferencis en la po-
sicidn angular entre el disco.graduado 12 y el miembro se-
guidor 1 de la aguja principal, y este potencial se aplica
al amplificador 37 pare controiar el servomotor 34. De
acuerdo con el presente invento, se corrige la diferencis
en la posicidn angular entre los miembros 1 y 88 de la agu-
je, midiendo esta diferencia y utilizdndola para cogpregir
la indicacidn de control del servomofor 34, esto es,‘se
provee un potencisgl que mide la diferencia de posicidn en-
tre 1 y 88; este potencial se suma al potencial previsto
por el receptor 5', que mide la diterencia en posicidn en-
tre 12 y-l, Yy se aplice la suma de las dos potencisles en
vez del segundo potencial solo, al amplificador 37 pare
controlar el servomotor 34. Este potencisl mide lag dife-
rencie de posicidn entre el dusco graduado 12 y el elemento
direccional BY, de modo gque el disco gradusdo 12 es movido
por el servomotor 34 para segulr gl elemehto direccional

88 en vez de seguir él elemento 1.

Bs particularmente 1fcil aplicar esta correc-—
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cién a un sistema como el de la Trigura 4 en el que un con-
trolador de dos partes 91, 92'que mide la diferencia de
posiciénventre los elementos 1L y 88, ya existe pars el Tin
de cohtrolar al elemento seguide¢r l. Es entonces s0lo ne—
cesarlo afiadir la salida de potencial del controlador 91,
92 a1l del receptor 5'. Preferiblemente.sin embargo, se

- utiliza une torsidn amplificada de la salida de potencial

del controlador 91,92 y se obtiene esto desde un paso ade-

cuado del amplificador 90. Como se muestra en la rigurs 4,
la salida del controlador 91, 92 se pasa al ampliticador 90
por las ifneas 93. En el circuito de &nodo o de edtodo del

- primer tubo amplificador de este amplificador, se crea un

potencial y este se aplica al sincronizador 38 g fravés de
la lfnea 94. En el sincronizador 38 este potenqial”se sums,
al recibido desde el receptor 5', por ejemplo, conectando
la linea 94 con las resistencias en serie en paralelo con
la resistencia 41 de la figlra 6.

Estd también claro qué'incluao si el elemen-
to seguidor L estuviese controlado bers segulir al elemento
direccional 88 por medios diferentes al del controlador de
dos partes 91, 92, serfa ain posible aﬁadi& un dispositivo
similar a este controlador paras el aolé fin de medir lg re-—
tardacidn en el seguimiento y para corregir la salida del
receptor 5' de acuerdo con la misma,. '

Tal sistenma cons?ituye un sistema de control
8 distencia en el que se hace que el disco graduado 12 o
elemento controlado por medio del servomotor'34, siga a‘un

elemento direccional o controlador 88 por medio de un sis-
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tema de control controlado por 1a diterencis de posicidn
entre los elementos controlado y controlador, midiéndose
esta diferencia en dos pasos. El primer paso es la medicidn
de la diferencia de posicidn entre el elemento controlada
y un tercer elemento gque sigue al elemento controlador in-
dependientemente del elemento controlado, y el segundo paso
es la medicidn de la diferencia de posicidn entre este ger-
cer elemento y el elemento controlador.

Se encuentra gque el mejor valor de corredci&n
a aplicar a través de las lineas 94 para ser sumado a la
sefial del receptor 5' no es necesgrismente aguel Que Juste—
mente corrija la entrada de potencial al amplificedor 37 en
la retardacidén en el seguimiento del elemento 88 por el ele—
mantqi, de hecho, es mejor sobrecompensar pues ésto tiende
a compensar errores en el funcionamiento del motor 34, por
los cuales falla en la reproduccidn instantdnea de las po—
siciones correspondientes a las indicaciones recibidas des-—
de el amplificador 37. Como la sefial recibida por el am-
pliticador 90 a través de la 1fnes 94 corresponde aerores
similéres en el funcionamiento del wmotor 34, es posible,
sobrecompensando la entrada al amplificador 37, pars los
errores Ultimamente mencionados prevér y anular parcialmeqr
te los errores similares del motor 34.

“a idea general de corregir la transmisidn

‘desde el elemento seguidor de la aguja u otro indicador, de

modo gue esté libre de los errores de geguimiento, puede
aplicarse incluso a sistemas en los que 1o se emplea la

trangmisidn relé. 4n la figura 10 se muestra un mdtodo de
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corregir seflales de transmisidn "Selsyn" en la retarda-
cidn de seguimiento. '

El elemento seguidor 1 estd controlado por
medios ®no se muestran) para seguif el elemento direc-—
cional 88 y se provee un dispositivo'de medida, que puede
ger un transtormaedor equilibvrado, de entre-hierro varia-
ble con un nudcleo 96 en el elemento seguidor y una arma-
dura 9% de hierro dulce en el elemento direccional 88, pare
medir la retardacidn en el seguimiento.

El transmisor "Selsyn" 2 estd engranado
gl elemento seguidor l. Su devanado de armadura es del
tipo usual, similar a un devenado trifdsico, y las lineas
de transmisidn 3 estén conectadas al mismo por colectores.
Sin embargo, el estator no tiene polos salientes sino gque
tiene dos devanados distribuidos 98 y 99 para producir
campos perpendiculares. &Ll devanado de campo §8 se excita
desde el mismo suministro de crriente alterna que alimenta
al transrormador 96, y el devanado de campo 99 es alimenta-
do desde un amplificador 97 cuye salida es una versidn am—
plificade de la salida del transtormador 96. El campo re-
sultante en el transmisor "Selsyn" 2 es girado por lo tan-
to desde el eje del campo 98 en un dngulo proporcional a
la salida del transrformador Y6, (esto es, en un valor por-
porcional & la retardacién). Haciendo el factor de propor-
cionalidad correcto, se corrigen de esta retardacidn las
seflales de transmisidn, '

En este sistema el circuito del devanado 99

se hace de muy baja impedancia de modo que sctia como un

- 24 -



10

15

. 20

25

20 ¢

cortocireuito. Para este Tin, el transformador de sglida
del amplificador 97 ke hace de una alta relacidn reducto—
ra y preferiblemente los tubos de salida del ampliricador
estén acoplados en realimentacidn de modo que su impedan-
cla de salida efectiva es baja.

Un mé€todo alternativo de corregir una trans-—
misidn "Selsyn" se muestra en la tigura 1l. Como en lg fi-
gura 10, se utiliza un dispositivo 92, 93 para medir la
retardacidn en el seguimiento. Esta se mide como un poten~
cial a la misma rrecuencia que el suministro el devanado
de campo 98 del transmisor "Selsyn" 2 de polo saliente.
Este potencial es amplificado por el ampiificador 97 ¥y apli-
cado al devanado de campo 100 de un transmisor auxiliar, en,
granado también al elemento seguidor de la aguja, y prefe-
riblementede la clase que tiene el devanado de campo en el
rotor. El devanado del estatqr conslste en tres devana-
dos independientes 101, 102 y 103 de baja impedancia. Cads
uno de estos devanados estd conectado en una de las llneas
de transmisidn 3 desde el receptor 2, con el resultado de
que los potenciales transmitidos desde el receptor 2 son
corregidos por los potenciales en .estos devanados. Estog
dltimos potenciales.dependen de la retardacién en el segui-
miento, de modo que la transmisidn €8 corregida en este

valor.

~ 000 00 000 -
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Los puntos de invencidn bropia, no nueva,
bero no establecida, practicads ni divulgade en Espafia,
que se presentan para que sean objeto de egte solicitud
de Patente de Introducecidn bor DIEZ afios, son los siguien-
tes:

12.~ Un sistema Para transmitir los movi-
mientos angulares de un instrumento ( bor ejemplo, ung agu~
Ja giroscdpica principal), & uno o mas receptores alejados
¥ para inecluir en lgs indicaciones Tfinalmente transmitideag
a dichos receptores, ung cor}eccién (tal como una correg-
cién para el error de direccidn Norte ¥/o el error de anor-
tiguamiento de ung, aéuja girosoépica), en el que las indi-
caciones del instrumento 8e Transmiten a un repetidor, unsg
barte del cual gira a través de angulos mayores que aguellos
e los que ha girado dicho instrumento, y en el que un trans
migor de reld controlado desde dwicho répetidor ¥ que tam~-
bién gira a través de fngulos nayores de aquellos g los
gque gira dicho instrumento, transmite .lgg indicaciones fi-
nales & dicho receptor, estando lags bartes normgimente mévi-
les de dicho repetidor y de dicho transmisor de relé, inter
conectadas directamente o POr engranajes todas lag partes
de los cuales giran a travds de éngulos mayores que los gi-

rados por dicho instrumento, Yy estando las correcciones in-
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introducidas como potenciales en medios eléctricos utili~
Zados para controlar dicho transmisor de reld o por medios
que glran relativamente Las partes normglmente estaciona-
rias, o para girar relativamente las partes normglmente mé-
viles de dicho repetvidor y de dicho transmisor de relé res
rectivamente.

22.- Un sistema segdn el punto le, pars
utilizar en un puque u otra nave en asociacidn con ung agu~-
ja giroscdpica pPrincipalmente cuyo elemento direccional
ests sujeto a un error sistemdtico én direccién que depen-
de de la derrota de la nave (pour egemplo, el error de direc
cidn Norte o de velocidad), para derivar de lg posicidn an-
gular del eje de Proa a popa de la ngve con respecto al
elemento sensitivo dirigido errdneamente (la direccidn 'no
corregida" de la navel, una representacidn o medida del
éngulo que forma el eje de pros a popa de la nave con res—
becto a una direccidn de reiferencia libre de dicho error
sistemdtico (la direccidn "corregida" de la nave", y pars
transmitir data de posicién angular que corresponde a dicha
dirececidn corregida, comprendiendo un transmisor principal
nontado en la aguja giroscdpica principal que transmite dg-
ta de pusicidn ‘"no corregida" en forma de sefiales slec—
tricas que corresponden s la direceidn no corregida, ubtili-
zzndose dichas seflales electricas, bara controiar ia posi-
cidn angular de la parte giratoria de un dispositive repe-
tidor con respecto g la parte estacionarias del mismo, de
tal wodo que lg parte girétoria gira con respecto g la par-

te estacionaria, en réSpuesta a cambios en las seflgles, g
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través de un &Zngulo que es un mﬁltiplo del &ngulo de direc—
oidn no corregida, y también para controlar unae aguja de-
pendiente, o simuleda para girsr con respecto a la nave &
travds de un dngulo igual a aquél en que cambia uno de los
gngulos de direccidn arribe mencionados, un dispositivo co-—
rrector actuado en respuesta al giro de la aguja dependien
te para compubar una correccidn del error sintemdtico; un
transmisor de relé cuyeparte giratoria estd acoplada a la
parte giratoria del dispoaitiVO'fepetidor por medios de aco

plamiento que comprenden un solo eje o un nimero de ejes

“engranados de tal modo que todos giran a velocidades an-

gularesvmés réapidas que el elemento sensitivo de la aguja,
y medios para engranar y aplicar la correccidn para hacer
gque las partes giratorias o las partes rijas del repetidor
y del transmisor de relé, giren relativamente a través de
un miltiplo de dicho éngulo de correccidn.

32,~. Un sistema segin el.pﬁnto i2, para
utilizacidn en un bugue uw otra nave en asociacidn con una
aguja giroscépica principal cuyo elemento direccional estd
sujeto a un error sistemdtico en direccién que depende de
ia direccidn de la nave (por ejemplo el error deé direccidm
Norte o de velocidad), para derivar de la posicién angular
del eje de proe & popa de la nave con respecto al elemento

sensitivo dirigido erréneamente (la direccidén "ao corre-

gida" de la neve) unsg representacidn o medida del dngulo

que el eje de proa a popa de la nave Iorma con respecto a
una direccidn de rererencia libre de dicho error sistemati-

co, (la direccidén "ecprregida" de la nave), y para transmi-
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tir data de posicidn angular que corresponde a dicha direc—
¢idn corregida, comprendiendo un transmisor principal mon-
tado en la aguja girosedpice principal qué transmite data
de posicaidn no corregida en rorma de sefiales eldctricas
que corresponden a la direccién no corregida, transmitién-
dogse estes seflales eldetricas & un repetidor, un sServomo-
toxr, medios de retranSmlsién, incluyendo un dispositivo
para computar el error sistemdtico mencionado, péra derivar
de la rotacidn del eje del sermomotor una rotacidn de un
eje o campo gue pars una rotacidn del eje del servomotor
proporcional & cusaslquier direccidn particular, es propor-—
cional a un valor calculado de La direccidn no corregida
correspondiente; medios (por ejemplo, un devanado en el re-
petidor), para comparar la direccidn no corregida que correg
ponde a la data de posicidn angular recibida por el repe-
tidor principal con la direccidn no cofregida calcglada de-
rivada por el medioc seguidor y para controlar el servomo-
tor en dependenciae de sus diferenciams, con lo que se con-
trola el servomotor para girar & través de énguias propor=- -,
cionales & cambios en la direccidn corregida; y un trans-—
misor de relé cuya partevgiratoria estd movida directamen~—
te (por ejemplo, por engrensjes), por el servomofor de modo
que transmite camblcs en la direccién correglida.

42.,~ TUn sigtema segln el punto 12, en el
gue las indicaciones de instrumento se repiten en un repe-—
tidor cuya parte normalmente mévil estd acoplada de tal mo—
do a la perte normalmente mdévil del transmisor gque dichas

partes giran a través de dngulos que son proporcionales,
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introduciéndose 1a correccidn causando el movimiento angu~
lar relativo entre la parte normalmente estacionaria del
repetidor y la parte normalmente estacionatia del trans-
misor en un valor proporcional a dicha correccidn.

5¢,~ TUn sistema segin el punto 12, en el
gque el transmisor estda sccionado por un servomotor contro-
lado desde el instrumento.

62.-~ Un sistema segun el punto 12 & 52, en
el que la correccién se introduce a través de un diferen-
cial mecanico controlado por o conectado con el instrumen—
to y el transmisor.

72.~ Un sistema segin el punto 12 § 52, en
el que la correccidn se introduce como un potencial en me-
dios electricos por los cuales el instrumento éirve‘para
controlar el transmisor.

82.~ Un sistema segfin el punto 52 en el que
el servomotor estd acoplado directamente al transmisor a
fin de girar proporcionalmente al mismo; intfoduoiéndose
la correccidn entre el servomotor y el instrumento, o entre
el servomotor y-un controlador, tal como un receptor, ac—
tuado por el instrumento. '

92.~ Un sistema segdin cualquiers de los
puntos precedentes en el que se proveen medios para llevar
manualmente o eldetricamente el instrumento y el transmisor
o miembres conectados del sistema, & sincronismc o corres—
pondencia, tomindose en consideracidén cualgquier diferen-
cia debida a la introduccidn de la correccidn.

108.~ Un sistema segin cualquiera de los -

- 30 -



LX)

N .

10

15

20

25

puntos precedentes en el gque el mecanismo por el que, ©
e través del cusl, se introdujo la correccidn, estd sujeto
s tensidn de resorte a fin de redumcir o eliminar la pérdi-
de de movimiento en el mismo o en el mecanismo seguidor
asociado con el mismoe.

112.~ Un sistemh para controlar un objeto
controlado de modo que el mismd se mueve no proporcional-
mente a Los movimientos de um objeto o ingtrumento contro-
lador, en el gue el ovjeto controlado es movido por un ser
vomotor que gira proporcicnalmente con el mismo y controla
do por medios accionados en parte por el instrumento, ©
por un repeti&or gque reproduce los wmovimientos del iunstru—
mento, y en parte por un seguidor desde el servomotor, Ob=-
teniéndose el grado reguerido de 1o proporcionalidad del
funcionamiento utilizando un dispositivo no proporcional
(o introductoxr de correccidn), en la conexibn de seguimiento.

128.~ Un sistema para transmitir indicacio-—
nes desde un miembro gque sigue & un indicador sensible (tel
como el elemento diferenciél de una aguja diroscépica o
nagnética), comprendiendo medios para compensar las sefiales
transmitidas por el miemoro comn respecto a su retardacidn
u otro error en el éeguimiento del indicador.

138.,~ Un sistema segin el punto 12 en el
que el error de correccidn se erectia eléctricamente causan-
do la no correspondencia entre el indicador y el miembro,
un potencial para compensalr electromagnéticamente el tun-—
cionamiento de un transmisor electrico movido desde el

miembro.
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142.- Un sistema segin el punto 13 en el
que el transmisor estd provisto de devanados auxiliares
gue producen campos gque actlan en plancs diferentes para
modificar les sefiales transmitidas por el mismo, exeitdn—
dose uno de dichos d evanados desde un controlador de dos
partes, partes del cusl se mueven relativamente con el mo—
vimiento relativo del miembro e indicador.

_ 152.— Un sistems segin el punto 132, en

el que la salide eléectrica no coupensade de un transmigor
movido desde el miembro se combina coa la salida de un
transmisor auxiliar también wovido desde el miembro, estan—
do dicho transmisor auxiliar bprovisto de devanadog de cam-
Po, uno de los cuales se excits desde un controlador de
dos partes cuyas partgs se mueven relativamente con el mo-
vimiento relativeo del miembro e indicador.

162.~ Un sistema segin el punto 12, en el que%
las indicaciones del instrumento, se fransﬁiten a un repé-
tidor cuyo estator estd conectado a travds de engrasnaje
a un miembro basculante que imprime al estator un movimien—
to que depende del ajuste de una excéntrica con la que
hace contacto el miembro, y al ser girada dicha excéntrica
por el rotor del repetidor se comunican los movimientos
combinados del rotor y del estator al transmisor, con.lo
que las indicaciones corregidas se transmiten a los recep-
tores alejados.

172+~ Un sistema segdn el punto 12 en el
que las indicaciones del instrumento se Transmiten a un
repetidor cuyo rotor mueve el rotor del transmisor y una
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eéntrica, cuye ajuste determina el valor del movimilento
basculante impreso por la misme a un miembro que éirve
paras girar el estator del transmisor, que por lo tante
transmite impulsos que corresponden a los movimientos com=
binados del rotor y estator del mismh, y que corresponden
a las indicaciones corregidas del instrumento.

182.~ Un sistema segin el punto 162, en el
que el estator del repetidor es estacionario y su rotor es-
t4 conectado a un elemento de un diferencial mecinico cuyos
otros dos elementos estin respectivamente conectados al
niembro basculante y al rotor del transmigor.

192.~ Un sistema segin el punto 12, 32 u 8%y
en el gue las indicaciones dadas por un seguidor del ins-
trumento se tremsmiten a un repetvidor cuyo estator estév
conectado a través de engranaje a un miembro basculante
que imparte al estator un movimiento que depende de la po-
sicidn de una- excéntrica con la que hace contacto el miem-=
bro y de la rotacidn de dicha excéntrica por un eje que
gsoporta al rotor del repetidor y al rotor del transmisor,
y estd movido por un servomotor controlado eléctricamente
desde el repetidor y desde un controlador de dos partes cu-
vas partes estdn montadas respectivamente en el instrumen—
to y su seguidor, estando as{ el servomotor obligado a mar-
char en sincronismo o correspondencia gpon el instrumento,
sujeto a correcciones que dependen en la posicidn de la
excéntrica, pero libre de retardacidn u otra no correspon—
dencia entre el instrumentoy su seguidor.

202.= Un sistema para trensmitoér indica-—
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ciones angulares.
Tal y como se ha descrito én la Memoria gue
- antecede, representado en los dibujos que se acompafian Yy
e para los fines gue se han especiricado.
5 ) La presente Memoria consta de tréinta y cua-

tro hojas escritas a mdquina por una sola de sus caras.

Madria, 1€ JUN 19s:
P' 1.
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