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Fengaslaser'n tArinAvidrdhteiyn kumoaja

keksintd kondistuu Ldristettyien rengasiasergyroskogpoian
aiueelle ja erityisemmin laitteessen rengaslasergyroshkoopin
tarindn asennuslevyyn aitheduttamien vardntelyjien vdhentiamisek-

si.

Rengaslasergyroskooppi kKAyLtda kanta monokromaattista la-
sersidettd, Jjotka etensval vastakkaisissa suunnissa suljet-
tuna sitmukkana sen akselin ympadrilld, minkd suhteen 1iiket-
t& tunnustellaan. Laittegn pydrittdminen tadman aksslin suh-
tean 1isdid tehokkaasti siteen kulkutien pituutta vastakkai-
sessa suunnassa. Koska kahden vastakkainpydrivdn sdtesn
Tasertaajuudet ovat lasersidtesn kulkutien funktioita, rengas-
lasergyrojen pydrimisen aijkaansaama differentiaalinen kulku-
tien pituus aikaansaa taajuuseron niaiden sdteiden valille.
Tamin taajuuseron suuruus ja merkki ovat tunnusteluakselin
ympdri tapahtuvan pydrimisen nopeuden ja suunnan edustajia
Ja niitd voidaan tarkkailila tdtid tarkoitusta varten alalia
hyvin tunnetuillia tavoilla. Alhaisilila pydrimisnopeuksiila
kahden vastakkainpydrivan sateen vdlinen taajuusero on pieni
Jja sidteet pyrkivat resonoimaan yhteen tai “lukkiutumaan’
vardhdelidkseen samalla taajuudella. Tdma lukittuminen estiad
rengaslasergyroskooppia tunnustelemasta pydrimisnopeuksia,
Jotka ovat samoja kuin Tukkiutumispydrimisnopeus tai sen
alapuolelia. Lukkiutumisnopeuden alentamiseksi rengaslaser-
gyroskcoppia taristetdin. mekaanisesti oshkiiloidaan akselin
ympiari pydrimisen aikaansaamiseksi yndessd suunnassa ja
sitten toisessa suunnassa aikaansaamaan 11ikkeen kumoutumisen
Tantdnaveissa., mutta y1ldpitden ndenndisen 1iikkeen kussakin

suunnassa nadin alentasen Tukkiutumisnopautta.

TAmA TArind aiheuttaa rengaslasargyroskoopin pyrkimyksen
viariandelld samalla toimien d&nigeneraattorina. mikid vaikuttaa
naitailisesti muihin laitteisiin. Vaikka hyvin tunnetut tek-
nitkat vardhtelvd, vaimennusta ja eristystia varten vanentavat
tarinan aiheuttamia varidhtelvja, varidnteliyn vanentymisen

aste on ritLtAmitdn estamidn muiden laitteiden vérahtelyyn,
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Joka kytkeyLyy rengasiasergyrcskoopin asennusievyyn, kohd:

tuva haitalilinen valkutus.

Taman keksinndn periaatteiden mukaan tdrindvéaridhtelyn kumoaja
tdristettyd rengasiasergyroskoeppia (RLG) varten sisaltia
massan, mikd on pantu kokoon niin, ettd sillid on sama reso-
nanssitaajuus kuin RLG:17a ja mikd on kythetty RLG:i1in ja
tunnusteliulohkokokoonpanoon (3BA Sensor Block Assembiy),
Jolle RLG on asennettu. Erds keksinndn suoritusmuoto KAytLitdad
kayttdsignaalia, jonka vaihe on 1807 siirretty RLG:n téaris-
tyskdyttdsignaalin suhteen massaa taristdvan tdristysmoot-
torin kayttamiseksi. TdmA faasiltaan siirretty massan taris-
tys aikaansaa SBA:n vArdhtely]J&, jotka vastustavat niita

vardhtalyjd, Jjotka ovat syntyneet RLG:n tAristamisesti.

Toinen sucritusmuoto kKAvttaid sankdsignaalia, miki on san
momentin edustaja. minkd RLG:n tAristvyskavttd kohdistaa
SBA:11n sen tidristysmoottorin kavitiAmiseksi, mikd taristis
massaa sahkdsignaalin vasteena. Tami sdhkdsigraalin ja taris-
tysmoottorin vhdistelmd atheuttaa massan kKayttdmisen tavai-
ia, mik& atheuttaa 5SBA:ocon momentin, Joka on amplitudiltaan
gsama ia vastakkaisvaiheinen siihen momenttiin nidhden, jonka
RLG:n huojuttaminen kohdistaa SBA:oon. SBA:oon kohdistetut
momentit, mitkd ovat amplitudiltaan samoja ja vaiheeltaan
vastakkaisia atkaansaavat varidhteiyjd vastakkaisessa suhtees-—
sa, mikd& pyrkii kumoamaan RLG:n SRBA:o0on aiheuttamia varidhte-

Tvid niitd samalla suuresti vahentden

Kuvio 1 on vastatdrinidmassa ja tdristysmoottorikokoongpanon

kuvanto.

Kuvio 2 on lohkokaavio keksinndn suoritusmuodosta, Jjossa
signaalin, l1onka taajuus edustaa gyroskoopin taristyssykiia,
vaihe siirretdin Ja sitd kdvtetdin sen Jdlkeen KAyLLAmM&AEN

vastatdrinidmassasa.

Kuvio 3 on lohkokaavio keksinndn suoritusmuodosta, missa

signaaleja, mitkd edustavat tunnustelulonkokokoonpanon va-
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rantelyld ja signaalit. mitka edustavat gyroskoopin ja vas-
tatdrindmassan tarinda, kvtketddn sEatamiddn elektronista
kytkentdd, Jjosta annetaan signaalil vastatdrindmassan kayt-

tdmiseksi.

kuviet 4 ja 5 ovat iohkokaavioita keksinndn suoritusmuodois—
ta kuvaten gyroskoepin, vastatidrindmassan ja tunnusteluloh-

kokokoonpanon vaihtoehtoisia jéarijesteivji.

Kuvio 8 on lohkokaavio piliristd, mitd voidaan kayttda kuvi-

0issa 3-5 esitettylen elsktroniikkojen saatamiseksi.

Rengasiasergyroskooppia téaristetddn akselinsa suhteen kahden
vastakkainpydrivadn siteen Jukkiutumisvaikutuksen minimoimi-
seksi aihaisilia pydrimisnopeuksiila. Tédma tarina on pyd-
rivida virédnitelva gyroskoopin akselin suhteen vakiotaajuu-
deila. Seilainen tarind aiheuttaa reaktiomcomentin SBA:oor
gyroskoopin kiinnityskohdissa sisédltéden vadrdhtelyJa, mitka
aiheuttavat melua, mika etenee rakenteen 14pi ja sdteilee
siitd. Keksinndn mukaan tami melu voidaan minimoida kytke-
mdiiad vastatdrinamassa (CDM Counter Dither Mass), minka
mekaaninen resonanssitaajuus on sama kuin gyroskoopin SBA:con
aiheuttama ja taristamalli sitd samalla taajuudella ja amp-
Titudiila kuin mitd on kohdistettu RLG:iin. Taristysmoottorin
massakokoonpano 16, mitd voidaan KayiLtd4, on esitetty kuviogs-
sa 1, Taristysmoottori 11 voi olla sisdisesti kytketty kul-
mamassaan 12 seilaisen resonanssirakenteen tucttamiseksi,
minkd mekaaninen resonanssitaaijuus on sama kuin RLG:77a.
Taristysmoocttori on identtinen sen kanssa, mitd kAytetdan
RLG:n tadristadmiseksi késittien nelijid kannatinta 13a-13d.
mitkd& ovat samcin kuimin asetettuja ja kiinnitettyid massaan
12, Kolmeen naistd kannatfimista on kytketty pietsosdhkdisel
kiteet 15a-15c. vaihtovirtaa clevat sankdsignaalit, mitka

on kytketty kolmean pigtsosdnkdiseen kiteeseen i5a-15c luovatn
paineita, mitkd vaihtelevat signaaiien amplitudien mukaan
aiheuttasn koko kokoonpanon vardntelyn. Neljds pietsosdhkdi-

nern kwide 152 on kytketLty neljidnteen hannattimeen ja se toimii
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varahtelyn sieppaalana tunhustelien tadristysmoattorin varan-

telyid ja muyttasn ndmd sahkdsignaaleiksi.

Seuraavassa viitataan nyvt kuvioon 2, missd vastatirinamas-
san kokoonpano 10 on kytketty RLG:n 17 ja 8BA:n 19 vaiilie.
ruvioissa 1-5 samaniaiset elementit on merkitiy samcilia
numeromarkeilld, RLG:n tédristysmoottorin sieppauskiteen
antama sahkdsignaali kytketddn Jinjaa 21! pitkin vaiheensiir-
tajadn 23 ja siitd lTinjaa 25 pitkin CDM:n kiteiden kaAyttami-
seksi. Vaiheensiirtdja 23 voi olla tehty aikaansaamaan 180°
vatheensiirren RLG:n 17 taristysmoottorin sieppaussignaalin
Ja sahkbsignaaiien, iotka ovat annetut CDOM:n 10 tdristysmoot-
torin kédytitdkiteitid varten, valille. Tamd 180° vaiheensiirto
aineuttaa sen, ettd CDOM:n 10 tédristysmoottori saattaa CDM:n
19 varahteiemiidn 120° valhe~erolila RLG:n 17 téristamis=sen
nanden aikaansaaden samalla dynaamisen variahtelyn absorboijan
tuottamallia varantelyjid tunnusteliuichkokokoonpanossa, mitkd
vardntelyt vastustavat RLG:n 17 tdristvksen aiheuttamia

virdantelyji.

RLG:n ja COM:n huojuttamisen SBA:oon indusoimat vardhtelyt
eivat ole valttamdttd samassa vaiheessa kayttdvoimien kanssa.
Lisdksi fysikaaliset muutokset, kuten inertiamomenttien erot
Ja RLG:n 17 ja CDM:n 10 kytkeytymiskertoimet S3A:con 19
voivat aikaansaada vaiheensiirron ja amplitudin eroja RLG:n
17 ja COM:in 10 indusoimien vérahtelyljen vaiille. Niinp&
yksinkertainen 180° vaiheensiirto RLG:n 17 ja COM:n 10 tdris-
tystaajuuksien vdiil114 el valttadmittd aikaansaa optimaalig~
ta véardhtelyjen kumoutumista, Suurempi 3BA:n varahtelivn
kumoutuminen verrattuna yksinkertaiseen 130° vaiheensiirtcon
voildaan aikaansaada suljstun silmukan saatdjariesteimaila,
missd SBA:n 13 vardntelyt muutetaan sankdsignaaleiksi, mitd
sitten kdsitelld4n kAyrLtdmddn CDM:n 10 téAristysmoottorin
Kayttiamiseksi sopivassa vaiheessa ja sopivalla ampiitudiila
RLG:a kiyttivan tdristyssignaalin suhteen. Kaaviokuva sel-

laisesta jarjestelmiastd on esitetty kuviossa 3.
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Kifhtyvyvysmittari 27, mikd on asennettu $3A:00m 19,

ot

i
Tee vdradhtely3d Ja antaa signaalin, minkd taajuus j= amplii

di vastaavat SBA:n 15 véa@rahteivytaajuutta Ja amplitudia. Tama
sahkdsignaali, RLG:a 17 kAyttaviastd téristysmoottorista saatu
sieppaussignaali ja COM:a kdyttdvastad taristyvsmoottorista
saatu sieppaussignaall kytketddn elektroniseen siatdpiiriin
22, mitd e1 ole kuvatbu, missa signaaleija kdsitelldidn kayt-
tédsignaalin tuortamiseksi iinjaa 31 pitkin CDM:n kdyttomoot-
oriltie, mikd aikaansaa nollan ki1ihtyvyysmittarin 27 ulos-

tulossa.

kuvioissa 2 Ja 3 CDM 10 on esitetty asennettuna S8A:1le 19
RLG:n 17 cillessa asennettuna CDM:aan 10. Tulisi olla 1imeis-
ta, =2ttd muut asennustavat, mitkd voivatit aikaansaada va&rante-
TyJen kumcutumisen, cvat mahdollisia. huviossa 4 CDM 10 on
e@sitetty asennettuna SBA:ssa olevaan syvennvkssen. CDM:sta
saatava sieppaussignaali on kytketty napaan 3232, mikd on
asennettu SBA:ocon, mistd sieppaussignaalit on kytketty s&aa-
tdeiekironiikkaan 2%, kKun taas COM:n 10 tdristysmoottorin
navat on kytketty toiseen napaan 35, mikd on asennettu
SBA:ocn 19, mikd on kytketty siAitdelektroniikkaan 25 linjaa
31 pitkin. Kuviossa 5 on esitetty RLG 17 asennettuna SBA:n

19 pinraiie, kun taas CDM 10 on asennettu vastakkaiselle pin-
nalle. Tdssd kokoonpanossa sidhkdsignaaiit kytketdan sididtde-
fektroniikkaan 29 ja siita samaila tavalla kuin on esitetty

kUuviossa 3.

Lonkekaavio piiristd, jota voidaan kayttdd sddtdelektroniik-
kaa 29 varten, on esitetiy kuviocssa 6. RLG:n tdristysmoot-
torin 39 siesoparin 37 signaalia kdAytetddn kanttiaallon teki-
jada Jja tasons2atépiirid 47 varten ja 9C° vaiheensiirtimen 4%
kautta toista kanttiaailon tekijdiZ ja tasonsddtdpiiria 51
varten. Kanttiaalion tekijén ja tasonsiatdpiirien 47 ja
vastaavasti 51 jdhtdnavoissa esiintyvat signaaiit ovat samas-
sa valheessa ia ranitimuodossa siepparin 37 lantdnavoissa
esiintyvdn signaalin kanssa. Mama samassa vaiheessa ja kant-
timuodossa olevat signaalit kylLketddn synkrenisiin detek-—

torsinin 53 ja £5 vartajlusignhnaaleina kilnatyvyysmittarin
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27 Tahtosignaalien datekbtointia varten. Synkronisten datan-
torsicdan 83 ja 5% Taktdnavoissa esiintyvat signaalitc ovat

SBA:n 19 vaAridnteivijen vaiheen Jja amplitudin funkticoita siep-
parin 37 signaalin vaihneesn ja amplitudin suhteen. Fun vaihe-
kuima on pieni, synkronisssta detektorista 53 saatava Tanto-
signaall edustaa vardhtelyilen ampiitudra, kun taas synkroni-
sesta detektorista 55 saatava Tdhtdsignaali edustaa vailhekul-
maa. Samassa vaiheessa ja kanttimuodossa havaitut signaalit
synkronisista detektorsista 53 ja 55 kytketddn vailhsen Ja
amplitudin virheen detskioriin 537, mistd signaaliit, mitka
edustavat viarihtelyvaihetta ja amplitudia, kytketiddn vaineen
Ja ampiitudin s&atépiiriin 59, mikid antaa vertailusignaailin,
miliéd on vaine ja amplitudi, mitkda on ma&rittidnyt vaiheen

Ja amgiitudin virheet, mitkd vaiheen Ja ampiitudin virheiden
detektori 87 on havainnut, Tamd vertailusignaali kytketdan
summausverkon 61 ihnvertoimattomaan napaan, minkd& verkon
Tantdnaoa kytketddn vahvistimen 63 kautta taristysmoottorin
67 sisdantulevaan kaytténapaan 65. TaristyskarttOmocottorin
87 sisppausnavassa 89 esiintyvd signaaii, mika edustaa COM:n
tdristysamplitudia ja -taajuutta, kytketi&an summausverkon

81 invertoivaan napaan. Tadmad jdrjestely sddtidsa tdristysmoob-
torin 87 kdyttdsignaaiin amplitudia Jja taajuutta aikaansaa-
dakseen COM:n 10 tdrindn, mika aiheuttaa vdrahtelyji SBA:ssa
19, mitkda véardhtelyt vastustavat optimaalisesti RLG:n 17

si1hen atheuttamia vardhtelyia.

Koska keksintdd on kuvattu parhaina pidetyissid suocitusmuo-
doissaan, on ymmiarrettavid, ettd sanat, Jjoita on kdytent

ovat pikemminkin kuvaavia kuin rajoittavia sanoja la etta
muutoksia voidaaan tehdd cheisten vaatimusten suojapiirin
sis&d114 poikkeamatta keksinndn alasta ja hengsstd laajemmassa

mielessi.
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1. Laite ajustan varahtelyien, Jotka on ainedttanut ajustalle
asennetun massan viardhtely, vastustamiseksi,

tunne t tu siitd, ettd se kds1ttidd massajaittesn., mikd
on mekaanisesti kytketty alustaan; ja massan varantelyttamis-
taittean, mikd on kytketty massalaitieeseen sen saattamiseksi
varantelemidan tavalla, mik& vastustaa varahtelymassan alus-
taan atheuttamia védrdhteiyja.

2., Patenttivaatimuksen ' mukainen laite, t Uunnet t u
s1itd, ettd massalaite on rakennettu niin, etti sen mekaa-
ninen resonanssitaajuus on sama kuin vardhtelymassan reso-

Nanssitaajuus,

3. Patentrtivaatimuksen 2 mukainen laite, t U nne £t ¢ u
siitd, ettd varadhtelymassa sisdltdi sieppausiaitteen, missa
annetaan sahkdsignaaleja, mitkd edustavat viardhtelymassan
Titkkeitd ja siitd ettd massan varahtelyttidmislaite kasittia
vardhtelijaiaitteen, jossa on kaytdn sydttdlailite massan
saattamiseksi vardhtelemdan siihen kytkettyien sdhkdsignaa-
Tien mukaisesti: ja vaiheensiirtolaite, mikd on kytwketty
sieppausiaitteen ja kdyLdnr sybttélaitteen valille sieppaus-
laitteesta kdytdn sydttdlaitteeseen kytkettyjen siahkésig-
naalien vaiheen siirtadmiseksi, vaiheensiirron olisssa valittu

minimoimaan alustan védrdntelyja.

4. Patenttivaatimuksen 2 mukainen laite, T U nne +t t u
s71t&, ettd se k&sittda vield vArdhtelijdlaitteen massalait-
teen saattamiseksi mekaanisesti varahtelemddn, jolloin varian-
telijélaitteessa on sisopausiaite, jossa annetaan signaalaja,
Jotka edustavat massalaitteen mekaanisia Vardanhtelyja ja
kdyLdn sydttdlaitteen sankdisten kayttdsignaalien vastaanot-
tamiseksi: kiihtyvyysmittarilaitteer, Joka on asennrettu
alustalle sellaisten sahkdsignaalien antamiseksi, Jjotka
edustavat alustan vardhtelyji; ja varantelyn saatdlaitteen.
mikd on kytketty vastaanottamaan signaaleja vidrdhtelvmassan
ausliaittealita, signaaisja vardhteijaiaitrteen sieppats-

oa
artteelta, Jja s1gnaaleja kiinhtyvyvsmittarilaitteselta =Aa08-
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signaalien antamiseksi kAyLdn sydtrdlainteeiie m
+-

saattamiseksi vardnteiem&in tavalla. mikd vastuy -
lylaitteen vdradhtelivien ainsuttamia vaArantesiyia,.

£, Patenttivaatimuksen 4 mukainen laite, T un ne t & u
s1i1td, ectd vArdhtslyn sditdlaite kdsitTdd virdhtelymassan
sieppausiaititesseen kytkatyn laititeen ensimmidisen vertailu-
signaalin antamiseksi samassa vaineessa varidhtelymassan
sieppausiailtteen sigraalin kanssa; vdrdntelymassa sieppaus-
laittesssen kytketyn laitteen toisen vertailusignazaliin an-
tamiseksi, minkd signaalin vaihe on muutettu enna) tamadri-
ty114a vainekuimalla varidhtelymassan sieppausiaitteen sig-
raalin suhteen; ja laitteen, miki on kytketty vastaancttamaan

ansimmidinen ja toinen vertailusignaalil kiihtyvyysmitrarilait-
tealta kdvyttdsignaalien antamiseksi kayton sydtttlaitteiile

massalaittesen vadridntelyttidmiseksi Ja sellaisten varahtelyjen
aineuttamisetsi, mitkd vastustavat varahtelylaitteen varih-

telvijen aineuttamia viardnhtelyia.

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen Jaite, t Uun ne t t u
siitd, ettd kAyttésignaalilaite kdsittdid: Taitteen sdhkosig-
naalien havaitsemiseksi kiihtvvyysmittarilaitteeita ensim-
midisen ja toisen vertailusignaalien suhtesn amplicudin ja
vatheen virhesignaalien antamiseksi: iaitteen, mikd on kyu-
ketty saamaan vaiheen ja amplitudin virhesignaalit Kayton
vertailusignaalien antamiseksivaiheer ja amplitudin virhesig-
naalien mukaisesti: ja laitteen, mikd on kytketty saamaan
vertailukayttdsignaalict ida signaalit varédhdyrtdjiaiaitteen
sigppauslaitterlita mainittuien sisppausiaittezita Ja viarin-
dyttajdlaitteelta tulevien signaalien vertaamiseksi vertai-
Tukdytrosignaaieinin wdyLtdsignaalien antamiseksi KAYLOnN

-

sy&ttdédliattteelia,

7. Patsnttivaatimuksen 5 mukajinen laite, t un na t tv u

Siitd, ettd vainekulma on %0°.

L

et

2., Patenttivaatimuksen & mu-ainen jalta, © u n n e &
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311t4, ettd massataite on asennettu vArdhtelviaitTeer
L

an valiin,

9, Patenttivaatimuksen 5 mukainen laite, T unn e t & u
siitd, ettd massalaits on asennettu alustassa olevaan syven-

nyksean,

10. Patenttivaatimuksen 5 mukainen Iaite, Lt unnea L ©L u
siitda, ettd varadhtelymassa on asennettu alustan ensimmii-
selle pinnalle Jja massalaite on assnnettu aiustan toisaile

pinnaile, mikd on ensimmaistd pintaa vastapidsti.

11, Maneteimd alustan viardhtelyjen vastustamissksi, mithéa
vardhtelyt on aiheuttanut alustalie asennettun vidrdnteievan
massan liikkeet, Tt U N ne t tu siitd, ettd se kAsittia
vaiheet: asennetaan massalaite alustaile: ia saatetaan mas-
salaite vadradhtelemddnr tavalla, mikd aiheuttaa vardhteiyja,
mitkd vastustavat varahtelyvlaitteen Tiikkeiden aiheutiamia

vadrdhtelyia.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen menetelimi,
tunnettu siitd, etta kAsittd3id vaiheet: asennetaan
moottorilaite massalaitteesean; annetaan varidhteivmassasta
signaaleja, mitkd edustavat vadrdhteiymassan liikkeitd; siir-
retdin vidrdhtelymassasta annattujen signaalien vaihetta
vathesltaan siirrettyien signaalien antamiseksi; ja kytketdin
vaihesiirretyt signaalit moottorilaitteeile massajaitteen
saattamiseksi vArdhtelemiaidn vaihesiirrettyjen signaalien
mukaisesti, jollioin massalaitteen vardhteiyl aineuttavat
atustan varahtelyid, mitkd vastustavat varadhtelviaitteen

aiheuttamia vadrahtelvia.

13, Patenttivaatimuksen 11 mukainen menstelmi,
tunnetttu siitd, ettd vaihe massan saattamiseksi
varantelemddn késittda: luodaan ensimmdinen vertailusignaali
Famassa vaineessa sen signaalin kanssa, mika edustaa varian-
telviaittean 1iikkeitd; luodaan toinen vertaliusignaali,

mikd vainesiirretty ennaltamiddriatyn vaithekuiman verrap siti



[$))

10

10

edustavan signazaiin suhteen; annetaan signaaii. mihid edustaa
alustan varahtelvyi1d: havainnoidaan synkronisesti vErantelva
aedustavaa signaalia ensimmidisen Ja toisen vertailusignaaiin
suhteen vaiheen Ja ampliitudin virhesignaalien saamiseksi;
kdsi1tell1aan vaineen ja amplitudin virhesignaaleita k&ytdn
yvertailusignaalin Tuomiseksi; Jda kytketddn KAytdn vertaliu-
signaali moottoriiaittesseen, mikd on kytksetty massalait-
Teessen massan saattamiseksi vdrantelemaan tavalla, mika
aiheuttaa sellaisia alustan véardhtelyja, mitka vastustavat

sen varidhtelylda., mitkd ovat vérihteliymassan aitheuttamia.



15a 13¢g

10 , 11
15¢ 150 F l G . 1 .
- —y O ] -
13¢ 13b
| 1 2
154 134
i
212 2%)
17~ RLG .
siirtdja
10| CDM  —
e

L9~ _J Tunnustelulohkokokoonpano

FIG.2.

17
/'
RLG
10 “
- COM — 27
31 -} Tunnustelul ohkokokoonpano
z 9/ [ 29
Suitdelektro- [+
niikka
-

FIG.3.



BT TUOT aQaee
62 SPHTTUOISETEQIRES

_

'GS9Ol d

[CRTTUOIINSTOIRES

Ig
Wa?o )\QN-
1 OURdUuOCHONONUO TN TS} SNUUTLT, T\ 67
97y
w N—2T
2
OURdUOOHONOOTN IS,
r Wao D 67

]
H
L 1
wL
e ge/ |eg
'Lre

-——

)

Lor

97y

s

RADIE



TIe33TWwsAAAAqUTTY

Q1gws
uTpn3Tidure
el usoytep

TIO3YS3opR
USpTayIta utpny
~Trdure el usayrtep

110332150}

-]

USUTUOINUAG

)

2

62"

J

55

el snisoponul fe——

uoTTeRTIIURY

)

s

TIONS3ope

USUTUOINUAS

|

£5

OlEESsuosE]

elelaTTS e

—-UssyTeA

)

6t

el smysoponuw
UoTTeRIIjURY

)

V4 4

9914




	Page 1 - ABSTRACT/BIBLIOGRAPHY
	Page 2 - DESCRIPTION
	Page 3 - DESCRIPTION
	Page 4 - DESCRIPTION
	Page 5 - DESCRIPTION
	Page 6 - DESCRIPTION
	Page 7 - DESCRIPTION
	Page 8 - CLAIMS
	Page 9 - CLAIMS
	Page 10 - CLAIMS
	Page 11 - CLAIMS
	Page 12 - DRAWINGS
	Page 13 - DRAWINGS
	Page 14 - DRAWINGS

