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DESCRIPCION
Dispositivo de suspension para un equipo direccional

La presente invencion se refiere a un dispositivo de suspension para un equipo direccional, tal como camaras,
laseres o armas, comprendiendo el dispositivo un cuerpo que es adecuado para soportar el equipo y que soporta un
motor de accionamiento con una polea de accionamiento con correa, una polea accionada con correa y una correa
de accionamiento que discurre entre las poleas con correa.

Un dispositivo de suspension de este tipo se habia dado a conocer anteriormente, por ejemplo, en la publicacion de
la solicitud de patente U.S.A. 2004/0223062 Al. La solicitud muestra un sistema de una camara con
barrido/inclinaciéon (pan-tilt) que comprende una polea de accionamiento con correa y una polea accionada con
correa, acopladas entre si por medio de una correa de accionamiento. Segun la reivindicacion mostrada en la figura
5, se incluye asimismo una polea adicional para la correa para ajustar la tensién con correa de accionamiento. Sin
embargo, el dispositivo de suspension dado a conocer en la solicitud carece de un equipo independiente para
estabilizar el equipo direccional, es decir, en este caso, la camara, previsto para impedir movimientos aleatorios o
periédicos en el montaje del dispositivo de suspension que se transmiten a la camara.

A continuacion se describen brevemente las soluciones previamente conocidas por los inventores para estabilizar
equipos direccionales, pero utilizando otro sistema de accionamiento. Todas estas soluciones conocidas utilizaban
un giroscopio, que indica los cambios de direccion.

Segun una solucién conocida, el dispositivo de suspension esta accionado mediante motores eléctricos a través de
cajas de engranajes. La servo realimentacion acoplada a los motores compensa el cambio de direccién. Esta
soluciéon no es autocompensatoria, dado que el momento de inercia intrinseco de los motores, junto con los
engranajes de transmisién constituye la carga dominante en el movimiento de compensacién. Esto da como
resultado un pequefio ancho de banda para la estabilizacion y un elevado grado de desgaste.

Segun otra solucién conocida, el dispositivo de suspension esta accionado directamente mediante un motor de par.
La solucién es autoestabilizante y tiene un amplio ancho de banda. Los inconvenientes son que la solucién tiene un
bajo momento de ajuste, lo que da como resultado una cierta propensién al rozamiento en los cojinetes y, asimismo,
a interferencias exteriores. La solucién con motor de par es ademas costosa.

Otro dispositivo de suspensién conocido tiene un disefio de cuatro ejes, 0 mas, especificamente una suspensién
cardan biaxial que tiene un reducido intervalo de regulacién encerrada en una suspensién cardan exterior biaxial que
tiene un amplio intervalo de regulacion. La solucidon es autoestabilizante y robusta, y tiene un amplio ancho de
banda. Los inconvenientes de esta solucién son que es voluminosa y costosa.

Una solucién conocida adicional es estabilizar un espejo, por ejemplo, en camaras o en otros instrumentos 6pticos.
Se puede hacer que la estabilizacion sea virtualmente autoestabilizante por medio de una masa secundaria. La
solucion tiene un gran ancho de banda. Los posibles problemas pueden incluir la distorsion de la imagen cuando se
realizan barridos y el hecho de que el espejo es, por si mismo, un componente sensible al medio ambiente.

El objetivo de la presente invencion es dar a conocer un dispositivo de suspension para equipos direccionales con
estabilizaciéon incorporada, que a un coste favorable cumple con los requisitos de estabilizacion y evita los
inconvenientes y problemas mencionados anteriormente de las soluciones conocidas. Se da a conocer un
dispositivo de suspensién robusto, que permite un gran ancho de banda potencial y una buena precision.

El objetivo se consigue mediante un dispositivo de suspensién caracterizado porque una unidad de estabilizacion,
que comprende dos rodillos de guia montados a una distancia fija uno del otro en un soporte desplazable, esta
disefiada para actuar por medio de los rodillos de guia sobre la correa en el espacio entre la polea con correa de
accionamiento con correa y la polea accionada con correa. El disefio de una unidad de estabilizacion para
interactuar con un acoplamiento de correa permite un disefio constructivo que es comparativamente eficaz desde el
punto de vista econoémico, dado que es de una construccion relativamente sencilla y sigue cumpliendo con los
elevados requisitos de funcionamiento.

Segun una realizaciéon adecuada, en este caso, un elemento de control puede estar disefiado para controlar el
desplazamiento del soporte desplazable. El elemento de control obtiene informacion de forma adecuada para su
operacion de control de un giroscopio dispuesto en el dispositivo de suspension. El elemento de control comprende
preferentemente un motor lineal.

El soporte desplazable esta montado de forma adecuada en el cuerpo de soporte por medio de un dispositivo de
cojinetes.

Para producir movimiento en dos planos, segun una realizacion propuesta, el dispositivo de suspension puede estar
duplicado para actuar en dos planos perpendiculares, tales como un plano de inclinacién y un plano de barrido.
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A continuacién se describira la invencion con mayor detalle, haciendo referencia a los dibujos adjuntos, en los que:

la figura 1 muestra un dispositivo de suspensidn segun la invencién, con un equipo direccional en forma de una
camara.

Las figuras 2a a 2c muestran la unidad de estabilizacion, que forma parte de la invencion, en tres posiciones
diferentes con respecto a la camara y al cuerpo de soporte del dispositivo de suspension; mostrando la figura 2a una
posicion desplazada en sentido contrario al de las agujas del reloj, la figura 2b una posicion neutra y la figura 2c una
posicion desplazada en el sentido de las agujas del reloj.

El dispositivo de suspension mostrado en la figura 1, indicado en general mediante -1-, soporta un equipo direccional
en forma de una camara -2-. Otros ejemplos de equipo direccional son laseres y armas. Los ejemplos citados no
descartan otros equipos, que pueden requerir ajuste direccional. El dispositivo de suspension -1- comprende un
cuerpo -3-, que soporta la camara -2- a través del eje -4- de una polea accionada -5- con correa. El eje -4- de la
polea accionada -5- con correa, similar al eje -7- de una polea de accionamiento -6- constituyente con correa, esta
soportado de forma giratoria en el cuerpo -3- por medio de cojinetes adecuados, por ejemplo, en forma de
rodamientos de bolas o rodamientos de rodillos. Una correa de accionamiento -8- esta tensada alrededor de la polea
accionada -5- con correa y de la polea de accionamiento -6- con correa. La polea de accionamiento -6- con correa
esta acoplada a un motor -9- a través del eje -7-.

Una unidad de estabilizacion -10- esta dispuesta en el espacio entre la polea de accionamiento -6- con correa y la
polea accionada -7- con correa, respectivamente, para actuar sobre la correa de accionamiento -8-. La unidad de
estabilizacion -10- comprende dos rodillos de guia -11-, -12- montados a una distancia fija uno del otro en un soporte
desplazable -13-, que discurre en un rebaje -14- en el cuerpo -3-. Para facilitar el desplazamiento del soporte -13-,
se puede incluir un dispositivo de cojinetes (no mostrado), por ejemplo, con rodamientos de deslizamiento, de
rodillos o de bolas. Un elemento de control -15- esta disefiado para controlar el desplazamiento del soporte
desplazable -13-. El elemento de control estd en contacto con un giroscopio -16- dispuesto en el dispositivo de
suspension. Un motor lineal estéd incluido de forma adecuada en el elemento de control. En este caso, el motor lineal
puede comprender, por ejemplo, una bobina mévil en un campo magnético fijo.

Suponiendo que el eje -4- sea el eje de elevacion del dispositivo de suspensién y que este ultimo pase por el centro
de gravedad de la camara -2-, y que la masa de la unidad de estabilizacién -10- sea despreciable, el dispositivo es,
por ello, en principio, autoestabilizante, es decir, la cAmara intenta mantener su orientaciéon espacial y la unidad de
estabilizacion se mueve lateralmente y compensa los pequefios cambios en la orientacién del cuerpo -3-.

Las figuras 2a a 2c muestran tres posiciones diferentes del cuerpo -3-, siendo la figura 2b una posiciéon neutra,
mientras que la figura 2a muestra una posicion desplazada en sentido contrario al de las agujas del reloj y la figura
2c una posicién desplazada en el sentido de las agujas del reloj. Segun la figura 2a, la compensacion de la posicion
desplazada en sentido contrario al de las agujas del reloj se produce porque el soporte -13-, junto con los rodillos de
guia -11-, -12-, ha sido desplazado hacia la izquierda con respecto al cuerpo -3-, mientras que segun la figura 2c, la
compensacion se produce porque el soporte -13-, junto con los rodillos de guia -11-, -12-, ha sido desplazado hacia
la derecha con respecto al cuerpo -3-. La camara tiene la misma orientacién en los tres casos mostrados.

La introduccion del elemento de control -15- sirve para compensar el rozamiento en los cojinetes y en la masa de la
propia unidad de estabilizacién, que tiende a impedir la autoestabilizacién. Ademas, el elemento de control puede
estar disefiado para reorientar de forma efectiva la cdmara tras una orden de un operador. La reorientacion por
medio de la unidad de estabilizaciéon -10- tiene una amplitud limitada, sin embargo, por dicha razén se supone
normalmente que se debe incluir un servosistema, que ajusta la polea con correa de accionamiento, segun sea
necesario.

El dispositivo de suspension ha sido descrito anteriormente en una realizacion que es la mas proxima a la
orientacion en la direccion de elevacion o “inclinada”. No obstante, la invencion se puede aplicar de forma
igualmente correcta en la "direccién de soporte” o en la “direccion de barrido”. No existe tampoco nada que impida
gue la estabilizacion esté dispuesta simultaneamente en dos planos perpendiculares duplicando el dispositivo de
suspension en dos planos en angulo recto.

La invencién no esta limitada a la realizacion, a modo de ejemplo, descrita anteriormente, sino que se presta, por si
misma, a modificaciones dentro del ambito de las siguientes reivindicaciones de la patente.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de suspension (1) para equipos direccionales (2), tales como camaras, laseres o armas,
comprendiendo el dispositivo un cuerpo (3) que es adecuado para soportar el equipo y que soporta un motor de
accionamiento (9) con una polea de accionamiento (6) con correa, una polea accionada (5) con correa y una correa
de accionamiento (8) que discurre entre las poleas con correa, caracterizado porque una unidad de estabilizacién
(10), que comprende dos rodillos de guia (11, 12) montados a una distancia fija uno del otro en un soporte
desplazable (13), esta disefiada para actuar a través de los rodillos de guia (11, 12) sobre la correa (8) en el espacio
entre la polea (6) de accionamiento con correa y la polea accionada (5) con correa.

2. Dispositivo de suspension, segun la reivindicacion 1, caracterizado porqu e un elemento de control (15) esta
disefiado para controlar el desplazamiento del soporte desplazable (13).

3. Dispositivo de suspensién, segun la reivindicacion 2, caracterizado porqu e el elemento de control (15) obtiene
informacién para su operacion de control de un giroscopio (16) dispuesto en el dispositivo de suspension (1).

4. Dispositivo de suspensién, segln una de las reivindicaciones 2 y 3, caracterizado porqu e el elemento de control
(15) comprende un motor lineal.

5. Dispositivo de suspension, segin una de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado porqu e el soporte desplazable
(13) estéa dispuesto en el cuerpo de soporte (3) por medio de un dispositivo de cojinetes.

6. Dispositivo de suspension, segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porqu e el dispositivo de
suspension (1) esta duplicado para actuar en dos planos perpendiculares, tales como un plano de inclinaciéon y un
plano de barrido.
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