ES 2 118 448 T3

OFICINA ESPANOLA DE
PATENTES Y MARCAS

2 118 448

@ Nimero de publicacién:

GDint. C1.5: B63G 8/16

®) TRADUCCION DE PATENTE EUROPEA T3

Numero de solicitud europea: 95100111.4

@ Fecha de presentacién : 05.01.95

Numero de publicacién de la solicitud: 0 663 336
Fecha de publicacién de la solicitud: 19.07.95

Titulo: Vehiculo submarino.

@Titular/es: STN Atlas Elektronik GmbH
Sebaldsbriicker Heerstrasse 235
D-28305 Bremen, DE

Prioridad: 18.01.94 DE 44 01 309
@Inventor/es: Messmer, Ludwig

Fecha de la publicacién de la mencién BOPI:
16.09.98

lFﬁeCOhS 9dge la publicacién del folleto de patente: Agente: Elzaburu Marquez, Alberto

Aviso:  En el plazo de nueve meses a contar desde la fecha de publicacién en el Boletin europeo de patentes,
de la mencién de concesidn de la patente europea, cualquier persona podrd oponerse ante la Oficina
Europea de Patentes a la patente concedida. La oposicion deberd formularse por escrito y estar
motivada; sélo se considerard como formulada una vez que se haya realizado el pago de la tasa de

oposicién (art® 99.1 del Convenio sobre concesién de Patentes Europeas).

Venta de fasciculos: Oficina Espaifiola de Patentes y Marcas. C/Panam4&, 1 — 28036 Madrid



1 ES 2 118 448 T3 2

DESCRIPCION

La invencién se refiere a un vehiculo submari-
no, especialmente un vehiculo submarino telediri-
gido sin tripulacién, con un sistema de propulsién,
que comprende una pluralidad de medios de pro-
pulsién individuales, que actian en una direccién
de propulsion preestablecida, y con un sistema
para la guia del vehiculo submarino en los planos
de inclinacién y de guinada.

Un vehiculo submarino de tipo constructivo
convencional posee habitualmente dos placas de
timén, que constituyen un sistema de guia. De
las placas de timén, una actia en direccién ver-
tical, con el fin de producir modificaciones de la
direccion del casco en el plano de inclinacién, y la
otra placa de timoén actia en el plano de guinada,
con el fin de poder realizar modificaciones de la
direccién hacia estribor o babor. Son desventa-
josos en el caso de estos conocidos vehiculos sub-
marinos los altos costes de produccién debidos a
las caras construcciones de las placas de timon,
asi como la mala capacidad de maniobra a bajas
velocidades.

Ademés de ello, se conocen vehiculos subma-
rinos con una propulsién vertical adicional o con
una propulsién vertical y transversal combinada
adicional. De este modo se consigue ciertamente
una capacidad de maniobra mejorada a bajas ve-
locidades; a altas velocidades, la capacidad de
maniobra en direccién vertical se ha manifestado
sin embargo como insuficiente. Ademds, también
en el caso de estos conocidos vehiculos submari-
nos, repercuten desventajosamente los altos cos-
tes de produccién para la propulsion vertical y
transversal.

Los costes de produccién de los vehiculos sub-
marinos adquieren especialmente importancia en
el caso de vehiculos submarinos teledirigidos sin
tripulacién de un solo uso para la eliminacién de
minas, ya que el vehiculo submarino teledirigido
sin tripulacién es destruido junto con la mina.

Es conocido del documento de patente EP-A-
0 215 629 un sistema para la guia de un vehiculo
submarino, en el que en un anillo de propulsiéon
dispuesto concéntricamente con relacion al eje
longitudinal del vehiculo estdan dispuestas aletas
graduables. Para la guia del vehiculo, las ale-
tas graduables se hacen pivotar en torno a sus
ejes de pivotamiento que discurren perpendicu-
larmente al eje longitudinal del vehiculo. Este
sistema para la guia del vehiculo submarino es
complicado y caro en su produccion.

Es por tanto un problema de la presente in-
vencion, crear un vehiculo submarino que se dis-
tinga por bajos costes de produccién y buenas ca-
racteristicas de maniobra, a ser posible en todas
las velocidades y especialmente en las bajas.

Este problema se soluciona conforme al in-
vento en el caso del vehiculo submarino del tipo
descrito al comienzo, mediante el recurso de que
el sistema para la guia del vehiculo submarino se
compone de un sistema de control que, para el
mantenimiento o la modificacién del rumbo en el
plano de inclinacién o en el de guinada, controla
individualmente la potencia de la propulsién de
los medios de propulsion.

Las ventajas de la invencién consisten espe-
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cialmente en que para la guia del vehiculo subma-
rino, no son necesarias ni placas de timoén ni los
mecanismos de propulsién verticales o transver-
sales. La guia del vehiculo submarino se efectiia
exclusivamente mediante control de la potencia
de propulsiéon de los medios de propulsién. El
sistema de propulsién puede ser formado a base
de componentes normalizados idénticos, de modo
que el vehiculo submarino de acuerdo con la in-
vencion se puede producir con bajos costes de pro-
duccién. El control de la potencia de propulsion
de cada uno de los medios de propulsién indivi-
duales procura una muy buena capacidad de ma-
niobra incluso a velocidades reducidas, lo cual es
especialmente importante para la destruccién de
minas submarinas.

De un modo ventajoso, los medios de pro-
pulsién actiian en cada caso en direccién recta
del vehiculo submarino.

De un modo especialmente preferido, el sis-
tema de propulsiéon comprende cuatro medios de
propulsion, que estian dispuestos en la popa del
vehiculo submarino, desfasados en cada caso en
90° en torno al eje longitudinal del vehiculo sub-
marino. En el caso de esta forma de realizacién de
la presente invencién especialmente preferida en
el momento actual, el vehiculo submarino avanza,
a igualdad de potencia de propulsiéon de todos los
medios de propulsién, en direccién recta. Las co-
rrecciones del rumbo en el plano de inclinacién o
en el de guinada pueden realizarse de un modo
sencillo, por ejemplo mediante disminucién o au-
mento de la fuerza de propulsién de los respec-
tivos medios de propulsion en el correspondiente
plano.

De un modo especialmente preferido, los me-
dios de propulsién estan formados por hélices, que
son propulsadas en sentidos opuestos por pares.
Los mecanismos de propulsién por hélices son me-
dios de propulsién baratos, cuya propulsién en
sentidos opuestos por pares da lugar a que los
efectos helicoidales se compensen mutuamente,
sin influencia por medio del sistema de control.

Si los medios de propulsién estdn formados
por hélices, entonces el sistema para la guia del
vehiculo submarino controla de un modo venta-
joso el régimen de revoluciones de las hélices, en
el caso de mecanismos de propulsiéon por hélice.
La influencia sobre el régimen de revoluciones de
las hélices es el método maés sencillo para contro-
lar individualmente la potencia de propulsién de
los medios de propulsion.

En el caso de una ejecucion alternativa de la
invencién, el sistema de propulsién comprende
tres medios de propulsién, que estan dispuestos
en la popa del vehiculo submarino, desfasados en
cada caso en 120° en torno al eje longitudinal del
vehiculo submarino. Con relaciéon a la disposicion
de cuatro sistemas de propulsién, se ahorra un
medio de propulsién en esta forma de realizacién,
reduciéndose por consiguiente aun mas los costes
de produccién del vehiculo submarino.

A continuacién se describird una forma de rea-
lizacién de la invencién con ayuda de los dibujos.
En éstos:

la Figura 1 muestra una vista lateral de un
vehiculo submarino;
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la figura 2 muestra una vista de popa de un
vehiculo submarino.

En las figuras 1 y 2 se representa un vehiculo
submarino 1, en el ejemplo de realizacién un
vehiculo submarino teledirigido sin tripulacién,
en una vista lateral y en una vista de popa.

El vehiculo submarino 1 contiene en la zona de
la proa una disposicién 2 de sensores (por ejem-
plo un sistema de sonar o de cdmara), con cuya
ayuda se pueden detectar por ejemplo minas con
cable de anclaje o minas de fondo que no se ha-
yan hundido totalmente. Ademds estd previsto
un sistema de propulsién 3, que comprende los
medios de propulsién 5 en la popa 7 del vehiculo
submarino 1, que en el ejemplo de realizacién re-
presentado estan estructurados como hélices. Los
medios de propulsién 5 son controlados por un
sistema 4 para guiar al vehiculo submarino 1, con
el fin de realizar variaciones de la direccion.

Especialmente en la figura 2 se puede reco-
nocer que los medios de propulsién 5 estan dis-
puestos en la popa 7 del vehiculo submarino 1,
desfasados en cada caso en 90° en torno al eje
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longitudinal 6 del vehiculo submarino 1. Por me-
dio de las flechas se indican las direcciones de giro
opuestas por pares de los medios de propulsion 5.
Para la compensaciéon mutua de los efectos heli-
coidales dos de las hélices estan configuradas para
girar a derechas y dos para girar a izquierdas.

Para la estabilizacién del vehiculo submari-
no es conveniente prever superficies directoras 8,
que aseguren una buena marcha rectilinea del
vehiculo submarino 1.

El sistema para la guia del vehiculo submari-
no controla la potencia de propulsién de los me-
dios de propulsién 5 individuales. Para una va-
riacién del rumbo en el plano de guinada hacia
estribor, se reduce la potencia de propulsién de
ambos medios de propulsiéon 5 por el lado de es-
tribor y se aumenta la potencia de propulsién de
los medios de propulsién 5 por el lado de babor.
Anslogamente a ello, se puede controlar la poten-
cia de propulsiéon de ambos medios de propulsiéon
5 inferiores, o de ambos medios de propulsién su-
periores, con el fin de producir variaciones de di-
reccién en el plano de inclinacién del vehiculo sub-
marino.
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REIVINDICACIONES

1. Vehiculo submarino, especialmente vehi-
culo submarino teledirigido sin tripulacién, con
un sistema de propulsién (3), que comprende una
pluralidad de medios de propulsién (5) individua-
les, que actian en una direccién de propulsion
preestablecida, y con un sistema (4) para la guia
del vehiculo submarino en el plano de inclinacién
y en el de guinada, caracterizado porque el sis-
tema (4) para la guia del vehiculo submarino (1)
consta de un sistema de mando, que para el man-
tenimiento o la variacién del rumbo en el plano
de inclinacién o en el de guinada, controla indi-
vidualmente sélo la potencia de propulsién de los
medios de propulsién (5).

2. Vehiculo submarino segin la reivindi-
cacion 1, caracterizado porque los medios de
propulsién (5) actian en cada caso en direccién
recta.

3. Vehiculo submarino segin la reivindicacién
1 o 2, caracterizado porque el sistema de pro-
pulsién (3) comprende tres medios de propulsién.

4.  Vehiculo submarino segin la reivindi-
cacién 3, caracterizado porque los medios de
propulsién (5) estdn dispuestos en la popa (7)
del vehiculo submarino (1), desfasados en cada
caso en 120° en torno al eje longitudinal (6) del
vehiculo submarino (1).

5. Vehiculo submarino segiin una de las rei-
vindicaciones anteriores, caracterizado porque
el sistema de propulsién (3) comprende cuatro
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medios de propulsién (5).

6. Vehiculo submarino segin la reivindi-
cacion 5, caracterizado porque los medios de
propulsién (5) estan dispuestos en la popa (7) del
vehiculo submarino (1), desfasados en cada caso
en 90° en torno al eje longitudinal (6) del vehiculo
submarino (1).

7. Vehiculo submarino segiin una de las rei-
vindicaciones anteriores, caracterizado porque
los medios de propulsién (5) estén formados por
hélices.

8. Vehiculo submarino segin la reivindi-
cacion 7, caracterizado porque los medios de
propulsion (5) son hélices propulsadas en senti-
dos opuestos por pares.

9. Vehiculo submarino segin la reivindicacién
7 u 8, caracterizado porque el sistema (4) para
la guia del vehiculo submarino (1) controla el
régimen de revoluciones de las hélices.

10. Vehiculo submarino segtin una de las rei-
vindicaciones 7 a 9, caracterizado porque el sis-
tema (4) para la gufa del vehiculo submarino (1)
controla el angulo de incidencia de las aletas de
las hélices.

11. Vehiculo submarino segtin una de las rei-
vindicaciones anteriores, caracterizado porque
la direcciéon de propulsiéon de los medios de pro-
pulsién (5) es reversible.

12. Vehiculo submarino segtin una de las rei-
vindicaciones 7 a 11, caracterizado porque el
sistema (4) para la guia del vehiculo submarino
controla la direccién de giro de las hélices.

NOTA INFORMATIVA: Conforme a la reserva
del art. 167.2 del Convenio de Patentes Euro-
peas (CPE) y a la Disposicién Transitoria del RD
2424/1986, de 10 de octubre, relativo a la aplicacién
del Convenio de Patente Europea, las patentes euro-
peas que designen a Espana y solicitadas antes del
7-10-1992, no producirdn ningin efecto en Espana
en la medida en que confieran proteccién a produc-
tos quimicos y farmacéuticos como tales.

Esta informacién no prejuzga que la patente esté o
no incluida en la mencionada reserva.
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