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Bete invento se refiere a limitadores de car-
ga para aviones, para evitar aceleraciones peligrosas
del. aparato. Los limitadores de carga utilizados hasta a-
hora funcionaban en respuestz 2l movimiento real del

Se avidén, el cual alcanzabe frecuentemente aceleraciones
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degtructivas antes de gque funcionase el dispositivo.
Un objeto de este invento es proporcionar

un limitedor de carga gue funcione con anticipacidn a

una acelerscidn peligrosa del avidn, incluso dntes de

gue éste llegue a alcanzar realmente tal aceleracidn.

Il
-

Otro objeto eg proporcionar un limitador
de cargs gue evite la aceleracidn peligrosa del avidn me-—
diante 18 inactivszcidén de los medios accionadores
de la superficie de control, para que sean ineficaces

1C. para acclonar dicho control.

Otro objeto es proporcionar un limitador
de carga que sea elevadamenté gensible , de disefio
gencillo y que pueda adaptarse ficilmente a los aviones
nodernos.

15, L1 ipvento congiste en un limitador de carga
dotgdos de una superficie de control, para controlar el
swidn con respecto a un eje, y comprende medios acclo-
nadores para hacer funcionar la superficie de control,
medios para proporcionar sefiales correspondientes al

20. movimiento de la superficie de control, y medios gue
funcionan en regpuesta a dichas seiales para inactivar
los medios accionadores a fin de que éstos no puedgiﬁgﬁn—
cionar 1la superficie de control cuando las sefiales alcan~
zan una amplitud predeterminada. €1 limitador de carga

25. puede controlerse también medisnte sefiales correspondien~
tes z la velocidzd angular de viraje del avidn con res-
pecto al eje, y mediante sefiales correspondientes a ls
aceleracidén normal del avidn. Ademés, las seiinles de

la velocidad angular de viraje pueden variar en funcibn
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de l= veloucidad del aire. Las geiizles correspondientes

al movimiento de 1z superficie de control pueden ser
seliales de un generador zdectzdo o repetidor, zcciona-
blemente conectado a la superficie de control, seiia-

les controlzsdores de los medios de accionamiento, seila-
leg de un transductor de presidn que funcione en respues-

b

a la presidén en un ariete hidrdulico, o seiiales de

ja]

un girdscopo de velocidad angular de virsje asociado
con la supsrficie de control. Laos sefinles pueden corres-
ponder al grado de desplazamiento o acelerazecidn de ls
superticie.

Los anteriores objetos y ventajas de este
invento, asi como otros, se apreciarin més clerazente a
continuacidn, de la consideracidn de la descripeidn de—
telleda sizuiente en relacidn con les dibujos adjuntos,
en los que se representan, a titulo de ejemplo, varias
formes de congstrucceidn de este invento. Lebe compren—
derse sin emhargo, que los dibujos tienen tan solo un fin
ilustrativo y no deben congiderarse cowo definidores de
los limites de este invento.

En los dibujos,

la figura 1 es un esqueka ue Yepresenta
un liwitador de carga congstruido de acuerdo con este
invento, |

las figuras 2 a 5 son esquenss Que Iepresen—
tagj%ggmas de construccidn de este invento.

Con referencia a lao figurs 1 de los dibujos,
ge representa en ella un sistema de control de un avidn,

couprendiendo un motor eléetrico difdsico 1, accionable-
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mente conectade @ la superficie de control 3 de un

avibén para controlar a éste con respecto & un eje. Iz

s8e veriable 5 del motor 1 entra en accidn en respues -
ta a seiiales de un piloto automdtico 7, a través de

un amplificador S. Un genersdor & da corriente alterns
excita la fase fija 11 del motor 1, a través de un
contacto 13, normelmente cerrado, y de la srmadura 15
de un revelsdor 17. #1 motor 1 acciona la superficle de
control 3 en respuests a seflales del pilotec sutomdtico
7, 2 fin de wantener el avién en uns ruta fija o en
uns posicidn de inclinaeidn predeterminada.

Bl nueve limitador de este invento evité
que el avidn alcance acelersciones destructivas debidas
el mal funcionamiento del piloto auntomdtico, o a otra
caussg, mediznte el accionamiento del revelador 17 para
descorectar la fase fija 11 del motor 1, del generador
S, como se describe a continuacidn.

Un girdscopo 19 de velocidad angular de
vireje, se halle conectzdo accionablemente al rotor
21 de un generador inductivo de seilales 23, gue tiene
su estator 25 conectado a través de un potencidmetro 27,
controlado en funcibén de la velocidad del sire por
medioAdel dispositivo <9. Las sellzales corresyondientes
a la velocidad angular de virsje del asvidn con respec-
to al eje de control, modificado en funcidn de la velo-
cidad del aire, tales como la verdadera velocidad del
aire, o nduero ¥ach, son proporcionadas por el poten—
didmetro 27.

Un acelerdmetro normel 31 excita el rotor 33
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de un dispositivo 35 de induccidén que tiene su estator
37 acoplado inductivamente con el rotor. il dispositivo
35 de induccidn proporciona seiizles correspondientes

& lg aceleracidn del avidén normal a su velocidad con
respecto a las mseas de aire.

Un generador adecuado 39 tiene su rotor
41 accionzblemente conectado a lz superficie de control
3 y estd provisto de un arrollamiento 43 que es excita-
do por el generador S de corriente alterna. la rotacidn
del rotor 41 induce en el arrollamiento 45 un voltaje
de sefial correspondiente al grado de movimiento de la
superficie de control 3. '

Lie seilal de velocidad anguler de viraje del
potencidmetro 27, la sefial de aceleracién del disposi-
tivo de induccidn 39, y la sefial derivada del genera-
dor 35, se suman algebreicamenite y se aplicén a unjam—
plificador 47 cuya salida excita el solengidé 49 del
relevador 17. Cuando la salida del amplificador 47 al-

canze una amplitud predeterminada, suficiente para excitar

‘el relevador 17, la armadura 15 deja de” hacer contac-

t0 en 13 pars desexcitar al motor 1, de le forma anterior-
mente descrita. Las sefiales correspondientes al grado
de movimiento de la superficie de control se anticipan
& la scelersecidn peligrosa del avidén y el motor 1 queda
inefectivo pare accionar la superficie de control antes
de que el apsrato alcance ls aceleracidn peligrosa.

En 1g figura 2, un limitador de carga cons—~
truido de acuerdo con este invento, se representa con

un servomotor hidriulico 51 dotado de un ariete hidrdulico
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53 conectado accionablemente a la superficie de control
55. Un amplificador 59 amplifica las sefiales del piloto
automdtico 57, que accionan ungservo-vilvula 61 que
controla el ariete hidrdaulico 53, para accionar la su-
perficie de control 55 en respuesta a las sefinles. Fl
sexvo 51 tiene una vdlvula de derivacién 63, scciona-

da por un solenoide 65, que, cuando estd excitado, inmc-
tiva 8l ariete hidréulico 53 para accionar la superfi-

cie de control 55. En esta forma de construccidn, las
sefiales del amplificador 59 que controla la servo-

védlvulg 61, se aplica & un filtro de paso alto 67 gue
puede derivar la primera o segunda derivada de ls sefial,
esto es, el gradc o la aceleracidn del servo de la su~
perficie. Las sefinles filtradas se introducen en un
transformador 69, u otro dispositivo apropiedo, para sunar—
las e las seflales de aceleracién del dispositivo de in-~
duceidn 71, accionado por el acelerdémetro normal 73, 3/1&5
sefiales de welocidad angular de viraje del dispositivo

de induccidn 75, accionado por el girdscopo 77 de velooi-
dad angular de viraje, y se modifican en funeidén de la ve-
locidad del aire por el dispositivo 88. Ia suma de sefia-
les se amplifica en el amplificador 79, y la salida

de éste excita el solenoide 65 de la valvula de desviacidn
63. Cuando la szlida del amplificador alcanza una amplitud
predeterminada para accionar la vélvula de desviacibn 63
el ariete hidrdulico 53 se hace inefectivo para accionar
lg superficie de control 55. El limitador de carga respon-
de asi a las seflales correspondientes gl movimiento de

la superficie de control y se anticipa a las aceleraciones
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peligrosas del avidn, incluso antes de que éste las
alcance.

Le disposicidn de le figura 3 es similar a la
de la figura 2, salvo en gque un transductor 81 de presién,
en el servo-hidrdulico, proporciona sefiales anticipadas
correspondientés a la preeién hidrdulics del servo, y
éstas sefiales se aplican a un transformador 83 para
sumarlas a las sefiales de aceleracidén del dispositivo de
induceidn 85,¥é las sefiales de velocidad anguler de vira=-
je del dispositivo de induccién 87. Ias seiiales se
amplifican en el amplificador 89 y excitan el solenoide
de desviseidn 91 pars sccionar la vélvumla de desviacidn
93, a fin de dejar ineficaz el servo hidrdulico 95 pars
accionar la superficie de control 97, cuando la sura de
sefides alcanza uns amplitud predeterminada. El movimien-
to de la superficie de control 97 se determina por la
presibn en el ariete hidrdulico 95, y el transductor
de presidén 81, proporcions sefiales que se anticipan a las
sceleraciones peligrosas del avidn.

En la figura 4, un dispositivo de induccidn
99, repetidor, tiene su rotor 101 conectado accionable~
mente a la superficle de control 102. Las seflales corres-
pondientes al desplazamiento de la superfiole de control
desde una posicidén predeterminada, se inducen en el
estator 103 del dispositivo de induccidn 99, y se apli-
can a un filtro de paso alto 105 que proporciona sefia~-
les, bien de grado o bien de aceleracidn, dependiendo
de la constante de tiempo del filtro. Ias seiiales filtra-~

das se sumen algebraicamente a las sefiales de aceleracidn
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normel del dispositivo de induccidn 107 y a las seilales
de velocldad angulzr de viraje del disposgitivo de induc~
cién 109. La swuma de sefinles @e amplifica en el amplifi-
cador 111 y excita el solenoide 113 de la vélvula de des-
viaeidn 115, pars dejar al dervomotor 117 ineficez para
accionar la superficie de control 102. Ias sefigles fil-
tradas del repetidor se antieipan a las acelerzciones
peligrosas del avidn, dado que dichas seflales correspon-
den al movimiento de lé superficie de control 102, y el
servo-motor 117 se hace ineficaz pare accionar la supér—
ficie de control 102 antes de que ei avidén alcance ace-
leraciones peligrosase.

En la figura 5, un girdscopo de grado 119
se halla asgociado con lg superficle de control 1z1,
mediante, por ejemplo, el montaje del girdecopo dentro
de la superficie de control, de modo que aquél funcione
en respuesta al movimiento de ésta. El girdscopo de
grado 119 accilona un dispositivo de induccidn 123 para
proporcionar serisles correspondientes 8l gredo de movi-
niento de la superficie de control. Un girdscopo de gra-
do 125 se hallae montado en el avidn pare detectar la
velocidad angular de viraje del mismo, con respecto al
eje de control, y acciona dispositivos de inducecidn 127
vy 129 para proporcionar sefiales de veloocidad angular
de viraje del mismo con respecto 8l eje de control. Ilas
sefigleg del dispositivo de induccidn 127 se combinan con
laé seiiales del Aispositivo de induccidn 123, y las
sefiales combinadas son moduladas por vn potencidmetro

131 hasta cualguier grado apropiado, y la seflal modulads
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se combina algebraicamente con la sefial de grado del
dispogitivo de induccidén 129, Ia suma de sefiales se modu-
la posteriormente como funcidn de la velocidad del aire
por un dispositivo de inducecion 134 que acciona un poten-—
cibmetro 133. Ia seflal modulada del potencibmetro 133

se sume slgebraicamente con la sefial de aceleracion
normal del dispositivo de induecidén 135 controlado por

el acelerdmetro normal 137, y la suma de sefiales se am-
plifica en el amplificador 139 y excita el solenoide

141 de la vélvuls de desviacidn 143.

Cuando la seflal amplificada alcanza uns
emplitud suficiente pars sccionar la valvula de desvie-
cidn, se hace inebetivo el ariete hidréulico 145 para
accionar la superficie de control 121. En esta forma
de construccidn, el girdscopo de grado 119 detecta el
movimiento de la superficie de control 121, y el limi-
tador de carge hace inefectivo al ariete hidraulico
145 para accionar ls superficie de conmtrol 121, antes de
que el avidn alcance aceleraciones peligrosas.

Bl lipitador de carga agui descrito y cons-
truido de acuerdo con este invento hace al servomotor
inefectivo pars accionar ls superficie de control antes
de que el avidn alcance zceleraciones peligrosas, al ac-
tuar en respuesta a las seflales correspondientes al
movimiento de la superficie de control, para anticiparse
a cuzlquier aceleracidén peligrosa del avidén. El limita-
dor de carga es nuy sensible, de disefio sencillo y £é-
cil de adaptarse @ los aviones podernos.

Adungue ge han representado y descrito con
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detalle varias formsze de congtruccidn de este invento,
debe coumprenderse que el invento no se limita a las
mismss. Fueden realizarse varics cambios en el diselio
y en la disposicidn de las partes sin separarse del
espiritu del invento, como comprenderdn los técnicos
en la materis.
N O T A

Degcrita suficientemente la naturaleza del
invento aei como lo manera de reslizerlo en ls practica,
debe hzcerse constar que lss disposiciones anteriormente
indicadas son suscertibles de modificaciones de detalle
en cuanto no alteren su prineipio fundamental. También
ge hace conetsr que d invento se refiere s una solici-
tud de Fatente presentads en Worteamérica con fecha 10
de abril de 1.959, n¢ Ser. 805.468, scogiéndose, por lo
tanto, 2 los beneficios gque conceden los Convenios Inter—
nacionales en vigor, y siendo lo que constituye la esen=
cia del referido invento por lo que se solicita Paotente
de Invencidn por 2C afios en Ispafia: "PERTECCIONAMIENTOS
BN DISPOSITIVOS D CONTHOL PARA AVIGﬁ?‘"; caracterisin-
doge por lo siguilente: |

12,- IPerfeccionamientos en dispositivos de
control paras aviones, proviestos de una superficie de
control accionada por servomotor, caracterizados por
comprender iedios pars producir selisles correspondien-
tes a8l movimiento de la superficie de control, y medios
parza impedir la accidn del servomotor cuando lss seflales
citadas alcanzan une magnitud predeterminada.

28,- Perfeccionamientos, segin lo especifi-
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cado en la reivindicacidn 128, caracterizados porgue las
sefinles citadas corresponden a lg velocidad angular del
movimiento de la superficie de control.

32,~ Perfeccionamientos, segin lo especifi-
cado en la reivindicacidn 12, caracterizados porque
dichas seriales corresponden a la aceleracidn del movi-
miento de la superficie de control.

42,— Perfeccionamientos, seglin lo especifi-
cado en cuzlguiers de las reivindioacibnes anteriores, ca-
racterizados porgue las seilales correspondentes al mo-
vimiento de la superficie de control, se hallan asocia-
das con otras ssiiales correspondientes u pardmetros de
vueio seleccionados.

58,~ Perfeccionamientos, segin 1o especifi-
cado en la reivindicacidn 4£&, caracterizados porque dichos
pardinetros comprenden la velocidad angular de viraje
del avidn con respecto o un eje de control en tornmo al
cusl actia dicha superficie de control. |

8,= Perfeccionamientos, segiin lo especifi~
cado en la reivindicacidn 42 o 52, caracterizados por-
Qe dichos pardmetros comprenden le velocidad del aire.

78 .- Perfeccionamientos, segtn lo sspecifi-
cado en la reivindicacidn 48 , 52, o 62, caracterizados
porque dichos pardumetros comprenden la acelerscidn del
avidn normsl a su direceidn de vuelo.

B2 ,~ Perfeceionsmientos, segin 1o esnecifi-
cado en ia reivindicacidn 2%, caracterizados porgue dichas
sefiales correspondientes a la velocldad angular del

movimiento de la superficie de control son producidos por
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medio de un generasdor adecuado eccionado por la superficie. o

98 ,- Perfeccionamientos, segiin 1o egpecifi=-

cado en la reivindicacién 22 o 38, carecterizados por-

que lag sefiales correspondientes a le velocidad angular
5, o0 & la aceleracién del movimiento de la superficie

de control, son producidas por medio de un generador

de sefinles accionado por la superficie de coﬁtrol

y que produce sefinles correspondientes al éngulo de

desplazamiento seguidas por un dispositivo diferencig-

10. dor o filtro de paso alto.

108,.- Perfeccioneamientos, segin lo espe-
cificado en la reivindicacién 2¢, caracterizados por-
que lasg sefiales correspondientes a la velocided angu-
lar del movimiento de la superficie de control, son

15. producidas por medio de un girdscopo de velocided an-
guler de viraje montado en la superficie de con-
trol.

118,~ Perfeccionemientos, segin lo espe-
cificado en cualquiera de las reivindiceciones anterio-

20 reg, ceracterizados porque las sefinles correspondien-
.tes gl movimiento de la superficie de comtrol son
producidas por un dispositivo dinamométrico que mide
la fuerza o par motor desasrrollado por el servomotor.

128 - Perfeccionamientos, segin lo espe-

25. cificado en cualquiers de las reivindicaciones snteriores
caracterizados porque las sefiales correspondientes
el movimiento de la superficie de control se derivan
de las sefiales de control aplicadas &l servomotor,

por ejemplo desde un piloto eutomético, y despuds de



haber pasado a través de un filtro, un diferenciador
u otro disgpositivo modificador.

138,~ Perfeccionamienios en dispositivos
de control para aviones; tal y como queda substancigl-

Se . mente descrito en la presente memoria e ilustrado en

kste mémoria 7ons'ba de trece hojas escri-
V/
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tas a méquina jor una séla; carae
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