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Sposob orientacji osi obiektu ruchomego
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Przedmiotem wynalazku jest spos6b orientacji
osi obiektu ruchomego (pomiar kursu) z wykorzy-
staniem do tego celu fazowego systemu hiperbo-
licznego.

Dotychczas pomiaru kursu dokonywano za po-
mocyg kompaséw, a fazowe systemy hiperboliczne
nie byly wykorzystywane do tych celéw.

Celem wynalazku jest opracowanie sposobu do-
konania dokladnego pomiaru kursu obiektu ru-
chomego.

Cel ten zostal osiggniety przez zainstalowanie na
obiekcie ruchomym w mozliwie najwiekszej odle-
gloSci od siebie dwoch urzadzen fazonamiarowych
dokonujgcych pomiaru potozenia anten tych urza-
dzen w stosunku do urzadzen wytwarzajacych
siatke hiperboliczng, a nastepnie, przez poréwna-
nie ich wskazan, obliczenie kursu.

Wynalazek bedzie blizej objaéniony na przykla-
dzie wykonania przedstawionym na rysunku, na
ktéorym fig. 1 przedstawia siatke hiperboliczng
i obiekt ruchomy z urzadzeniami fazonamiarowy-
mi, a fig. 2 przedstawia szczegbélny sposéb prowa-
dzenia obiektu wzdluz jednej z hiperbol.

W punktach A i B znajdujg sie urzadzenia wy-
twarzajgce fazonamiarowsg siatke hiperboliczng,
a w punktach C i D obiektu ruchomego 1 anteny
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urzadzen fazonamiarowych okre§lajgcych polozenie
punktéw C i D wzgledem punktéw A i B. Znajgc
potozenie punktéw C i D mozna obliczyé orientacje
obiektu w stosunku do punktéw A i B.

Réwnos§¢é wskazan indykator6w urzadzen fazo-
namiarowych umieszczonych na obiekcie rucho-
mym wskazuje na to, ze 0§ obiektu jest styczna do
hiperboli wytworzonej z punktéw A i B.

Podstawowsa zaletg postepowania wg wynalazku
jest orientacja obiektu wzgledem punktéw A i B
z duza dokladnoScia. Sposéb jest szczegdlnie przy-
datny dla orientacji osi obiektu tak, aby styczna
byla ona do hiperboli. W tym wypadku jest osigg-
nieta najwieksza dokladno§¢ i zbedne sg wszelkie
przeliczenia odczyt6w urzadzen fazonamiarowych
znajdujacych sie w punktach C i D.

Zastrzezenie patentowe

Spos6b orientacji osi obiektu ruchomego wyko-
rzystujacy system fazonamiarowy znamienny tym,
ze na obiekcie ruchomym (1) umieszcza sie dwa
urzadzenia fazonamiarowe (C) (D) w pewnej odle-
gloSci od siebie, a orientacje osi obiektu (kurs
obiektu) ustala sie na podstawie odeczytéw z indy-
kator6w urzadzen fazonamiarowych. ’
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