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3083-82

Et selvfremdrevet raketfartgj (1) har rampeklapper (RL, R2,
R3) til styring af stigning og rulning, samt styreklapper
(V1, v2) til styring af spinbevzgelse. Rampeklapperne omfat-
ter en rakke i hovedsagen symmetrisk indbyrdes adskilte klap-~
per (Rl, R2, R3), som er monteret pd fartgjet og er indret-
tet til at kunne forskydes ind i dysestrgmmen (E) med hen-
blik pd styring af fartgjets rotation omkring rulningsaksen
(RA) og stigningsaksen (PA). Styreklapperne (V1, V2) er
anbragt symmetrisk omkring rampeklapperne og sdledes vinkel-
stillet, at der ivarksattes spinbevagelse i den ene eller
den anden retning omkring fartgjets langsgaende akse (SA},
nar de bevages ind i dysestrgmmen (E). Samlet styring opnés
ved hjzlp af enaktiveringsindretning, som styres ved hj=lp af
en automatisk pilot, og som driver rampeklapperne og styre-
klapperne p& en sidan mide, at der opnds den gnskede reak-
tionskraftdirigering og spinstyring, medens fartgjets hgj-
de styres ved hj=zlp af et hgjdestyreapparat, som via en
begraznsningsindretning er forbundet med alle rampeklapperne
for at minimere tabet af stillingsstyxing.

3083-82
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Opfindelsen angér en fremgangsmadde til styring af flyvningen,
inklusive i et i hovedsagen vandret plan, af et raketfartsj,
som hovedsagelig er Tlodret orienteret. Opfindelsen angar end-

videre et raketfartej til udevelse af fremgangsmaden.

Opfindelsen angér narmere bestemt et flyvende raketfartej, der
er 1 stand til at styre bevagelsen 1 jordens atmosfzre. Dette
fartej anvender en enkelt faststof- eller veskeraketmotor, der
er tilpasset til et flyvestel pé& en sdadan made, at den kan
frembringe stabil bevagelse i bade lodrette og vandrette plan-
er. Der kraves 1ikke noget ydre vedhang, sasom vinger eller
finner, og de eneste styreelementer er styreflader inden for

dysestregmmen.

Mange raketter er udstyret med kardansk ophazngte dyser, brem-
seror og vingeror af forskellig geometri for at opnd den reak-
tionskraftdirigering og spinstyring, der Kkraves for at kunne
folge en onsket flyvebane. For det meste anvendes disse pa
hgjhastighedsfartejer og ofte kun under accelerationsfasen.
Hovedretningen for disse farteojers bevagelse er langs raket-

dyseaksen,

Fra U.S.A. patentskrift nr. 4.131.246 er det kendt at dreje
bremseblade frem og tilbage i et plan vinkelret pa& drivtryk-
kets akse i udstrgmningsdysen pa en raketmotor. Disse bremse-
blade - edelzgger herunder i sterre eller mindre grad driv-
trykket og muligger herved @ndring af det pdgzldende far£®js

kurs.

Fra U.S.A. patentskrift nr. 3.096.049 kendes et rumfartej,
som i udstedsdysen har drejelige styreblade, som muligger
andring af fartejets kurs under dets bevaegelse i fremadgdende
retning. Fartejet har ogsd fra sidevaggen indferlige afbej-
ningsflader, som muligger drejning af fartejet omkring dets

lzngdeakse.

Fra AU patentskrift nr. 430.749 kendes et raketfartsj hvis ud-
stromningsdyse udvendigt er forsynet med klapper eller for-

skydelige dele som i aktiv stilling danner forlangelser af
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dysen rundt langs dysens perifere som herved abner mulighed
for andring af raketfartejets kurs under bevagelse i frem-

adgaende retning.

Formalet med opfindélsen er i forbindelse med et raketfartoj,
hvis lazngdeakse holdes lodret eller nzr lodret at opnd vand-
ret flyvning med en lav hastighed i vandret retning. En typisk
flyvebane vil vare stigning til en ¢gnsket hgjde efterfulgt af
en styret flyvebane inden for et vandret plan, og hvis det ¢n-

skes, afsluttet med en styret nedstigning.

Det navnte formd1l opnéds ved, at fremgangsmaden +ifelge opfin-
delsen er ejendommelig ved, anvendelse af to af hinanden uaf-

hangige styringsorganer, nemlig

- for det forste et szt bremseklapper, der er anbragt bag ud-
stodsdysen og symmetrisk i forhold til fartejets langdeakse,
og som bestar af indad- og bagudragende plader, der enten sam-
tidig eller hver for sig kan feres i en skra, indad- og bagud-
rettet bane ind i udstedsstridlen for derved at pavirke dennes
retning og raketmotorens trykkraft, og

- for det andet et sazt spinklapper, der er anbragt bag ud-
stodsdysen, i neutralstillingen symmetrisk i forhold +il en
plan gennem fartesjets langdeakse, og som bestdr af plader, der
enkeltvis kan feres ind i udstedsstrdlen i en bane vinkelret
p& dennes retning og med fladen dannende en vis vinkel med
strédleretningen, hvorved fartgjet pévirkes til1 rotation om

lzngdeaksen.

Formdlet med opfindelsen opnds kun, hvis fartejets stilling
styres meget nejagtigt for afbalancering af flyvebelast-
ningerne. En fremgangsmdde til at opnd denne styring er at
tilvejebringe et overskud af reaktionskraft over den, der

normalt kraves for den eiskede flyvning.

Den styrede drivning af bremseklapperne og spinklapperne til-
vejebringer et firkomponent-styresystem, nemlig momenter om-
kring fartsjets tre akser og en kraft der regulerer reaktions-
kraften. Det eonskede flyveprofil kan opnas ved brug af mindst
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tre bremseklapper, som er anbragt i alt vesentligt symmetrisk
omkring dyseudlsbet. Fartojets orientering om dets lzngdeakse
styres ved hjalp af et par spinklapper.

Drivningen af bremseklapperne og spinklapperne muligggr sty-
ring af raketfart@jets giring og bevagelse ved regulering

af drivtrykket pd en sadan made, at fartgjet nermest kan
holdes stationart ved hjzlp af drivtrykkets virkning og kan
drejes vaek fra en lodret akse for at bevirke, at den heraf
felgende drivtrykresultant kan bevége fartegjet svaevende side-

varts p& en hvilken som helst ensket made.

Et hensigtsmassigt raketfartej til udevelse af fremgangsmaden
ifelge opfindelsen og med styret korrektion af opdrift, kurs
og retningsvinkel er ejendommelig ved, at det har et par spin-
klapper, som er modsat vinkelstillet 1 forhold til udsteds-
streommen, og at det har monteringsorganer, som muligger dind-
foringen af en valgt spinklap 1 udstedsstreommen for at opha
rotation af fartsjet omkring Tengdeaksen, idet spinklapperne
er saledes sammenkoblet, at kun en spinklap kan indferes i ud-

stedsstrommen af gangen.

For fuldt ud at kunne forstd opfindelsen vil en udferelses-
form herfor blive beskrevet nedenfor under henvisning til

tegningen, hvor
fig. 1 skematisk viser, hyorledes en afbalancering af flyve-
belastninger opnds, nar der kreves i alt vaesentligt vandret

bevagelse,

fig. 2 skematisk en afbildning af fartgjet , som yiser et

foretrukket arrangement af klapper i forhold til fartgjets akser,

fig. 3 rakettens bageste ende, hvoraf ses bremseklap- 09—"~Spilﬂ<lap-
ayrandementet ankring dysen,

fig. 4 et langsgdende centralt snit igennem den bageste en-
de af raketten for at illustrere iszrbremseklapmonteringen

og aktiveringsorganer,
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fig. 5 en afbildning set bagfra magen til fig. 3, men med
kun spinklapperne og deres monterings- og aktiveringsorga-

ner vist,

fig. 6 et langsgaende tyazrsnit magen til fig., 4, men med
kun en enkelt bremseklapaf en modificeret form vist, og

fig. 7 et blokdiagram, der viser, hyorledes de forskellige
klapper styres.

Fig. 1 viser, at flyvebelastningerne er :

(a) vagten W, som virker i lodret retning fra fartgjets

tyngdepunkt CG,

(b) vindkraften WF, saom virker yinkelret pa fartgjslegemets
midterlinie CL igennem trykcentret. Denne kraft er modstan-

den imod i hovedsagen vandret bevagelse af legemet i luften,

(c) den samlede motorreaktionskraft T, som yirker under en
lille yinkel-i forhold til fartgjets midterlinie.

En afbalancering af flyvebelastningerne opnés ved en
given lufthastighed ved at skrastille fartgjet 1, indtil
den vandrette komponent af reaktionskraften HT er 1lig med
den vandrette komponent af vindkraften WF, For at opnd en
afbalancering i denne position mad den lodrette komponent
af reaktionskraften VT moduleres saledes, at den er lig
med vagten minus den lodrette komponent af vindkraften,
og derudover md reaktionskraftliniens retning vare sadan,
at der tilvejebringes et moment til afbalancering af vind-

kraftens moment omkring tyngdepunktet CG.

Til en ¢gnsket hastighed ved flyyning i vandret retning ma
fartgjets stilling (haldningsvinkel i forhold til lodret)
sdvel som stgrrelsen og rethingen af reaktionskraften ind-

stilles og styres.
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Dette opnis,som is@r yist i fig. 2,ved brug af et arrengement af
bremseklapper R1, R2 og R3, som er indrettet til at rage ind
i raketfartgjets 1 strgm E ved varierende udstrszkninger el-
ler varierende vinkler med henblik pa at styre fartgjets
opdrift, og ved hjalp af enspinklapsamling V1 og V2, som
styrer raketfartgjets orientering omkring lengdeaksen SA.

Arrangementet bestdende af flere bremseklapper omfatter for-
trinsvis tre symmetrisk adskilte bremseklapper Ry , Ry 0og Rz ,
saledes som vist, og som halder bagud i forhold til strommen E
fra fartojslegemets 1 dyse 2. Bremseklapperne Ry , Ry o0og R3
styrer rotationen omkring akser, der er vinkelret pa lengde-
aksen SA og pd& hinanden, og som kan omtales som rulningsaksen

RA og stigningsaksen PA,

Rotation omkring langdesksen SA opnés ved hjzlp af de to spinklap-
per V1 og V2, hvis forreste kanter strakker sig bag-

ud, og som er placeret symmetrisk omkring bremseklappen RI1.

Spinklapperne V1 og V2 er normalt placeret uden for strom-

men E, men kan bevages sdledes, at den ene eller den anden
fgresind i strgmmen i en gnsket grad, idet de er vinkelstil-

let p& en sddan mdde i forhold til langdeaksen SA, at den ene

medfgrer rotation i urets omlgbsretning omkring lengdeaksen

SA, 9g den anden medfgrer rotation i retning modsat urets
omlgbsretning omkring denne akse. Som vist i fig. 3 kan

Spinklapperne V1 og V2 monteres p& en ringformet ramme 3, sam er dre-
jeligt forbundet med legemet 1 uden for strgmmen E, idet
omdrejningsakselen 4 pd rammen er placeret midt for monte-
ringsstedet for bremseklappen Rl.

Disse kan drives uafhazngigt af hinanden, eller ogsa kan der
anvendes gp. enkelt spinklap med organer til variation af

dennes vinkel.

dver bremseklap r1, R2 eller R3 bevages ved hijalp af, en elek-
tromotor ind i udstgdsstrgmmen langs med eller omtrent i ret-
ning af den enkelte klaps skraforlgbende overflade, hvilket

kan opnds ved en liniebevagelse, men fortrinsvis ved hjelp af
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drejelige barearme, sidledes som vis 1 fig. 4, sd at gastryk-

belastningen pé -hver bremseklap bares af dens omdrejningstap,

som er forsynet med henvisningstallet 6. Denne gastrykbelast-
ning p& bremseklappenoverfgres sdledes til rakettens eller far-
tpjets legeme, og aktiveringsbelastningen holdes lille.

Spirklapperne V1 og V2 bevages ved hijalp af en elektro-
motor 7, som er drejeligt forbundet med legemet 1, idet

aktiveringsstangen 8 er forbundet med ringen 3 ved hjaip

af en drejetap 9 - Brems&lapperne Rl, R2 og R3

bevages ved hjzlp af en motor 10, hvoraf der er en til hver
bremseklap. Motorernes 10 aktiveringsstanger 11 er ved hjalp
af drejetappe 12 forbundet med armene 5, som barer hremse-
klapperne.

Nar under brug en bremseklap indfgres i strgmmen, frembringes

der et skrat stgd fra mgdestedet imellem strgmmens granse

og kiapoverfladen., Gastrykbelastningen pabremseklappen bag dette

skrda stgd har to effektive styrekomponenter, af hvilke den
ene modvirker rakettens aksiale reaktionskraft, medens den
anden frembringer et moment omkring fartgjets tyngdepunkt
i det plan, hvori det p&gazldende bremseklap befinder sig, dvs.

der opnés styring af reaktionskraftstgrrelsen og fartpjets

stilling i dette plan.

Fordelen ved at skrdstille Xxlapfladen i forhold til udstgds-

strgmmen er:

(1) Forholdet imellem bremse- og stillingsstyrekrazfter kan

varieres ved konstruktionen,

(2) holdbarheden af det materiale, af hyilket roret er
fremstillet, er stgrre i en given hgjtemperaturgasstrgm i
sammenligning med en klap, som indsattes vinkelret pa strgm-
men. Sidstnaynte er det normale arrangement i andre kendte

raketfartgjer,
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(3) spildstrgmmen igennem spalten imellem dyseudlgbet og
klapoverfladen er meget mindre og foregdr ved en layere
hastighed end igennem en spalte, der dannes ved en klap,

der er vinkelret pa strgmmen.

Bremseklappen kan vare tildannet til at fremstille en gnsket
indsatningsydelseskarakteristik, men klapoverfladens vinkel i

forhold til den udstrommende gas's gransestrom bgr ikke over-

skride 50°. Med en drejeligt lejret bremseklap indtrader dette
maksimum, ndr klappennetop trader ind i strgmmen. Den mind-
ste vinkel for en anvendelig ydelse er 20°. For det inter-
val af dysegeometriformer, der kan forudses, fgrer dette

til et interval af vinkler imellem klapoverfladen og dyse-
aksen pd imellem 50° og 10°, siledes som vist ved vinkelen

A i fig. 4 og 6.

Spalten imellem bremseklavpen og dysen er ikke kritisk, men bgr
vare passende for at tillade bevagelse trods motor-

tryk og termiske virkninger af den ene i forhqld tilden ant
den og ogsd for at sikre spillerum over hele omréadet for
klapbevagelsen. penne spalte er, ndr det drejer sig om en
hangslet plan bremseklap,minimal, ndr klsp enten lige netop
tranger ind i strgmmen eller er fgrt helt ind. Bremseklappen kan
vare bueformet tildannet, sdledes at den fglger en radius
omkring omdrejningsaksen, saledes som vist i fig. 6. Dette
arrangement har en fast klap-dysespalte ved alle klapplace-
ringer og tilvejebringer en fokusering af alle statiske gas-
trykbelastninger p& klappens hovedoverflade ned p& omdrej-
ningspunktet. Denne fokusering eliminerer gastrykbelastnings-
momentet omkring omdrejningsaksen, sa at det under drivningen
af bremseklappen kun er ngdvendigt at overvinde friktions-
kreafter (inklusive nogle sm& trykkraefter pa andre rorflader),

som skyldes stremning langs klappens overflade.

Variationer i kombinationerne af de tre indsatte bremseklap-
per muligggr en uvafhangig styring af raketreaktionskraft-
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stérrelsen og styring af stillingen af fartgjet i retning
af hver af de to vinkelret p& hinanden beliggende akser
PA og RA.

De to spinklapper vy1 og ¥2 er som nazynt monteret p& en enkelt
ramme 3, s& at de befinder sig uden for strgmmen i en neu-~
tral stilling. Bevagelse af denne ramme 3 medfgrer, at den
ene eller den anden af disse klapper fgres ind i dysestrgm-
men. .Hver spinklap befinder sig ved en fast vinkel i for-
hold til str¢mmens strgmningsretning, sé& at den stgdfront,
der frembringes ved den skarpe forreste kant,medfgrer en
gastrykbelastning, som virker effektivt péd den ene side af
vingeroret. Denne gasbelastning tilvejebringer et moment
omkring raketdyseaksen. Da spinklapperme er vinkelstillede 1
forskellige retninger, medfgrer indfgringen momenter i ret-
ning enten med uret eller modsat uret. Den forreste kant pé
den enkelte- spinklap strekker sig bagud i forhold til strgm-

retningen:.

Den enkelte spinklaps holdbarhed ved en gasstrom med en given
hej temperatur gges ved, at spinklapperne kun intermitterende
indfores i strommen og ved hjelp af den skarpt bagudgéende

forreste kant pa spinklappen.

Kombinationen af de tre bremseklapper og-de to spinklapper
tilvejebringer et geometrisk arrangement, som inden for
styreomrddet minimerer muligheden for, at stgdgranserne

eller chokgranserne kommer i karambolage med hinanden.

Dette assisteres af det bagudgaende forlgb af spinklapperne
og placeringen af disse i forhold til bremseklapperne. Der
kan imidlertid opnas en betydelig stigning i reaktionskraft-
bremsekomponentens ydelse ved overindfgring af hremseklapperne,
sd at granserne for chockbglgerne interfererer med hinanden

i en sddan udstrzkning, at der etableres en Mach-skive-
strgmningstilstand.

Aktiveringen af multi-klap systemet kan ivarksattes ved hjalp

af elektriske, pneumatiske eller hydrauliske aktiveringsind-

retninger. I den viste udfgrelsesform er der anvendt elek-
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triske indretninger, som omfatter en motor, der pavirker en

gevindskaret aksel.

Styresystemet omfatter, som det exr beskrevet nedenfor under hen-
yisning til fig. 7, en automatisk pilot til styring af
fartgjets stilling og derfor at give ‘fartgjet stabilitet langs

den foreskrevne flyvningsbane. Affglingen af fartgjets
stilling kan foregd ved forskellige metoder, f.eks. ved
hjalp af et pendul eller stillingsgyroskop. Den foretrukne
metode er at anvende et fartgyroskop og accelerometer til
at styre stillingen i hver af de to planer langs fartgjets
akser sammen med et barometrisk trykfgleorgan og/eller et

accelerometer langs dyseaksen.

Placeringen af de forskellige komponenter kan yare som yist
med punkterede linier i fig. 2, hvor fartgjet indeholder

en nyttelast 20, en kraftforsyning 21, servomekanismer 22,
en automatisk styrepilot 23 samt en kommunikationsforbin-
delse og hukommelse 24. Raketmotoren 25 udsender i den ned-
re del strgmmen E igennem dysen 2, idet bremseklapperne R1,
R2 og R3 samt spinklapperne V1 og V2 indeholdes i en for-
lzngelse 26 af legemet 1 omkring dysen 2,

Kommunikationsforbindelsen 24 anvendes til indfgring og
oplagring af data, som bestemmer den kravede missionspro-
fil. Fartgjsflyyningskrayene sammenlignes i den automatiske
pilot 23 med udgangsdata fra en kombination af stillings-,
accelerations- og hastighedsfgleorganer for at tilvejebrin-
ge fartgjets mangvreringskrav, sa at det kravede flyvnings-
profil kan opnds. Dette ivarksattes ved, at den automatiske
pilot styrer aktiveringsindretningerne, der driver reak-
tionskraftstyremekanismen, sa at de ¢gnskede reaktionskrafts-
bremse- og sidekraft~ og rotationsmomenter frembringes.

I den i fig. 6 viste udfgrelsesform er bremseklappen Rl vist
med en bueformet, aktiv overfladedel 27, som fastholdes pa
armen 5 ved hjaslp af bolte 28 med et isolerende skjold 29
anbragt imellem den aktive overfladedel 27 og armen 5. Den
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aktuelle form af den aktiye overflade kan varieres, ligesom
antallet af bremseklapperkan varieres, forudsat at der pla-
ceres et tilstrakkeligt stort antal pa ikke mindre end tre
med en indbyrdes afstand omkring dysen 2.

Den yiste bueformede beyzgelse er en praktisk lgsning, men
bresscklépperiieRl, R2. og R3 kan ogs8 bevages p& en plan
mi3de .eller bevages p& anden made

for at variere imgdegéelsen af strgmmen E fra dysen 2, men
dog pd en sédan mide at usadvanlig stor reaktionskraft und-

gas.

Det i fig. 7 yiste blokdiagram yiser, hvorledes bremseklapper-
ne og spinklapperne aktiveres.

De tre bremseklapper R1, R2 og R3 styres ved hjelp af et
styreapparat, som omfatter et stillingsfpleorgan 30, som
arbejder i stigningsplanet yinkelret p& stigningsaksen PA,
et stillingsfgleorgan 31, som yirker i rulningsplanet yin-
kelret pa rulningsaksen RA, samt et hgjdefgleorgan 32.
Disse fgleorganer er hyer koblet sammen yia algoritmer

til styring af stabilitet, og disse er sely koblet sammen
med et stigningsstyreapparat 34, et rulningsstyreapparat
35 og et hgjdestyreapparat 36. Disse kqntrolleres yed hjazlp
af kravindretninger 37, 38 og 39, hvis formdl er at sikre,
at raketten har den ¢gnskede stilling med hensyn til stig-
ning og rulning sdvel som den kravede hgjde. Kravindretnin-
gen 37 bestemmer den gnskede stilling med hensyn til stig-
ning, kravindretningen 38 bestemmer den ¢gnskede stilling
med hensyn til rulning, og kravindretningen 39 bestemmer
den ¢nskede fartgjshgjde.

Hojdestyreapparatet 36 er indrettet til via en begransnings-
indretning at minimere tab af stillingsstyring, og det bemar-
kes, at stigningsstyreapparatet er forbundet med aktiverings-
indretningen for hver af bremseklapperne Ry , Ry og R3. Rul-

ningsstyreapparatet er kun forbundet med aktiveringsindret-
ningen for bremseklapperne Ry og Rj3,
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Hpjdestyreapparatet 36 er yvia begransningsindretningen for-
bundet med aktiveringsindretningerne for alle tre bremseklap~
per Rl, R2 og R3. Aktiveringsindretningerne er forsynet med
henvisningstallene 41, 42 henholdsyis 43.

Spinklapperne V1 eller V2, der - som det fremgar af beskri-
velsen af selve mekanismen - kan fegres ind i stremmens bane,
saledes at enten V1 eller V2, afhangigt af den onskede korrek-

tionsretning omkring den langsgaende akse, rager ind i strom-

. men, bevages af en aktiveringsindretning 44 under styringen af

et giringsstyreapparat 48, som fgdes af et giringsfeleorgan
46, som sporer omkring le&ngdeaksen SA og ligesom i de andre
tilfelde er koblet via en algoritme 47 for at tilvejebringe
den ngdvendige korrektion til at opna den kurs, der er defi-

neret ved hjalp af kravindretningen 49.

Styresystemet omfatter som navnt en automatisk pilot til sty-
ring af fartegjets stilling og hojde og tilvejebringe stabili-
tet af fartojet langs den foreskrevne flyvningsbane. Affglin-
gen af fartgjets stilling kan foregd ved forskellige metoder,
f.eks. ved hjaz1p af et pendul eller et to-akset, lodret gyro-
skop til affeling af stagrrelsen af vinklerne fra Tlodret i
stignings-henholdsvis rulningsplanerne, samt en barometerkap-
sel til médling af trykhgjden. Udgangssignalerne fra disse fg-
leorganer sammenlignes med de @nskede stillingsvinkler i den
automatiske pilot for at tilvejebringe signaler til aktive-
ringsindretningerne for at frembringe de gnskede krafter. I

det beskrevne eksempel vil korrektioner af stigningsvinklen

opnds ved, at bremseklappen Rq drives 1 én retning, medens
bremseklapperne Ry og R3 drives i den modsatte retning. Stabi-
liteten af denne stillingsstyrekreds vil i dette éksempel op-
nds ved hjalp af e1ektronisk'differentiering over en begranset
bandbredde af stigningsvinkelsignalet, s& at der frembringes
en pseudofartkorrektion. For at opna korrektion af rulnings-

vinkelen vil bremseklapperne Ry blive drevet i én retning, me-
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dens bremseklappen Rz vil blive drevet i den modsatte retning.
0gs& her anvendes der elektronisk differentiering af rulnings-
vinkelen til at tilvejebringe stabilitet. Med henblik p& hoj-
destyringen sammenlignes udgangssignalet fra hojdefesleorganet
med et signal, der reprasenterer den gnskede hsjde, og dette
anvendes til at frembringe sande signaler til de aktiverings-
indretninger, som styrer bremseklapperne Ri, Ro og Rz, sa at
disse, hvis fartgjet befinder sig under den onskede hejde, vil
blive drevet til en sadan stilling, at reaktionskraften gges.
Der kan opnés en grad af stigningssignal til at tilvejebringe
stabilitet i hsjdekredsen ved hjalp af den elektroniske inte-
gration af et instrument, som er tilpasset til at male farte-

jets acceleration langs dets langdeakse.

For at styre -fartgjets stilling omkring l#ngdeaksen anvendes. der et
enkelt-akset gradgyroskop til at médle rotationsgraden omkring langdeaksen.

- Vinkelpositioninformation kan opnds ved hjalp af elektro-

nisk integration af gyroskopets udgangssignal. Ogs& her

vil positionsinformationen blive sammenlignet i den auto-
matiske pilot med et signgl, som reprasenterer den gnske-
de vinkelstilling, og dette anvendes til at tilyejebringe
et signal til aktiyeringsindretningen med henblik p& sty-
ring af spinklappernes V1 og V2 position, s& at den ¢@nske-

de gpinklap drives til en stilling, hyori gey: tilvejebrin-
ges et omdrejningsmoment omkring omdrejningsaksen og fartgjet
fores tilbage til dets gnskede vinkelposition. I dette til-
felde vil udgangssignalet fra gradgyroskopet blive anvendt
til at tilvejebringe de ¢nskede stabilitetsvilkar.

Et foretrukket automatisk pilotarrangement kan vare at an-
vende gradgyroskoper til at affédle graden af rotation om-
kring - stigningsaksen og rulningsaksen og. for den
automatiske pilot at anvende disse signaler sammen med eks-
tra accelerationsdata til styring af fartgjets position og
stilling.

Det skal bemarkes, at det er muligt at styre fartgjet med
forskellige kombinationer af transducere, og til mdlingen
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kan der anvendes andre end de her beskrevne reference-
yvinkler. F.eks. er der ikke noget krav om at stignings-
yvinkelen behgver at vare i samme plan som det, hyori bremseklap-
pen Rl bevager sig. Silange forholdet imellem de milte

yinkler og remseklapvernesog spinklappernes bevagelse er kendt,
kan en aﬁtomatisk pilot yare indrettet til at styre far-
tgjets stilling og position i afhangighed af tiden.

Patentkrawv.

1. fremgangsmadde til styring af flyvningen, inklusive i et i

hovedsagen vandret plan, af et raketfartej (1), som hoved-
sagelig er Tlodret orienteret, kende tegnet ved an-
vendelse af to af hinanden uafhangige styringsorganer, nemlig
- for det forste et sat bremseklapper (R 1, R 2 aoag R 3), der
er anbragt bag udstedsdysen (2) og symmetrisk i ‘forhold til
fartojets langdeakse, og som bestar af indad- og bagudragende
plader, der enten samtidig eller hver for sig kan fegres i en
skra, indad- og bagudrettet bane ind i udstedsstriten for der-
ved at pavirke dennes retning og raketmotorens trykkraft, og
- for det andet et sat spinklapper (V 1 og V 2), der er an-
bragt bag udstedsdysen (2), i neutralstillingen symmetrisk i
forhold til en plan gennem fartgjets langdeakse, og som bestar
af plader, der enkeltvis kan feres ind i udstedsstrilen i en
bane vinkelret p& dennes retning og med fladen dannende en vis
vinkel med straleretningen, hvorved fartsjet pavirkes til ro-

tation om langdeaksen.

2, Fremgangsmade til styrﬁng af en raket (1) ifslge krav 1,
kendetegnet ved, at rotationen omkring Tengdeaksen
styres ved hjalp af et giringsstyreapparat (7), som er sdledes
forbundet, at en spinklap (V1 eller V2) lades rage ind i ud-

stedsstrommen (E) for at tilvejebringe den enskede styring.
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3. Fremgangsmade til styring af en raket ifelge krav 1 eller
2, kendetegneHt ved, at fartejets kurs opnads ved
brug af dindgangssignaler fra et giringsfegleorgan og en gnsket

kurs.

4. Raketfartej til udevelse af fremgangsmaden ifelige krav
1-3 og med styret opdrift og rotationskorrektion, og som om-
fatter et Tegeme (1), og en rakke adskilte bremseklapper (R1,
R2, R3), som er monteret p& fartojets legeme (1) og indrettet
til at blive feort ind i udstedsstreommen (E) fra udstremnings-
dysen (2), s& at der opnés bremse- og stillingsindstillings-
virkning, k ende tegnet ved, at bremseklapperne (R1,
R2, R3) er anbragt bag udstedsdysen (2) og symmetrisk i for-
held ti1 fartejets langdeakse og bestar af indad- og udadra-
gende plader, der enten samtidig eller hver for sig kan fgres
i en skrd dindad- og bagudrettet bane ind i udstedsstralen for
derved at pavirke dennes retning og raketmotorens trykkraft og
at der findes et szt spinklapper (V1 og V2), der er anbragt
bag udstedsdysen (2), i neutralstillingen symmetrisk i forhold
ti1l en plan gennem fartejets langdeakse, og som bestar af pla-
der, der enkeltvis kan feores ind i udstedsstrdlen i en bane
vinkelret pa dennes retning og med fladen dannende en vis vin-
kel med straleretningen, hvorved fartejet pavirkes til rota-

tion om lazngdeaksen.

5. Raketfartej ifeolge krav 4, k ende tegnet ved, at
det har et par spinklapper (V1, V2), som er modsat vinkel-
stillet 1 forhold ti1 udstedsstremmen (E), og at det har mon-
teringsorganer, som nmuligger indferingen af en valgt spinklap
(V1 eller V2) 1 udstgdsstremmen (E) for at opnd rotation af
fartojet omkring langdeaksen (SA), idet spinklapperne er sa-
ledes sammenkoblet, at kun én spinklap kan indferes i udsteds-

stremmen ad gangen.

6. Raketfartsj ifolge krav 4 eller 5, kende tegnet
ved, at de rotationsfrembringende spinklapper (V1, V2) er ind-
rettet til at kunne rotere frem og tilbage omkring en omdrej-
ningsaksel (4), sd at den ene spinklap (V1) i én stilling med

reaktionsvinkel i retning med uret fores ind i udstodsstremmen
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(E), og den anden spinklap (V2) i en modsat stilling med reak-
tionsvinkel i retning modsat uret feres ind i udstedsstremmen
(E), idet der kan indferes en spinklap af gangen, og at der 1
den neutrale stilling ikke feres nogen spinklap (V1, V2) ind i

udstodsstrommen (E).

7. Raketfartej ifelge krav 4, 5 eller 6, ke ndeteg-
net ved, at bremseklappernes (R1, R2, R3) overflade (27),
som afbojer udstodsstremmen (E), er konkav eller konveks.

8. Raketfartoj ifelge et eller flere af Kkravene 1-7, k e n -

detegnet ved, at det omfatter styrefgleorganer, som er

anbragt inden i legemet (1) med henblik pa& at registrere de
pagzldende rulnings- og stigningsstillinger (30, 31), heg jde
(32) og giring (46), og en pa legemet (1) varende, bagud aben
forlangelse (26), som omgiver dysen (2), og inden i hvilken
forlangelse (26) aktiveringsbremseklapperne (R1, R2, R3) er
anbragt symmetrick omkring dysen (2), og at fartgjet har orga-
ner til baring af bremseklapperne p& forlangelsen (26), og
som omfatter drejearme (5), som er saledes placeret, at de mu-
ligger, at bremseklapperne (R1, R2, R3) kan feres ind 1 og
trakkes ud af den strem (E), der udsendes fra dysen (2), at
fartejet har motorindretninger (10) til bevagelse af armene
(5), og at spinklapperne (V1, V2) bares p& en bareindretning
(3) ved hjzlp af en omdrejningsaksel (4) pa forlzngelsen (26)

og er indrettet til at muliggesre, at den ene eller den anden
af spinklapperne (Vi, V2) kan blive fegrt ind i stremmen (E),

og at fartejet har organer (33-40, 46-49), som forbinder sty-
refgleorganerne med motorindretningerne (7, 10) med henblik pé

styring af rakettens flyvning.
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