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Opfindelsen omhandler et roterende legeme, isar et missil, med
en mekanisme til styring af legemet og af den i krav 1l's ind-

ledning angivne art.

‘Nar et missil roterer om sin langdeakse med en rulningshastighed
pa 5-15 omleb per sekund, er det muligt at anvende et enkelt
styreplan til at styre missilet i alle tre akseretninger i

forhold til Jorden.

Fra beskrivelsen til U.S.A.-patent nr. 4 054 254 kendes et auto-
pilotstyreanlag til rullende missiler, men der er ikke hidtil

fremstillet egnede styremekanismer til disse anlazg.

Opfindelsen har til formdl at tilvejebringe en simpel og effektiv

mekanisme til brug i et autopilotstyreanlag til rullende flyve-
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skrog eller missiler. Dette opnds ifslge opfindelsen for et
roterende legeme af den indledningsvis angivne art, der er
ejendommeligt ved den i krav 1's kendetegnende del angivne
mekanismekonstruktion, hvor vinkelhastighedsdetektoren udnytter
de oscillationsbevagelser, der opstdr ved samvirket mellem lege-
mets rotation om dets akse og denne akses retningsandringer under

flugten.

Opfindelsen forklares nzrmere nedenfor i forbindelse med tegnin-
gen, hvor:

fig. 1 er en perspektivisk afbildning af et typisk missil, ud-
styret med en styremekanisme med en detektor med bevegelig spo-
le ifelge opfindelsen,

fig. 2 er en skematisk afbildning af detektorens orientering i
missilet,

fig. 3 er en delvis gennemskdret afbildning set forfra af detek-
toren,

fig. 4 er en delvis gennemskdret afbildning fra siden af detek-
toren p& fig. 3,

fig. 5 er et snit igennem detektoren pd fig. 4 langs linien 5-5,
og

fig. 6 er en afbildning set forfra af en mndret udferelsesform
for detektoren.

Fig. 1 viser et typisk missil, omfattende en langstrakt cylin-
drisk krop 10, et aerodynamisk formet nmseparti 12 og et hale-
parti 14, fra hvilket drivtrykket fra en raketmotor udgdr. Krop-
pen 10 er forsynet med et antal rulningsfinner 16 nzr ved hale-
partiet 14 til fremkaldelse og/eller opretholdelse af en rulning
af kroppen omkring dens lengdeakse. Kroppen 10 er ogsd& forsynet
med et par stationmre rorflader 18 og par variable rorflader 20.
Rorfladerne 20 kan drejes til dannelse af positive og negative
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indfaldsvinkler ved et passende styreanlsg af konventionel art.
Rorfladerne 20 styrer missilsorienteringen i et. plan géénde igen-
nem missilets lsngdeakse og stdende vinkelret pé& rorfladernes
omdrejningsakse, hvilket plan benmvnes styreplanet. Henvisnings-
betegnelserne op og ned 1 styreplanet refererer til missilret-
ningen. Styremekanismen til missilet omfatter en vinkelhastigheds-
detektor 22 og et accelerometer 24.

Rulningsfladerne 16 i forbindelse med missilets oprindelige ro-
tationstildeling fra missiludkasteren bevirker en rulningshas-
tighed omkring missilets lzngdeakse pd ca. 10 omlgb per sekund.
Styringen af missilet t1llvejebringes ved ®=ndring af indfaldsvink-
1en af rorfladerne 20 pd cyklisk méde svarende til missilets mo-
mentane position. Nar missilet eksempelvis felger en vandret fly-
vebane, og missilet skal styres ind i en mod venstre krummet ba-
ne, tildeles styrefladerne 20 en positiv angrebsvinkel, som er
storst, nar det pverste parti af styreplanet indtager en vens-
tre drejningsvinkel p& 180°. Bortset fra en styringsreaktions-
forsinkelse antager den positive indfaldsvinkel en maksimalver-
di, nadr styreplanet ligger vandret i forhold til jorden (det til
missilet referende gverste parti af styreplanet til venstre).
Under den folgende drejning pd 90° nedbringes den positivé ind-
faldsvinkel af styrefladen til nul, og under den pafelgende drej-
ning pd 90° bevages styrefladen til at danne en negativ angrebs-
vinkel, der ndr en maksimalverdi, nar styrefladen igen ligger
vandret med det til missilet referende gverste parti:til vens-
tre. Bevsgelsen af styrefladerne 20 svarer til en sinussvingning
med en frekvens lig med rulningshastigheden og med den relati-
ve fase bestemt ved retningen af den gnskede korrektion.

Fig. 2 viser vinkelhastighedsdetektoren 22 og accelerometeret
oL monteret pd et luftskrog. Accelerometeret 24 er monteret pa
luftskroget med sin felsomme akse beliggende i styreplanet, men
inverteret i forhold til luftskrogets lodrette retning, s& at
accelerometeret frembringer et signal svarende til acceleratio-
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nen i styreplanet, men med den modsatte retning.

Som vist pd fig. 3-5 omfatter vinkelhastighedsdetektoren 22,

som nedenfor benzvnes styringshastighedsdetektor, i den foretruk-
ne udferelsesform ifeslge opfindelsen en sokkel 25 med et par
taplejer 26 og 28 til svingelig montering af en induktionsspo-

le 30, og et magnetisk steottelegeme 32, der fortrinsvis er H-
formet med et par i det vmsentlige rektangulmre spalter til op-
tagelse af taplejerne 26 og 28. Det magnetiske stottelegeme 32
bestdr af et magnetisk st&l og tilvejebringer en magnetisk strom-
vej med 1lille reluktans imellem to permamagneter 34 og 36, som
er forbundet med det magnetiske stettelegeme som vist pad fig.

3. Et dsksel 87 af et magnetisk materiale beskytter detektoren
og tilvejebringer desuden en stor magnetisk stromtathed i
luftgabet imellem magneterne og dekselet og en magnetisk afskerm-
ning af detektoren. Det magnetiske stottelegeme 32 kan fastgo-
res til soklen 25 eksempelvis ved hjslp af skruer 38.

Induktionsspolen 30 omfatter et i det vesentlige ringformet spo-
lelegeme 40 med et antal vindinger 42 af ledningstrdd. Spolele-
gemet 40 kan bestd af eksempelvis aluminium,

Hele styremekanismen er indrettet til at rotere sammen med mis-
silet med styremekanismens akse parallelt med missilets akse 1
den foretrukne udferelsesform. Den svingelige spole 30 kan der-
for betragtes som en rotor. Spoleopbygningen er svingeligt mon-
teret til svingning omkring en akse, der stdr vinkelret pé& mis-
silets styreakse.

Spoleopbygningen 30 er monteret svingeligt om taplejerne 26 og 28
ved hjelp af et par stenlejer 44 og 46 monteret i gevindlegemer

48 og 50, der igen er indsat i taplejerne 26 og 28. Et par ind~
stillige tapper 56 og 58 med koniske spidser til indgreb i ko-
niske fordybninger i stenlejerne 44 og 46 er monteret i spolelegemet

40 ved hjzlp af gevindlegemer 60 og 62,
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Spolen omgiver magneten, og der induceres en elektrisk streom i
spolen ved en bevegelse af denne i forhold til magneten. Strem-
men i spolen ledes igennem ledninger 64 og 66 til klemmer 68

og 70, som er indklemt i afstandsstykker 72 og T4. Klemmerne

68 og 70 er over skruesnoede bgjelige ledninger 76 og 78 forbun-
det med klemmer 80 og 82 pé afstandsstykker 81 og 83, hvilke
klemmer 80 og 82 er forbundet med udgangsledninger 84 og 86.
Afstandsstykkerne 72, 7k, 81 og 83 er gevindskérne og virker som
1&8semgtrikker pd de respektive gevindlegemer. En statisk afba-
lancering af rotoren tilvejebringes i tre planer ved at tilfeje
vegte pé rotorens sider, og vridningsmomentet af de bgjelige
ledninger 76 og 78 ophzves ved en drejningsjustering af fjeder-
klemmerne 68, 80 og 70, 82. Mekanismen indelukkes ved hjzlp af
dzkselet 87, der kan paskrues soklen 25 ved et gevind 88.

Den svingelige spoleopbygning virker som en rotor, der roterer

sammen med missilets luftskrog. Ved en zndring af stillingen af
missilets lengdeakse eller rulningsakse virker den svingelige
spoleopbygning som en gyro, hvor spolen przcesserer i forhold
til magneten og derved frembringer en spending proportional med
den hastighed, hvormed de magnetiske kraftlinier overskzres af
spolen, og i fase med kroppens rotation. Spoleopbygningen oscil-
lerer derved omkring sin svingningsakse med kroppens rotations-
frekvens. Den elektromotoriske kraft fra detektoren er direkte
proportional med den beordrede styringshastighed af luftskro-
get. Vekselvirkningen imellem det elektrisk ledende materiale
(aluminium) af rotoren og det magnetiske felt demper rotoren el-
ler spolen. Mekanismens parametre kan indstilles til den gnske-
de eller nedvendige felsomhedsgrad for det pégeldende missil.

Fig. 6 viser en #ndret udforelsesform for mekanismen ifelge op-
findelsen, hvor en sokkel 90 understetter en spole 92, der er
svingeligt monteret i forhold til en stationzr elektromagnet

94, som er fastgjort til soklen 90 p& passende made og omfatter
den sxdvanlige kerne, p& hvilken der er opviklede spoler 96 og 98.
En elektrisk strem i spolerne 96 og 98 frembringer et magnetfelt,
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der overskmres ved bevagelsen af spolen 92. Spolen 92 er i det
vesentlige kvadratisk eller rektangulsr og omfatter en solenoide
opviklet pd en ramme 100 af et passende méteriale, sésom alumi-
nium, og spolen understettes af lejer som tidligere beskrevet

i form af et par taplejer 102 og 104, der er fastgjort til og
strekker sig opad fra soklen 90. Spolelegemet 100 understottes
pa tapper 106, der strmkker sig ind i lejer i gevindlegemer 108
og 110, som er monteret i taplejerne 102 og 104. Stremudlednin-
gen fra spolen 100 tilvejebringes ved hjelp af ledninger 112

og 114, som er forbundet med klemmer 116 og 118, som igen over
skrueformede ledninger 120 og 122 er forbundet med klemmer 124
og 126, der er forbundet med udgangsledningerne som i den fore-
géende udferelsesform. Stremmen til elektromagneten 94 kan vari-
ere som en funktion af acceleration, hastighed, position, tempe-
ratur, tidspunkt eller hejde (lufttryk) til fejlkorrektion

eller kompensation.

Dzmpningen kan varieres ved at sndre dimensionerne af spolens

ledende materiale eller ved at anvende eksempelvis kobber i ste-
det for aluminium. Dette vil mndre kortslutnings- eller hvirvel-

streomsdempningen i anlmgget. Da hele mekanismen er indelukket
ved hjzlp af et dzksel 128, svarende til dzkselet 87 i den fore-
gdende udferelsesform, kan hele opbygningen opfyldes med et pas-
sende dempningsfluidum, s&fremt der snskes en steorre dempning.
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Patentkravwv:

1. Roterende legeme (10), is@r et missil, med en vinkelhastigheds-
detektor indrettet til ved en sokkel (25; 90) at kunne fastggeres
parallelt med legemets (10) rotationsakse, hvilken detektor
omfatter et magnetisk organ (32-36; 94-98) og en et mdlesignal
frembringende spole (30; 92), der er indrettet til at kunne
dreje sig i forhold til det magnetiske organ, k ende te g -
n e t ved, at spolen (30; 92) er understottet pa sokkelen (25;
90) sdledes, at den kan oscillere omkring en svingningsakse

og sammen med sokkelen rotere omkring legemets (iO) rotations-
akse, at svingningsaksen danner en forud fastlagt vinkel med
rotationsaksen, at det magnetiske organ (32-36; 94-98) er fast-
gjort til sokkelen (25; 90) til samrotation med denne, at male-
signalet frembringes ved den svingende bevagelse af spolen

(30; 92) omkring svingningsaksen i overensstemmelse med en
retningsandring af rotationsaksen og en samtidig rotation af
legemet, og at der findes et dempningsorgan til at daempe den

svingende bevagelse af spolen (30; 92).

2. Missil ifglge krav 1, k end e t egn e t ved, at spolens
(30) svingningsakse stdr vinkelret pa legemets (10) rotations-

akse.

3. Missil ifglge krav 1 eller 2, k ende tegnet ved,
at dempningsorganet omfatter et ledende materiale pa spolen
(30; 92).

4., Missil ifelge krav 1 - 3, k ende t egnetved, at
spolen (30; 92) er statisk afbalanceret omkring svingningsaksen

og rotationsaksen.

5. Missil ifelge krav 1 - 4, k end e t e g n e t ved bgjelige
elektriske ledninger (76, 78) til at fore elektrisk strem fra
spolen (30; 92) forbi taplejer (26, 28), et par ikke-ledende
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afstandsstykker (72, 81; 74, 83) anbragt p& hver sin side af
taplejerne, en ledende fjederklemme (68, 80; 82, 70) i ind-
greb med hvert afstandsstykke og forbundet med den ene ende
af den ene ledning (76, 78), en elektrisk ledning (64, 66)
fra spolen (30; 92) forbundet med den ene klemme (68, 70),
og en ydre ledning (84, 86) forbundet med den anden klemme
(80, 82).

6. Missil ifglge krav 5, k end et egn e t ved, at afstands-
stykkerne (72, 8l; 74, 83) er skiveformede og er monteret koaksi-

alt med taplejerne (26, 28).

7. Missil ifelge krav l - 6, k end e t egne t ved, at
det er omsluttet af et dazksel (87) bestdende af et magnetisk

materiale med en lille reluktans.
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