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MEMORLA DESCRIPTIVA
para solicitar
PATINTE DE INVENCION
o :
EsPAlaA
por VEINTE afios
g nombre de SHILL INTERNATIONALE RESEARCH MAATSCHAPPIJ Nl.vV,
entidad holendesa, establecida en 30, Carel van Bylandtlaen,
La Haye, Holanda, por:
HAPARATO PARA SITUAR EN POSICION UNA EMBARCACION®

La presente invencidn se retiere a un método y apa
rato para situar en posicidn una embarcacidn.

Hay muchas embarcaciones como, por ejemplo, las
destinadas a prospecciones y perforaciones en el mar, a
distencia de la costa, que necesitan ser mentenidas en una
posicidn fija, o bien trasladadas a lo largo de un reco-—
rrico fijo. En el pasado se han ideadao varios sistemas pa—
ra mentener la embarcacidn en su posicidén deseada, por me-
dio de cabos de aumarra sujebtos a anclas., Lios cabos de ama-

rre se ajustan para mantener la embarcacidén en su posicidn
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deseada. Un segundo sistema empleado pare embarcaciénés 0
perforacoras marinas flotentes depende de la situacida en
posicidn de une plurslidad de unidaces de propulsidn fuera
de borda pera generar un empuje neto en direccidn tal. que
mentenga o la embarcacidn en su posicidn deseads.

Si bien los anteriores sistemas son SB'tlp.LEC'bOI‘lOS,
't;n.enen ciertos caracteristicas que los hacen desmeracer. Un
slstema que dependa de amarras y anclas estd :Eorzosamente
limitado a foncos mds bien bajos, prdximos o inmedistos a
la costa. El sistema bassdo en motores fuers de boras con-
trolables para mantener la embercacidn dindmicemente situa-
da en sdecuado pare asuas de cualquier profundidad, pero
relativamente cosboso de construir., Las unicades de propul-—
sién o base de motor fuera de borda, de los tamafios necesa-
rios para situar en posicidn grandes embarcaciones Qe per~
foracidn, son costosas y complicadas. Asimismo, el sistems
de control exige la resolucidn de una plurelicad de vecto—
res para gobernar adecusdamente las unidades de propulsidn
fuers de bordas. Ambos Factores conducen a considerables gas—
tos en la construccidn de tal sistema.

Ademds, el sistema a base ae utilizar unidades de
propulsidn fuera de borda tiene una respuesta lenta, a con-
secuencia del tiempo que hace falta para hacer girsr la uni-
dao ae propulsidén fuers ae borda. De igual modo, la necesi-
dad de combinar vectorialmenie las distintas sefizles de des—
plagamicnto para obtener seflales adecuadas para el control
de las unidades de propulsidn acrecienta l2 complejidsd ael
sistema de control. disminuyendo asi su seguridac funcionsl.

Es objeto de la presente invencidn un sistems sen~

¢illo ¥y relativamente econdmico para situar en posicidn une
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embarcacidn.

Por consiguiente, el aparato de la invencidn com~
prende: una pluralidad de unidades de propulsidén fijaé mon-~
tadas en.la embarcacidn, entre lags que se incluyen por le
menos dos unidades de propulsidn transversal dlspuestas de
modo que impulsan a dicha embarcacidn a lo largo de su eje
transversal y montadas a Gistancia del centro de rotacidn
de la embarcacidn para dar un per de rotacidn en ’cqzj;ﬁ'a:o a di-
cho centro, y por lo menos una unidad de propulsidn longi-
tudinal dispuesta de modo que impulsa a la embarcaei;gﬁrg;. a
lo largo de su eje longitudinal; unos medios detectores de
posicidn dispuestos en la embarcacidn y adaptados para me~
dir el desplazamiento de ésta, respecto a su posicidn de—
seada o conveniente, en dos planocsque forman dngulo entre
s, y convertir los cesplazamientos zsi medidos en magni-
tudes correspondientes rerferidas a lo largo de los ejes lon—
gitudinal y transversal de la embarcacidn; un regulador de
movimiento longitudinal acoplado a los medios detectores
de posicidn, para comparar la megnitud representativa del
desplazamiento a lo largo del eje longitudinel con un va-
lor fijo o de referencia, y éuministrar unga sefial corecto-
ra del movimiento longitudinal; unos medios de control de
la propulsidn longitudinal acoplados tanto al regulador de
moviniento longitudinal como a la unidad de propulsidn lon-
gitudinel, para gobernar la unidad de propulsidn.lbngituP
dingl. en respuesta & la seiial correctora del movimiento
longitudinal; uwn regulador de movimiento transverso acopla-
do 2 los medios aetectores de posicidn para comparar la
magnitud representativa del desplazamiento a lo largo del

eje btransversal con un valor fijo o de referencia, y sumi-

3. 5349



10

25

nistrer une seiel correctora Gel movimiento trensverso;
unos medios debectores de guifiada o variacidn de rurbo,
dispuestos en la embarcacidn y adaptados para medir la va~
riacidn de rumbo o azimut de la embarcacidn y converbtir el
fngulo de guifiada o azimut asi medido en ume magni'tﬁ.d co~
rrespondiente o afin; un regulador de guifiada acoplado a
los medios detectores de guiliada para comparar la magnitud
representativa del dngulo de guifiada medido con un valor
fijo o de reierencia, Y suministrar una seilal correctora de
guifiada; un primer medio sumador, acoplado a ambos regula-
dores, de movimientvo tronsverso ¥y de guiflada, ¥y adapvado
pare sumer las sefiales correctoras del movimiento brans—
verso ¥ de la guifiada y suministrer una primera setial com-—
bineda ae correccidén de movimiento transverso y de guiiiada;
un segunco medio sumedor, acoplado & ambos reguladores, Ge
novinmiento transverso y de guifiada, ¥ adapitado para restar
la seiial correctora de gulfiada de la sefial correctora Gel
movimiento trensverso, ¥ suministrar una segunda seiial com -
binada de correccidn de movimiento transverso y de guiflada;
un primer medio de control de la propulsidn trensversal,
gecoplado tanto al primer medio sumedor como a uwna de las
dos unidadaes de propvulsidn transversel, para gobernar esta
unidsd de propulsidn en respuests a la primere sefigl combi-
nads de correceldn de movimiento trensverso y de gulilada;

v un segundo medio de control de la propulsidn trensversel,
acoplado tanto al segundo medio sumador como a la otra uni-
dad de propulsidn trensversal, para gobernar esta uniced
de propulsidn en respuesta a ls segunda sefial combinads de
correccldn de movimiento trensverso y de guifiada.

El mébodo de la invencidn comprende los recursos

3753495
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det: detectar la posicidn de ls embarcacidn respecto a'la
posicidn deseads & lo largo de 108 ejes longitudinal, trans—
versal v de guilada de la embarcacidn; generar a lo largo del
eje longitudinel de la embarcacidn un empuje proporcional

o la diferencia enfire la posicidn detectada y la posicidn
deseaca a lo largo del eje longitudinal; general un empu—
je a 1o largo del eje transversal en dos posiciones distan-
ciades del centro de rotacidun de la embarcacidn, siér.f{o el
empuje total generado a lo largo del eje transversal propor-
cional a la diferencia entre la posicidn detectada ¥ 1a po=
sicidn deseaca a lo largo del eje transversal; ¥ generar un
par de empuje en torno al centro de rotacidn de la embarca—
cidn, y proporecional o la diferencia entre la posicidn azi-
mutal o rumbo de la embarcacidn que se ha daetectado y la
posicidn azimutal que se desea.

La invenciqn se describird con mayor detelle, a
titulo de ejemplo, haciendo reterencia &l dibujo adjunto,
en el cual:

- la figura 1 representa una embarcacidn rlotante,
con medios de propulsidn segdn los ejes longitudinal y trans—
versal, instelados en la mismas

- la figura 2 es un esquema funcionel de un siste-
ma de control para gobernar los medios de propulsidn indica-
dos en la fige 1} ¥

- la Tigura 3 es una grdfica ilustrativa de la re—
lacidn lineal que existe entre la sefial de tensidn eldetrica
generada por los meuios de control, de la propulsidn y el em-
puje suninistrado por la rotacidn de las hélices.

Con referencie ahora a la Iig. 1, se ilustra en ella

une embarcacidén 10 de pertoracidn flotante sobre la superiicie

LT .
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de une moesa de agua lZ. La embarcacidn lleva encims wn ap e
rejo de perforscidn 13. Lia embarcacidn de perioracidn 10
debe montenerse sobre una boca de pozo sumergida 14, situa—
da en el fondo de la masa de agua 12. Si bien la embarce-—
cidn 10 se ha ilustredo como perroracors flotante, es eovi-
dente que hay otros tipos de emborcaciones que pueden ser
tanbién situacos en posicidn mediante el sistema ael dre—
sente invento. Por ejemplo, un barco de prospeccidn gue de—
ba mantenerse sobre un lusar fijo de emplazamiento, o un
bareo gque deba moverse en un recorrido fijo, podrisn ser
tambidn situados en posicidn por medio del sistema wel
presente invento.

La embarcacidn 10 estd proviste de una unided de
propulsidn principal que tiene uno hélice 15 colocada jun~
t0 & la popa del barco. Le hélice 15 se colocaria normal-—
mente en el eje de simetria ael barco, para proporcionar umn
empuje a lo largo del eje longitudingl ae 1ls embarcacidn
10. A los fines de esta invencidn, la unidad principsl de
propulsidn de la embarcacidn 10 ha de ser de wn tipo bal
que permita rdpides variaciones en la velocidsd de rotacidn
de la hélice 15, asi como la inversidn del sentido de rotae—
cidn. Hay varios tipos de unidades de propulsidn que po~
seen esteos caracteristices: verbigracia, las unidaces de
propulsidn de accionamiento eléctrico. Por ejemplo, si la
hélice 15 estd movids por un motor de corriente continua,
tanto la velocidaa como el sentiwo de la rotacidn pueden
gobernarse fdcilmente regulando la excitacidn cel campo
del motor.

Lia embarcacidn 10 estd tembidn provista de dos

unidades de propulsidn adicionsles 16 y 17, que tienen ejes

<
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fijos alineados con el eje trensversal o de cabeceo de la
embarcacidn 10. Lia unidad de propulsidn 16 estd situada
cerca de la proa del barco 10, mientras la unidad de pro-
puWlsidén 17 estd colocada cerca de la popa del mismo,.
Ambas unidades de propulsidn 16 y 17 se represen-~

tan colocadas en unas aberturas circulares 18 y 19 practice—
des en €l casco de la embarcacidn 10. Las aberturas circu-
lares sobresalen por ambos lados del casco, y asi permi-
ten a los medios de propulsidn 16 y 17 ejercer un ',én‘lﬁuje
en uno u otro sentido (babor o estribor) sin mds que in—
vertir el sentico de rotacidn de las hélices 16 y l"7.‘ Las
unidades de propulsidn 16 y 17 son movidasg también de Dre-—
ferencia por un motor cuye velocidad y cuyo sentido de ro-
tacidn se puedan cambiar también con facilidad. Los medios
de accionamiento de las unidades de propulsidn 16 y 17
pueden ser motores eléctricos de tipo diverso, dotados de
medios para regular la velocidad de rotacidn y cambiar el
sentido de ésta. Si bien les unidedes de propulsidén 16 y
17 estdn situadas, en ¢l ejemplo de la figura, dentro del
casco del barco 10, también podrian extenderse por debajo
de la parte inferior o quilla del barco. EL Unico requisi-
t0 que hay que exigir a los medios de propulsidn 16 y 17,
conforme a este invento, es que tengan un eje geométrico
fijo, ¥ que este eje se halle alineado con el eje trans—
versal o de la embarcacidn 10. Asimismo, aunque en el
dibujo se hean representado unas hélices como unidades de
propulsidn 15, 16 y 17, pueden utilizarse también otros
dispositivos como, por ejemplo, arietes o chorros hidrdu-
licos.

La posicidn del barco 10 se mide o detecta por

“y. \ } .
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medio ce un inclindmetro 20 del tipo de pénaulo, qi_z»e' }ﬁi&e
1o desviecidn anguler de un cabo 21 a lo largo cel e'j'é lon——
gituainel y 2 lo largo del eje transverssl de la embarcacidn
10. BL cabo 21 se exbiende desde la embarcacidn 10 & una
ancla 22 situade en une posicidn conocide respecto a la
boea de pozo 14 submerina. El cabo 21 estd asegurado a

un molinete o chigre 23 situaao en el barco 10. ¥l molinge
te 23 ha de estar construido de mowo que sea capagz Ge nen—
tner constantemente en tensidn el cabo 21.

A contimuacidn se hace referencis a la fig, 2, que
ilustra en Iorma de esquems funcional un sistems para gober—
nar los medios de propulsidn 15, 16 y 17 indicados en la fi-
gura l. ¥l circuito representsdo en la fig. 2 ubiliza una
pluralidaa de reguladores o elementos de control, que han de
tner un régimen de genancia y accidn integral, y suministrar
una geiiel de saliaa relacionada con la diferencia entre dos
sefialers de entrauz. Ademds, 1los reguladores han Ge ser am-
plificadores del tipo de cuatro cuadrantes, puesto que do—
rdn sefiales de salide tanto positivas como negstivas, segin
la poleridad ¥ la magnitud de las sefiales de entrada.

El movimiento de la embarcacidn 10 de la tig. 1,

a lo largo del eje longitudinel es detectado por un trans—
ductor de movimiento longitudinal 30. El transductor de mo-
vimiento longitudinel 30 se ilustra en Torma de potencidme-
tro que btlene un extremo s mesa en 33 ¥y su otro extremo aco-
plado 2l lado positivo de una bateria 36. Il lado negabivo
de la baterfa 36 estd puesto a2 masa en 37. EL cursor o bra—
zo mévil 40 del potencidmetro 30 viene normalmente menaado
por ¢l péndulo del inclindmetro 20, a fin de que el poben-

cidmetro 30 rerleje conm exactitud la desviacidén sngular del
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cabo 21 de la fig. 1 & lo largo del eje longituairal-de la
embarcacidn 10. Bl desplazamiento del cabo 2L a lo; ~]‘;a'zi:'go
del eje transversal es detectado por un potencidmetro 31
cuyo cursor 41 puede estar mendado por el mismo péndulo
que gobierna ol cursor 40 del potencidmetro 30. EL rumbo,
orientacidn o direccidn en azimut del barco es detectado
por transductor de gwifiada en forme de potencidmetro 32. El
brazo mévil o cursor 42 Gel transductor de guifiadas. 32 pue-
de esiar mendado por una aguja giroscdpica u otro d:j,éposi—-
tive capaz de detectar el rumbo de la embarcacidn.’ Zi. lu—
gar del bransductor 32, se pueden genervar sefiales é]iénc:tri—
cas de otros tipos que reilejen o indiquen el rumbo el
barco 10. Naturelmente, de utilizar seflales de otros tipos,
puede ser necesario modaificar ligeramente el r.esto de los
circuitos de control, pars aceptar las sefiales,

El potencidmetro o transductor 30 de movimiento
longitudingl va acoplado z un regulador de tratamiento 43.
El regulador de tratamiento 43 recibe también una sefiadl 44
que representa la posicidn deseada o conveniente de la em~
barcacidn a lo largo del eje longitudinal. La seflal 44 es
aplicada 2l regulador 43 en el punto de referencia fijs de
dste, FEL regulador 43 suministra, por su terminel 45, uns
seflal relacionada con la diferencia entre la posicidn real
y etectiva, representada por la sefial procedente del po-
tenciometro 30, y la posicidn deseada representada por el
punto de referencia 44. L1 regulador 43 ha de tener una
accidn de reposicidn para controlar la respuesta en tiem—
po del regulador, en la correcccidn de diferencias entre
las dos sefiales de entrada. El berminal 4% estd acoplado

al. sistema de control 46 de un motor, sistema que a su vez

i . : 5:-. ,.,y 4 o
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estd acoplado por medio de una conexidn 47 a un motor de
propulsidn principal 48, que mueve la unicad principal de
propulsidn 15. El sistema de control 46 estd vroyectado de
modo que acepta la sefisl procedente Gel rezulador de traba—
miento 43 y gobierna el motor de propulsidn principel 48,
generando un empuje neto directamente relacicnado con la
seilal recinida del rezgulacor 43. &l modelo del sistéxﬁa de
control 46 del motor, dependersd del tipo de motor 48 -de ac—
cionamiento. Cuando se wbilizan motores de corriente con—
tinua para accionar lac unicsues de propulsidn, el conbrol
46 ael. motor puede ser del tipo que regule la corriente de
excitacidn suministrada 21 devanaco de cempo (el motor ae
accionamiento 48. Ademds de reguler le magnitud de la in-
tensidad de corriente suministrada, el sistema de countrol
46 del motor debe gobernar también la polaridad de la.corrien
te. Lo selial de salida del regulador de tratamiento 43 puede
ser bien positive o negative, segin la polaridac de las se-
fiales de entrada. Asi, lo sefisl de sslide procedente del re=—
gulador de tratamiento 43 puede ajusiarse de mode que Hen—
ga ls misme polaridad que la corriente de excitacidn nece~
seria para el motor de accionamiento 48. Acemds, el siste~
me de control 46 del motor estd provisto de una entrada 50,
la cusl revresenta un control manusl de lse unidad de pro-
pulsidn 15. La entrads 50 de control menuel permitiria go-
bernar a mano lo unidad de propulsidn y, neturalmente, exi-
giria la desconexidn del regulador 43 de trabtamiento, como
por medio ds un conmutador Dl.

Por la qescripeidn que anteceae, del sistema pera
gobernar la unidad de propulsidn 15 del movimiento longitu—

dinal se ve que la. sefiel representative de la situacidn Gel

& B4R
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barco 10 a lo largo del eje longitudinal es primero compara—
ds con la posicién deseada para la embarcacidn 10 a 1o lar—
go del eje longitudinal de la misma, por medioc del regula—
dor de tratamiento 43, para generar una sefia correciora
del movimiento longitudinal. Asi, la sefiel correctora del
movimiento longitudinel se genera con completa indqggzgden—
cia del circuito ubilizado para controlar el motor _dew‘:accio—
nanmiento. De igual modo, el regulador de tra'tamienfp}jz??, in-
cluye acclones diferencial y de reposicidn, para dar-un
sigtema de buena respuecsta y exento de oscilaoiones‘.}mj

Bl transductor 31 mide el desplazamiento del bar-
¢o 10 2 lo largo de su eje brensversal., EL brazo movil 41
del polenciometro 31 estd acoplado a controlador de proce—
80 60 provisto también de una sefinl que representa la posi-
¢idn deseada del barco 10 a lo large del eje transversal
del barco. El regulador de tratamiento 60 compara la sefial
procedente del potencidmetro 31 con la seiial 61 de refe—
rencia, ¥y genera una sefial correctora del movimiento trans-
verso. EL regulador de tratamiento 60 estd acoplado a dos
ampliticadores operacionales 68 y 63, ElL potencidmetro de
guifiada 32 estd acoplado a un regulador de tratamiento 70.
#l regulador de tratamiento 70 recibe también uma sefiol de
referencia 71 que representa 2l rumbo o direccidn azimutal
deseado para la embarcacidn 10 de la fig. 1. Este regulador
de tratamiento 70 compara la sefial procedente del potencid-
metro 32 con la sefisl Tl, y genera una sefial correctora de
guiilada. §1 regulador de tratamiento 70 va acoplado a los
dos emplificadores operacionales 68 y 63. EL ampliticador
operacional 68 estd proyectado de modo que da una sefial de

salida representativa de la diferencia entre las sefiales

It
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procedentes del regulador 60 y del regulador 70, en tanto
que el amplificador operacional 63 proporciona une seiial de
salida representativa de la suma de las seilales procedentes
de los reguladores de tratamiento 60 y 70. KL ampliiicador
operacional 68 estd acoplado al circuito ue control 66 es~
tando ¢l circuito ae control del motor scoplado al mctor
de accionemiento 67. E. motor we acclonamiento 67 es el que
accliona 12 unidad de propulsidn 16 de proa inoicada en la
fige 1o Se dispone de une sefinl de entrada 62 repressnlo-
tive cel contbtrol memwel de movimiento transvelrso de las
unidades de propulsidn 16 y 17. Cuanco se utiliza el con—
trol menual 62 de movimiento trensverso, ¢l regulador de
tratamiento 60 es desconectado, por ejemplo, POr un conmu~
tador ©09.

El ampliricador operacional 63 estd acoplado a
un circulto de control T4 acopledo a su vez al motor de
accionsmiento 15 gue mueve la unidaa de propulsidn de popa
17 inGicada en la fig. 1. Se dispone asimismo de una sefial
de entrada T2 representativa del control manugl de guifiada
de las unidades de propulsidn 16 y 17. Cuando se ubtiliza el
control manual de guiilads, el regulador de trabtamiento 70
es desconectado, por ejemplo, por un conmutador 73. Los se-
fisles de conbrol manuwal de movimienbo trensverso y de gui-
fiada, 62 y 72, son suministradas a log ampliiicadores ope-
racionsles 68 y 63.

Tos reguladar es de tratamiento o de proceso 43,
60 y 70 den como selide unas seflales consistentes en una
seflal negativa o posit'iva, con polarlidsd represefrbativa del
seutido en que el motor de propulsidn debe girar, en tento

gue la magnitud de la misma indica la velocidad a que el
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motor debe efectuar esta rotacidn. Asi, es cosa senqilla
utilizar la sefial de salida de los reguladares de bratan~
nmiento para situar en posicidn une unidad de control de mo-
tar, regulando la corriente de excitacidn suministrada a
las bobinas de campo de los mobtores de acclonamiento. Como
mds arriba se ha explicado, si para la propulsidn se ubi-
lizan motores de corriente continua, es posible rezular tan—
t0 la velocidad como el sentido de rotacidn de los mr;ﬁores
de accionamiento o propulsidn, regulando las corrientes de
excitacidn de campo. Lia relacidn existente entre 1a.3"'sfeﬁa—
les de tensidn de salida de los amplificadores operaciona—
les y la velocidad y el sentido de rotacidn de los motores
de acclonamiento es la que se muestra en la fig. 3, en eg-
ta flgurs, los valores negativos de T indican empuje en uno
de los sentidos de rotacidn, mientras que los positivos de
T indican el empuje en el sentvido de rotacidn contrarioc. En
el eje horimntal se indican las sefiales de tensidn de sa—
lida v del regulador de tratamiento o proceso, y, como se
verd, la relacidn existente entre las seflales de tensidn de
salida y el empuje de los motores de accionamiento es sen~
giblemente linesl. Asf, el sistema de control de la presen—
te invencidn proporciona un control suave y sin brusqueda—
des que puede ir desde un empuje méximo en uno de los senti-
dos, pasendo por un empuje nmulo o cero, 2 un miximo de em~
puje en el sentido contrario, sin interrupcidn y en un mi-
nimo de tTiewpoe.

La presente solicitud, gque corresponde a la ore—
sentada en Bsitados Unidos de América el 29 de Octubre de
1.963, bajo el n2, 319.763, se acoge a los beneficios del
artfculo 51 del vigente Eslbatuto sobre Propiedad Industrial.

- 13 -
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Los puntos de inveneidn propia y nueva, que se
presenten para que sesn objeto de esta solicitud dae Peben~
te ae Invencidn en Espafia, por VIINTE afios son Los gisuien—
tes: )

l.- Aparabo para situar en posicidén uno embé‘rca-
cidn, el cual comprende: una pluralidad de unidades de pPro=—
pulsidn fijas nontadas en la embarcacidn, entre las que se
incluyen por lo menos ocos unidades de propulsidn transver—
gal dispuestsos de mouo que impulsan a diche embercacidn &
1o largo de su eje transversal ¥y montadss o disteoncis del
centro de rotecidn de la embarcacidn para dar un par de
rotacidn en torno a dicho centro, y por lo menos una uni-
dad de propulsidn longitudingl dispuesta de modo que impul-—
sa a la embarcacidn = lo largo de su eje longitudinel; unos
nedios detectores de posicidn dispuestos en 1a embarcacidn
v adaptados para medir el desplazamientio de ésta, respecto
a su posicidn deseada o conveniente, en cos plsnos que for—
mon Zngulo entre si, y convertir los desplagzamientos asi
medidos en magnitudes correspondientes referides o lo largo
de los ejes longltudinal y transversal de la embarcacidn;
un regulador de movimiento longitudinal acoplado 2 los me-
dios detectores de posicidn, para comparar ls magnitud re-
presentative o.cl degnlazeaniento a lo largoe uel eje longi-
tudinal con un valor fijo o de rererencie, y suministrar
une, seflal correctora del movimiento longitudinal; unos me-

dios ae conbtrol de la propulsidn longitudinsl acopledos
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Tanto sl regulador de movimiento longitudinal como o la uni-
dad de propulsidn longitudinal, para gobernar la unidad de
propuleidn longitudinal en respuesta a la sefiel correchtora
del movimiento longitudinal; un regulador de movimieh'to
transverso acoplado a los medios detectores de posicidn pa-
ra comparar la megnitud representative del desplazemisato a
lo largo del eje transversal con un valor fijo o de referen—
cia, ¥y suministrar una seflal correctora del movimiento trans—
verso; unos medios detectores de guifiada o variacidn :‘c'-ie run-—-
bo, disvuestos en la embarcacidn y adaptados pars medir la
variacidn de rumbo o azimubt de la embarcacidn y convertir
el dngulo de guifiada o azimut asi medido en une magnitud
correspondiente o afin; un regulador de guifiada acoplado a
los medios detectores de guifiada para comparar la magnitud
representativa del dngulo de guifiada medido con un valor fi-
jo o de referencia, y suministrar une sefial correctora de
guifiada; un primer medio sumador, acoplado o ambos regula~
dores, de movimiento transverso y de gulifiada, y adaptado
para sumoar las sefiales correctoras del movimiento transver—
so y de la guifiada y suministrar una primera seflal combina~
da de correccidn de movimiento transverso y de guiflada; un
segundo medio sumador, acoplado a ambos reguladores, e mo-
vimiento transverso y de guifieda, y adaptado para restar la
seflal correctora de guiliada de la sefial correctors del mo-
vimiento transverso, y suministrar una segunda sefial com~
binada de correccidn de movimiento transverso y de guiliade;
un primer medio de control de la propulsidn trensversal,
acoplado tanto al primer medio sumador como a una de las

dog unidades de propulsidn trensversel, pare gobernar esta

unided de propulsidn en respuesta a la primera sefiel combi-

" T e, “1 ’;
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nada de correccidn de movimiento btransverso y de guaifinde;

v un segundo medio de control de lg propulsidn trensversal ,
acoplado tanto ol segundo medio sumador como & la otra uni-
dad de propulsidn bransverssl, pars gobernar esta unidad de
propulsidn en respuesta o lo segunda scilal combinade de co-
rreceidn de movimiento trensverso y de guifisas.

2~ ¥l gparato del punto 1, en el cual ls= unidad
de propulsidn longitudinel estd situads junto a la po‘_pa de
la embarcacidn, y el eje de rotacidn de dicha uwnidod de pro-
pulsidn estd alineado con los ejes longitudinales de la em~
barcacidn, mientras les unidedes de propulsidn trensversal
estd situadas junbo a la proa ¥y a la popa te la embarcacidn
y los ¢jes de rotacidn de estas Ultimas unicades de propul-
sidn son parslelos al eje transversal de la embarcacidn.

3o~ ©l aparato del punto 1 o 2, en el cual las uni-
dades de propulsidn son del tipo de hélice y giran en torno
g8 ejes Pijos, siendo regulables la velocidad y el senftido de
la rotacidn.

4.—- 11 aparato del punto 1, en el cual 10s medios
detectores Ge posicidn miden el desplazamiento de la embar—
cacldn respecto a2 la posicidn deseads de lo misma, en dos
planos alineados con los ejes longitudinal y trensversal de
la embarcacidne '

S5e~ Aparato segin se reivindica en el punto 1, en
el cuel los medios reguladores de propulsidn longitudinal
regulan la unidad de propulsidn longitudingl parae que pro—
porcione un empuje 2 lo largo del eje longitudinsl de la eu-
barcecidn, el cusl es proporcional @ ls medids del desple~
zamiento (desplazamientos) de la embarcacidn 2 lo large del
eje longitudinal, y en el que los medios regyladorgsﬁd.emlg«__

; S 3
B S b L
i . - :;1 ey >
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propulsidn transversal regulan las unidades de propulsidn
transversal para proporcionar un empuje totel a lo largo del
eje trensversal de la embarcacidn, el cual es propq:gci»onal 2
la medida del desplazamiento (desplazamientos) de lé, embarw .
cacidn a lo largo del eje transversal, y para proporcionar
un par de empuje alrededor del centro de rotacidn de _1.a elfi=
barcacidn que es proporcional a la medida de la desviacidén
de guifiada de la embarcacidn.
6.~ Aparato para situar en posicidn una embipce-
cidn. )
Tal y como se ha descrito en la Memoria que ante—
ccde, representado en €l dibujo que se acompafia y con los
fines que se han especiticado.
Ista Memorla consta de diecisiete hojas escritas
a mdéquina por uns solae cara.
Madrid, 27 ENE lJbﬁ
P, i.
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