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DESCRIPCION 

Captura de objetos espaciales 

5 La invenciOn se refiere a la captura de un objeto en el espacio. Mas particularmente, pero no exclusivamente, se 

refiere a la captura de objetos tales como basura espacial. 

Existe una preocupacion considerable sobre la cantidad de basura espacial artificial en Orbita alrededor de la Tierra. 

Incluso objetos de basura nnuy pequefios pueden provocar dafios significativos a otros objetos en el espacio ya que 

10 las velocidades relativas en 6rbita pueden alcanzar muchos kilOmetros por segundo. Parte de la basura espacial que 

orbita la Tierra incluye objetos grandes, que van desde satelites inactivos hasta etapas de propulsores de cohetes 

gastadas. Los objetos de basura, tales como los mencionados, pueden provocar graves dafios a una nave espacial 

al colisionar y ser una fuente abundante de fragmentos de basura mas pequefios adicionales en el caso de una 

colisiOn con un vehiculo espacial u otros objetos de basura. Se piensa que la cantidad de basura espacial que ya 

15 esta en orbita supone una amenaza para el uso continuado de determinadas bandas orbitales. 

Es deseable encontrar un metodo adecuado de neutralizacion de los problennas que presentan los objetos de 

basura. Se ha sugerido que pueden desorbitarse satelites en la orbita terrestre baja (LEO) en desuso y dejar que se 

quemen en la atmosfera de la Tierra, y que pueden moverse los satelites en la orbita geosincrona (GEO) en desuso, 

20 que ocupan posiciones orbitales valiosas, a orbitas cementerio a cualquier lado de la banda GEO. 

Se ha sugerido la idea de usar un vehiculo espacial para capturar un objeto de basura, con el fin de desorbitarlo 

despues. Sin embargo, realizar esta tarea de nnanera segura, eficaz y fiable se vuelve dificil por la naturaleza de la 

basura. Los objetos en cuestiOn varian enormemente en cuanto al tamano, la forma y la construcci6n y tambien 

25 pueden girar a diferentes velocidades angulares. Ademas, hay objetos de basura sobre los que puede saberse poco 

con respecto a su estructura interna. Los objetos de basura pueden contener componentes internos que no se 

desean dafiar, por ejemplo un dep6sito de combustible o un reactor nuclear. 

El documento US 2011/121139 se refiere a un metodo de estabilizacion de la rotaciOn de basura espacial usando 

30 chorros de gas. Los parrafos 80 y 109 sugieren la captura del objeto usando un arp6n y cable de remolque. 

Korn le Norbert I. et al. : "Using the anchoring device of a comet lander to determine surface mechanical properties", 

publicado en Planetary and Space Science, vol. 45, n.° 12, diciembre de 1997, describe un vehiculo previsto para 

aterrizar sobre la superficie de un cometa. El vehiculo se ancla mediante un arp6n impulsado al interior de la 

35 superficie del cometa. 

La invenciOn se realizO en este context°. 

Segira la invenciOn, se proporciona un aparato para capturar un objeto espacial, comprendiendo el aparato un 

40 elemento de arp6n para penetrar en el objeto espacial, estando configurado el elemento de arpOn para formar parte 

de un arp6n para lanzarse hacia el objeto; y medios de control de la penetraci6n para controlar la penetraci6n del 

elemento de arpOn en el interior del objeto. 

Los medios de control de la penetraci6n comprenden medios de retardo que forman parte del arp6n para absorber 

45 parte de la energia cinetica del arp6n al impactar con el objeto espacial. Alternativa o adicionalmente, pueden 

comprender nnedios para variar la velocidad de lanzanniento del arp6n. Al poder controlar la penetraci6n del 

elemento de arp6n en un objeto, el procedimiento de captura puede ajustarse a medida para el objeto especifico que 

va a capturarse. La invencion permite capturar objetos de basura tanto pequenos como grandes. Adernas, la 

invenciOn permite capturar diferentes objetos que tienen paredes de diferente grosor y que estan construidos de 

50 diferentes materiales. 

Los medios de control de la penetraci6n connprenden un componente compresible dispuesto para comprimirse con el 

impacto entre los medios de retardo y el objeto espacial para controlar el grado de penetraci6n del elemento de 

arpon en el interior del objeto. El componente compresible absorbe parte de la energia cinetica del arpon cuando se 

55 comprime. El componente compresible de los nnedios de retardo puede comprender un element° aplastable 

dispuesto para defornnarse al impactar con el objeto espacial para controlar el grado de penetraci6n. 

El arpon puede comprender una primera secci6n, que proporciona el elemento de arpon, y una segunda secci6n 

unida coaxialmente con la primera secciOn, teniendo cada una de la primera seccion y la segunda seccion una 

60 superficie exterior que se extiende en una direcciOn longitudinal del arp6n, y teniendo la segunda secci6n un area en 

seccion transversal mayor que la primera semi& para proporcionar una superficie de extremo alrededor de la base 

de la primera secci6n, en el que los medios de retardo se extienden al menos parcialmente alrededor de al menos 

una porcion de la superficie exterior de la primera seccion y la superficie de extremo de la segunda seccito esta 

dispuesta para hacer tope con los medios de retardo, al menos con el impact°, y proporcionar una superficie de tope 

65 posterior para los medios de retardo para que los medios de retardo se compriman contra la misnna. 
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Los medios de retardo pueden comprender una placa frontal, una placa posterior y dicho componente connpresible 

entre la placa frontal y la placa posterior, y la placa frontal, la placa posterior y el connponente compresible pueden 

tener cada uno un agujero dispuesto para recibir la primera seccion. Los medios de retardo pueden estar ubicados 

de tal manera que la placa posterior esta en contact° con al menos una porcion de la superficie de extremo de la 

5 segunda secci6n. 

El componente compresible puede comprender estructura de panal columnar orientada de tal manera que sus ejes 

de columna son sustancialmente paralelos al eje longitudinal de la primera y la segunda secciOn. El componente 

compresible puede comprender alternativamente espuma, un amortiguador viscoso o un amortiguador de corriente 

10 de Foucault. 

El aparato puede comprender adernas una disposiciOn de lanzamiento para el arpOn, y los rnedios de control de la 

penetracion pueden comprender medios, en la disposiciOn de lanzamiento, para variar la velocidad de lanzamiento 

del arpon. La disposicion de lanzamiento puede comprender un cilindro de expansi6n, una disposiciOn de flujo de 

15 gas y un suministro de gas comprimido para lanzar el arp6n y los medios para variar la velocidad de lanzanniento 

pueden comprender un controlador para variar la presiOn del gas en la cannara de expansion para variar asi la 

velocidad de lanzamiento del arpOn y controlar la profundidad de penetraci6n del elemento de arp6n en el interior del 

objeto. Por consiguiente, puede cambiarse la velocidad de disparo en vuelo cambiando la presi6n de carga. 

20 La disposiciOn de lanzamiento puede estar configurada para lanzar una pluralidad de arpones y puede comprender 

una camara de expansi6n para cada uno de la pluralidad de arpones. El controlador puede estar configurado para 

controlar el flujo de gas a cada camara de expansi6n para lanzar de manera simultanea o individual la pluralidad de 

arpones. 

25 El o cada arpOn puede comprender una disposiciOn de pilas acoplada al elemento de arpon para evitar que el 

elemento de arp6n se extraiga del objeto arponeado. El elemento de arpon puede tener una forma sustancialmente 

alargada y la disposiciOn de pCias puede'comprender al menos una püa articulada al elemento de arpon, estando la 

al menos una pUa configurada para disponerse en un angulo agudo con respecto a un eje longitudinal del elemento 

de arpOn alargado cuando se despliega. 

30 

El o cada arp6n puede comprender adernas un dispositivo de desorbitaci6n para desorbitar un objeto espacial 

capturado, comprendiendo el dispositivo de desorbitacion un cohete, un propulsor o una vela. Alternativa o 

adicionalmente, el arp6n puede estar sujeto con cable a la nave espacial y la nave espacial puede comprender una 

disposici6n de propulsion para desorbitar un objeto capturado. 

35 

Segiin la invenciOn, tambien puede proporcionarse un sistema que comprende el aparato. El sistema puede 

comprender una nave espacial y uno o mas arpones. Los medios para controlar la penetraci6n del elemento de 

arpOn en el interior del objeto pueden comprender uno o ambos de los medios descritos para controlar la velocidad 

de lanzamiento del uno o mas arpones y los medios de retardo descritos. La nave espacial puede comprender una 

40 disposici6n de lanzamiento que comprende dichos medios para controlar la velocidad de lanzamiento y el, o cada 

uno, del uno o mas arpones puede comprender medios de retardo para absorber parte de la energia cinetica del 

arpOn al impactar con un objeto espacial. Si el sistema comprende una pluralidad de arpones, los arpones pueden 

estar dotados de medios de retardo con diferentes caracteristicas de tal manera que puede seleccionarse un arpon 

adecuado para cada objeto seleccionado como objetivo dependiendo del tipo de medios de retardo de ese arp6n. 

45 

Segiin la invencion, se proporciona ademas un vehiculo espacial que connprende una disposici6n de lanzamiento 

para lanzar uno o mas arpones para disparar a, y capturar, uno o mas objetos espaciales, comprendiendo la 

disposici6n de lanzamiento medios para controlar la penetraci6n del uno o mas arpones en el interior de los objetos 

espaciales, en el que los medios para controlar la penetracion comprenden medios para variar la velocidad de 

50 lanzamiento del arp6n. 

Segiin la invencion, tambien se proporciona un metodo de captura de un objeto en el espacio usando un sistenna 

que comprende una nave espacial y al menos un arp6n para lanzarlo hacia el objeto, connprendiendo el o cada 

arpon del al nnenos un arpOn, un elemento de arp6n para penetrar en el objeto y comprendiendo ademas el sistema 

55 medios para controlar la penetraciOn del elemento de arpon en el interior del objeto, comprendiendo el metodo: 

caracterizar un objeto que va a capturarse; seleccionar al menos un parametro para controlar la profundidad de 

penetraciOn del elemento de arp6n en el interior del objeto, en el que seleccionar al menos un parannetro comprende 

seleccionar al menos uno de un parametro correspondiente a una velocidad de lanzamiento y, si el al menos un 

arp6n comprende una pluralidad de arpones, una caracteristica asociada con uno o mas arpones de la pluralidad de 

60 arpones diferentes; y proporcionar instrucciones a la nave espacial para lanzar el arp6n, en el que dichas 

instrucciones incluyen dicho al menos un parametro. 

La nave espacial puede comprender una disposici6n de lanzamiento que comprende un suministro de gas 

comprimido y un mecanismo de lanzamiento respectivo para el o cada uno del al menos un arpOn para lanzar dicho 

65 al menos un arpOn usando gas de dicho suministro de gas comprimido y el nnetodo puede comprender adernas 

controlar la presi6n del gas proporcionado al o a cada mecanismo de lanzamiento para lanzar el uno o mas arpones 
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a la velocidad seleccionada. Seleccionar al nnenos un parametro correspondiente a una velocidad de lanzamiento 

puede connprender seleccionar la velocidad de lanzamiento o seleccionar una presi6n y/o un volumen de gas para 

obtener una velocidad de lanzamiento deseada. 

5 El al menos un arpOn puede comprender una pluralidad de arpones, connprendiendo cada arp6n un element° de 

arp6n para penetrar en el objeto y nnedios de retardo que comprenden un componente compresible dispuesto para 

comprimirse al impactar con el objeto espacial para controlar el grado de penetraciOn del elemento de arp6n en el 

interior del objeto y seleccionar al menos un parametro puede comprender seleccionar al menos uno de una 

caracteristica de los medios de retardo respectivos de un arp6n o una longitud del elemento de arpOn. 

10 

Ahora se describiran realizaciones de la presente invencion, a modo de ejemplo, con referencia a los dibujos 

adjuntos, en los que: 

la figura 1 es un diagrama esquematico que muestra los componentes de un sistema para capturar objetos en el 

15 espacio; 

la figura 2 es un diagrama esquematico que nnuestra los componentes de un lanzador de arpones y un arpOn 

cargado en el misnno; 

20 la figura 3 es un diagrama esquematico que muestra los componentes de un lanzador de arpones y una pluralidad 

de arpones cargados en el mismo; 

la figura 4 ilustra un arp6n que comprende equipo de desorbitaciOn; y 

25 la figura 5 ilustra un procedimiento para caracterizar y capturar un objeto espacial. 

Con referencia a la figura 1, se muestra un sistema 1 para capturar objetos en el espacio que comprende un 

vehiculo 2 espacial, un arpOn 3 y un controlador 4 de tierra. El vehiculo espacial connprende un lanzador 5 de 

arpones, un controlador 6, una disposici6n 7 de propulsion, una disposici6n 8 de observacion y un mOdulo 9 de 

30 comunicaciOn. El vehiculo espacial puede estar, por ejemplo, en Orbita geocentrica. Por ejemplo, puede estar en una 

6rbita terrestre baja (LEO) o una Orbita geosincrona (GEO). 

El arp6n 3 puede dispararse a, y capturar, basura espacial y una vez que el arpon se ha enganchado con la basura 

espacial puede usarse el sistema 1 para desorbitar la basura espacial. El lanzador 5 de arpones se usa para lanzar 

35 el arpon hacia la basura espacial. El sistema permite controlar la distancia hasta la que se desplaza el arpon en el 

interior del objeto tal como se describira con nnas detalle a continuacion. El arpOn y el lanzador de arpones se 

describiran con mas detalle con referencia a la figuras 2, 3 y 4 a continuaci6n. 

La disposici6n 7 de propulsion puede propulsar el vehiculo 2 espacial y puede connprender por ejemplo un sistema 

40 de propulsores de cohete que puede controlar parametros de la Orbita del vehiculo espacial asi como la orientacion 

del vehiculo espacial. La disposici6n de propulsion puede usarse, por ejennplo, para controlar el encuentro del 

vehiculo espacial con objetos en el espacio. Ademas, la disposici6n de propulsion puede usarse para orientar el 

vehiculo espacial con el fin de apuntar el arp6n 3 a un objeto que va a capturarse. Adicionalmente, Si es apropiado, 

tambien puede usarse para desorbitar el objeto arponeado, tal como se describira con nnas detalle a continuaciOn. 

45 

La disposici6n 8 de observaciOn puede comprender uno o mas instrumentos que pueden determinar informaciOn 

sobre objetos en el espacio. Por ejemplo, la disposici6n 8 de observacion puede comprender sensores 6pticos para 

observar caracteristicas visuales de objetos en el espacio. Por ejemplo, la disposiciOn de observacion puede 

comprender una camara estereoscopica para determinar la distancia de un objeto observado y generar imagenes 

50 tridimensionales del objeto. Adennas, la disposici6n de observacion puede comprender, por ejemplo, un sistema de 

radar para detectar radiaci6n reflejada desde el objeto que va a capturarse para permitir examinar las caracteristicas 

del objeto. Por ejemplo, el sistema de radar puede ser capaz de deternninar el rumbo, la distancia, el movimiento 

relativo y el tamario de objetos en el espacio. Ademas, el sistema de radar puede ser capaz de determinar aspectos 

de la estructura de un objeto y, si un objeto esta girando, su eje y velocidad de rotacion. De esta manera, la 

55 disposici6n de observacion puede proporcionar informaci6n sobre objetos en el espacio que sera Citil en la captura 

de esos objetos. Por ejemplo, la disposiciOn de observacion puede determinar informaci6n sobre un objeto del que 

puede seleccionarse una zona adecuada del objeto para arponearse, o puede determinar informaci6n sobre un 

objeto para facilitar el encuentro del vehiculo 2 espacial con el objeto. La disposicion 8 de observacion tambien 

puede usarse para deternninar informaci6n para identificar objetos seleccionados como objetivo. Por ejemplo, 

60 pueden compararse datos obtenidos por la disposici6n de observacion o datos derivados de datos obtenidos por la 

disposici6n de observacion con datos almacenados en una base de datos de objetos de basura espacial. La base de 

datos puede almacenar informacion, tal como informaci6n orbital, propiedades de masa y propiedades geometricas, 

de varios objetos y pueden usarse los datos obtenidos usando la disposici6n de observacion para verificar que un 

objeto encontrado es un objeto seleccionado como objetivo verificando que el objeto encontrado tiene las 

65 caracteristicas indicadas por la infornnaciOn para el objeto seleccionado como objetivo almacenada en la base de 

datos. 
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El controlador 4 de tierra se usa para controlar el vehiculo 2 espacial desde tierra y puede transmitir sefiales que 

comprenden instrucciones al modulo 9 de comunicacion del vehiculo espacial y recibir sefiales desde el mOdulo de 

comunicaci6n del vehiculo espacial. El controlador 4 de tierra puede comprender equipo ubicado en una o mas 

5 estaciones de tierra. El controlador 4 de tierra puede incluir una o nnas antenas y equipo de procesamiento de 

sefiales para recibir setiales de enlace descendente desde el mOdulo 9 de comunicaciOn y para transmitir sefiales de 

enlace ascendente al mOdulo de connunicaciOn. El controlador de tierra tambien puede incluir uno o mas 

ordenadores de uso general o dispositivos de procesamiento de datos dedicados para Ilevar a cabo el analisis de 

datos y una memoria para almacenar informaciOn requerida para la captura de un objeto espacial. Por ejemplo, un 

10 operario en tierra podra monitorizar el rendimiento del vehiculo espacial, analizar informacion recopilada por el 

vehiculo espacial y controlar aspectos del funcionamiento del vehiculo espacial usando el controlador 4 de tierra. 

Ademas, el modulo 9 de comunicaci6n puede connprender una o mas antenas y equipo de procesamiento de 

sefiales configurado para recibir y amplificar sefiales de radio de enlace ascendente desde el controlador 4 de tierra 

asi como transmitir seriales de radio de enlace descendente al controlador de tierra. Por ejemplo, el modulo 9 de 

15 comunicacion puede recibir setiales desde el controlador 4 de tierra que comprenden instrucciones para que las 

Ileve a cabo el controlador 6 del vehiculo espacial, y puede transmitir informacion desde los sistemas a bordo del 

vehiculo espacial, incluyendo informaci6n de observacion desde la disposiciOn 8 de observaciOn, de vuelta al 

controlador 4 de tierra. 

20 El controlador 6 del vehiculo espacial se interconecta con, y controla, los sistemas del vehiculo 2 espacial, 

incluyendo el lanzador 5 de arpones, la disposici6n 7 de propulsion, la disposicion 8 de observaciOn y el mOdulo 9 de 

connunicaciOn. Por ejemplo, el controlador 6 puede connprender uno o mas procesadores o una unidad de 

procesamiento central (CPU). Ademas, asi como Ilevar a cabo instrucciones recibidas desde el controlador 4 de 

tierra, a traves del modulo 9 de comunicaciOn, el controlador puede realizar varias tareas automaticamente. 

25 

Confiriendo un impulso a un objeto de basura espacial en 6rbita, pueden alterarse las propiedades de la 6rbita del 

objeto, o puede sacarse el objeto de 6rbita. Por ejennplo, si, a lo largo del tiempo, se aplica una fuerza a un objeto en 

LEO en el sentido opuesto al del movimiento del objeto, entonces el radio orbital del objeto disminuira. Ademas, este 

procedimiento puede continuarse hasta que se desorbita el objeto haciendolo entrar en la atm6sfera de la Tierra. Si 

30 el arp6n 3 esta sujeto con cable al vehiculo 2 espacial, puede usarse la disposici6n 7 de propulsion para realizar un 

impulso sobre un objeto despues de haberse arponeado con el fin de cambiar la trayectoria del objeto. Tal como se 

menciono anteriormente, esto puede realizarse para alterar la orbita de un objeto o para desorbitar un objeto. 

Ademas, si el arpon 3 esta sujeto con cable al vehiculo 2 espacial, puede usarse la disposiciOn 7 de propulsion para 

controlar la posici6n de vuelo del vehiculo espaciat junto con el objeto arponeado. Tambien puede usarse la 

35 disposicion de propulsion para estabilizar el nnovimiento, y controlar la orientacion, del sistema compuesto que 

incluye el objeto arponeado, el cable y el vehiculo espacial. Alternativamente, el arp6n 3 puede no estar sujeto con 

cable al vehiculo espacial 3 y en vez de eso puede connprender un medio para realizar de manera independiente un 

impulso sobre un objeto arponeado con el fin de alterar su orbita o desorbitarlo, tal como se describira con mas 

detalle con referencia a la figura 4. 

40 

45 

Con referencia a la figura 2, se muestran con mas detalle los componentes del lanzador 5 de arpones y el arp6n 3. 

El lanzador 5 de arpones connprende un controlador 10 de lanzamiento, un suministro 11 de gas, una disposicion 12 

de control de flujo, un mecanismo 13 de lanzamiento, una disposiciOn 14 de gestiOn de cable y un mecanismo 15 de 

fijacion para fijar el arp6n al lanzador. 

El arp6n 3 se muestra cargado en el mecanismo 13 de lanzamiento del lanzador 5 de arpones antes de lanzarse, y 

esta conectado a la disposici6n 14 de gestiOn de cable del lanzador de arpones a traves de un cable 16. 

El arp6n 3 comprende un cuerpo 17 principal, un componente 18 de retardo para controlar la penetracion del arp6n 

50 en el interior del objetivo, paas 19 para fijar el arp6n al objeto seleccionado como objetivo una vez que el arp6n ha 

penetrado en el objeto, un elemento 20 de fijaciOn para actuar conjuntamente con el mecanismo 15 de fijacion del 

lanzador y un elemento 21 de union para unir el arp6n al cable 16. 

El suministro 11 de gas proporciona un sunninistro de gas presurizado a la disposicion 12 de control de flujo. Por 

55 ejemplo, el suministro 11 de gas puede ser un recipiente a presion que contiene gas nitrOgeno presurizado u otro 

gas presurizado adecuado. Puede estar conectado con la disposici6n 12 de control de flujo a traves de tuberias, a 

traves de las cuales puede pasar el gas desde el recipiente a presi6n hasta la disposici6n de control de flujo. 

La disposicion 12 de control de flujo esta controlada por el controlador 10 de lanzamiento para permitir que una 

60 cantidad de gas, procedente del suministro 11 de gas, pase al mecanismo 13 de lanzamiento de modo que, a traves 

de la nnecanica del mecanismo 13 de lanzamiento, el gas provocara que se lance el arp6n 3 desde el lanzador 5 de 

arpones tal como se describira con nnas detalle a continuaciOn. La disposici6n 12 de control de flujo esta controlada 

ademas por el controlador 10 de lanzamiento para variar y controlar la presion y/o el volunnen de gas que permite 

pasar al mecanismo 13 de lanzamiento. A traves de la mecanica del nnecanismo 13 de lanzamiento, la fuerza con la 

65 que se lanza un arp6n 3, y por tanto la velocidad de un arpOn lanzado, depende de la presion y/o del volumen del 

gas que se hace pasar al mecanismo 13 de lanzamiento por la disposici6n 12 de control de flujo. La disposicion 12 
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de control de flujo puede comprender, por ejemplo, un sistema de tuberias de gas, valvulas de solenoide y uno o 

mas sensores de presi6n electronicos. 

El mecanismo 13 de lanzanniento puede connprender un canon 22 de lanzamiento, un casquillo 23 de piston, un 

5 casquillo 24 de alineaciOn y un orificio 25 de gas tal como se muestra en la figura 2. El catiOn 22 de lanzamiento 

puede ser un espacio cilindrico formado a partir de cualquier material adecuado. Por ejemplo, el canon 22 de 

lanzamiento puede ser el interior de un cilindro metalico hueco. El orificio 25 de gas esta en un primer extremo del 

caliOn de lanzanniento. El orificio 25 de gas recibe el gas proporcionado por la disposici6n 12 de control de flujo y 

proporciona un paso para que pase el gas al primer extremo del cation 22 de lanzamiento mientras que por lo 

10 demas se sella el primer extremo del canon de lanzamiento. El cafiOn 22 de lanzamiento proporciona una camara de 

expansion para gas presurizado para empujar el arp6n 3 fuera del cation de lanzamiento. 

El casquillo 24 de alineacion es un casquillo tubular que esta fijado coaxialmente dentro del canon 22 de 

lanzamiento hacia un segundo extremo del cariOn 22 de lanzamiento y que se ajusta en el diametro interno del 

15 canon de lanzamiento. Sin embargo, el casquillo 23 de piston es un casquillo tubular en el que un primer extremo del 

agujero cilindrico del casquillo esta cerrado. El casquillo de pistOn descansa coaxialmente dentro del cariOn de 

lanzamiento, entre el casquillo 24 de alineaciOn y el orificio 25 de gas, con su extern° cerrado orientado al orificio 25 

de gas. El extern° abierto recibe el extremo posterior del arp6n. El casquillo de pist6n tiene libertad para moverse 

hacia arriba y hacia abajo dentro del cafiOn de lanzamiento y se sella contra las paredes del canon de lanzamiento. 

20 Tal como se describira con mas detalle a continuacion, en algunas realizaciones, el mecanismo de lanzamiento 

puede no incluir un casquillo de pist6n y la presi6n del gas, a medida que se expande, puede empujar directamente 

sobre el extern° trasero del arpOn. A continuaci6n se describira con mas detalle el funcionamiento del mecanismo 

13 de lanzamiento. 

25 El controlador 10 de lanzamiento se interconecta con, y controla, la disposiciOn 12 de control de flujo, el mecanismo 

15 de fijaci6n y la disposici6n 14 de gesti6n de cable. Adennas, el controlador 10 de lanzamiento controla la 

velocidad a la que se lanza un arp6n 3 desde el lanzador de arpones controlando la disposici6n 12 de control de flujo 

para suministrar una presiOn y/o un volumen de gas apropiados desde el sunninistro 11 de gas hasta el mecanismo 

13 de lanzamiento. El controlador 10 de lanzamiento puede comprender, por ejennplo, uno o mas procesadores o 

30 una unidad de procesanniento central (CPU). El controlador de lanzamiento puede interconectarse adernas con el 

controlador 6 del vehiculo espacial descrito con respecto a la figura 1. El controlador 6 central del vehiculo espacial 

puede proporcionar al controlador 10 de lanzamiento instrucciones para el funcionanniento del lanzador 5 de 

arpones, que el controlador de lanzamiento Ilevara a cabo. Ademas, asi corn° Ilevar a cabo instrucciones recibidas 

desde el controlador 6 central, el controlador 10 de lanzamiento puede realizar varias tareas autornaticamente. 

35 

El cuerpo principal del arpOn 17 comprende tres secciones cilindricas unidas coaxialmente en el siguiente orden: una 

secciOn 17a delantera, una secciOn 17b central y una secci6n 17c trasera. La secci6n delantera esta ubicada en un 

primer extremo del cuerpo principal del arp6n correspondiente al extremo del arp6n que penetrara en objetos a los 

que se lanza. La secci6n delantera es de secciOn decreciente hasta una punta para perforar la superficie del objeto 

40 seleccionado como objetivo. La secciOn 17b central del arpOn tiene un diametro mayor que la seccion 17a delantera. 

Tambien puede tener un diametro mayor que la seccion 17c trasera. La secci6n 17b central se extiende en una 

direcci6n longitudinal desde la secciOn delantera y dado que tiene un diametro mayor que la secci6n delantera, 

proporciona una superficie de extremo, alrededor de la base de la primera seccion, de manera transversal a la 

direcciOn en la que se extienden la secci6n central y la secci6n frontal. La secci6n frontal y la secci6n central pueden 

45 tener una superficie exterior paralela al eje longitudinal del cuerpo principal y la superficie de extern° de la secci6n 

central es transversal a la superficie exterior. La superficie de extremo proporciona una superficie de tope posterior 

para el componente 18 de retardo tal como se describira con mas detalle a continuacion. El cuerpo 17 principal del 

arp6n puede fabricarse, por ejemplo, de acero inoxidable o tungsteno. 

50 La secci6n 17c trasera del arp6n se ajusta dentro del cation 22 de lanzamiento, antes del lanzamiento, de tal manera 

que pasa a traves, y tiene libertad para moverse dentro, del casquillo 24 de alineacion y de tal manera que el 

segundo extremo del cuerpo principal, correspondiente al extern° trasero, descansa dentro del extremo abierto del 

casquillo 23 de piston. De esta manera, el casquillo 24 de alineaciOn y el casquillo 23 de piston mantienen juntos la 

alineacion coaxial de la secci6n 17c trasera del arpOn espacial con el cation de lanzamiento antes del lanzamiento 

55 del arp6n espacial. 

El componente 18 de retardo comprende una placa 18a frontal, un componente 18b absorbedor y una placa 18c 

posterior. Tal como se muestra en la figura 2, el componente absorbedor, la placa frontal y la placa posterior pueden 

ser cilindros de diametro similar conectados coaxialmente para formar el componente de retardo, descansando el 

60 componente 18b absorbedor entre la placa 18a frontal y la placa 18c posterior. A traves de cada uno del 

componente absorbedor, la placa frontal y la placa posterior hay un agujero coaxial, dentro del cual se encuentra la 

secci6n 17a delantera del arp6n de tal manera que la placa 18b posterior esta en contact° con la superficie de 

extern° de la secci6n 17c central del arp6n. Se apreciara que la superficie de extremo no tiene que ser exactamente 

transversal a la superficie exterior. La superficie de extremo puede incluir al menos una porcion que es 

65 sustancialmente transversal a la direccion longitudinal del cuerpo principal del arp6n para proporcionar el tope 

posterior para el componente de retardo. 
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La zona frontal del arp6n es la zona del arp6n observada cuando se observa el primer extremo del arpOn desde una 

posici6n delantera del primer extern° del arpOn a lo largo del eje cilindrico del cuerpo principal del arp6n. La zona 

frontal del arp6n comprendera por tanto la placa 18a frontal del componente de retardo, asi como la secci6n 17a 

5 delantera del cuerpo principal del arpOn. En el arp6n mostrado en la figura 2, como ejemplo, el connponente 18 de 

retardo cilindrico tiene una longitud mas corta que la secci6n 17a delantera. Sin embargo, en diferentes 

realizaciones, la longitud del componente de retardo puede ser tat que sobresale mas alla de la parte frontal de la 

secci6n delantera del arp6n. Como ejemplo especifico, el arpOn puede tener una longitud de 300 mm mientras que 

el componente de retardo puede tener tan sOlo una longitud de aproximadamente 70 mm. El diametro del 

10 componente de retardo cilindrico puede ser de 40 mm. El peso global del arp6n puede ser de tan solo 200 g. 

El componente absorbedor proporciona un componente compresible y comprendera normalmente material que, Si se 

comprime aproximadamente al nivel de fuerza con el que puede esperarse que impacte el arp6n con un objeto al 

que se lanza, presentara fallo estructural, o se deformara, de manera progresiva. Por ejemplo, el componente 

15 absorbedor puede comprender una estructura aplastable tal como una estructura de panal columnar de aluminio, 

orientada de tal manera que sus ejes de colunnna son paralelos al eje cilindrico del componente absorbedor, 

correspondiente al eje del cuerpo principal del arp6n. Como alternativa, el componente absorbedor puede 

comprender una estructura de panal columnar ligera fabricada a partir de un metal diferente. El componente 17b 

absorbedor puede estar configurado ademas de tal manera que presentara fallo estructural o se deformara en 

20 compresion antes de que la superficie de un determinado objeto seleccionado como objetivo presente fallo 

estructural o se deforme con una carga similar. 

Se apreciara que aunque las secciones del cuerpo principal del arp6n se han descrito como cilindricas, pueden tener 

cualquier forma adecuada. El componente 18 de retardo puede acoplarse al cuerpo principal del arp6n, y por tanto al 

25 extern° que penetra en el objeto espacial, de cualquier manera adecuada. Tal como se indic6 anteriormente, el 

componente de retardo puede extenderse alrededor de una superficie exterior del cuerpo principal. Ademas, el 

cuerpo principal puede tener una semi& con una secci6n transversal mayor que la secci6n del arp6n que penetrara 

en un objeto espacial para proporcionar una superficie con la que hace tope el componente de retardo, at menos 

durante el impact°, y contra la que puede comprimirse el componente de retardo. Sin embargo, una placa posterior 

30 del componente de retardo puede fijarse alternativamente al cuerpo principal de manera alternativa para que el 

componente absorbedor se comprima contra la placa posterior. Tambien se apreciara que aunque se ha descrito 

que el componente de retardo comprende una placa frontal cilindrica, un componente absorbedor y una placa 

posterior, el componente de retardo puede adoptar cualquier forma adecuada. Por ejemplo, no es necesario que la 

placa frontal, el componente absorbedor y la placa posterior sean cilindricos, ni es necesario que el componente de 

35 retardo incluya cada uno de una placa frontal, un componente absorbedor o una placa posterior. 

Anteriormente se ha descrito que el componente absorbedor se fabrica a partir de aluminio, como ejemplo 

especifico, pero evidentemente puede usarse una calidad diferente de metal. Ademas como alternativa, el 

componente de retardo puede comprender un componente absorbedor que comprende espuma o un mecanismo de 

40 amortiguacion, por ejemplo un amortiguador viscoso, tal como un amortiguador de gas, o un amortiguador de 

corriente de Foucault. En este caso, el mecanismo de annortiguacion estara configurado para amortiguar la 

compresi6n del componente de retardo cuando se aplica una fuerza de compresiOn al componente de retardo en 

una direcci6n aproximadamente paralela at eje cilindrico de la secci6n delantera. 

45 Las pCias 19 comprenden dos pCias unidas de manera pivotante a lados opuestos de la secci6n delantera, delante 

del componente de retardo, de tal manera que las ptlas tienen libertad para pivotar entre, en una primera posici6n, 

estar predominantemente alineadas con los lados cilindricos de la semi& delantera y apuntando hacia atras, hacia 

el segundo extern° del cuerpo principal del arp6n, y, en una segunda posici6n, apuntar hacia atras en un angulo 

agudo con respecto a los lados de la secci6n delantera. Las puas pueden fabricarse por ejemplo a partir de acero 

50 inoxidable o titanio. Las pijas tambien pueden estar cargadas por resorte con un resorte de extension o un resorte 

de torsion (no mostrado) que linnitara las puas durante el transit° actuando para mantenerlas en su primera posici6n 

pivotante. Alternativamente, se concibe que, durante el transito, las [aims pueden fijarse en su primera posicion 

mediante una banda de plastic° (no mostrada) que se ajusta alrededor de las Nas y la circunferencia de la seccion 

17a delantera en las pt:Jas. En el caso de que el arp6n atraviese un objeto al que se lanza, esta banda de plastic° se 

55 desplazara hacia atras a lo largo de la semi& delantera, liberando asi las ptlas para que pivoten. Ademas, con el 

mismo fin, puede usarse una banda similar a la descrita junto con carga por resorte de las ptias. 

El element° 20 de fijacion del aria& actua conjuntamente con el mecanismo 15 de fijaciOn del lanzador de arpones 

para fijar el arpOn en el lanzador. El mecanismo 15 de fijacion puede comprender un retractor de pasador y un 

60 pasador sobresaliente. El elemento de fijacion puede comprender un agujero en la secciOn 17b central del arpon en 

el que puede ubicarse el pasador no retraido de un retractor de pasador del mecanisnno 15 de fijacion cuando se 

carga el arpon en el canon de lanzamiento. El retractor de pasador puede estar configurado para retraer el pasador 

del agujero correspondiente en el cuerpo principal del arp6n por instrucci6n del controlador 10 de lanzamiento. De 

esta manera, el pasador del retractor de pasador fijara el arp6n dentro del cation 22 de lanzamiento antes de 

65 lanzarse el arp6n. El mecanismo de fijacion y el elemento de fijacion estan configurados adernas de tal manera que 

si el retractor de pasador retrae su pasador, el pasador se desenganchara del agujero, liberando asi el arpon para 

7 

ES 2 484 845 T3

 



moverse fuera del canon de lanzamiento. El retractor de pasador puede ser, por ejemplo, un retractor de pasador 

accionado por solenoide o un retractor de pasador que funciona por medio de un accionador de material con 

nnemoria de forma. El mecanismo y el elemento de fijaci6n no estan limitados a ser un retractor de pasador, un 

pasador y un agujero correspondiente en el cuerpo principal del arp6n. Pueden usarse otros tipos de elemento de 

5 fijaciOn y/o mecanismo de fijaciOn para fijar el arp6n antes de lanzarse. Por ejemplo, el elemento de fijaciOn puede 

ser una pieza de metal ferroso conectada al arpon, y el mecanismo de flied& puede ser un electroiman que puede 

atraer fuertemente el metal ferroso del elemento de fijaci6n cuando se enciende. 

Un primer extrenno del cable 16 puede estar unido al elemento 21 de union del arpon y un segundo extremo del 

10 cable puede estar unido a la disposicion 14 de gestiOn de cable. El cable para unir el arpon 3 a la disposici6n 14 de 

gestiOn de cable puede comprender, por ejemplo, un cable formado por fibras sinteticas de polietileno de ultraalto 

peso molecular (UHMwPE), por ejemplo Dyneema o Spectra. 

El elemento 21 de uniOn para unirse al cable puede comprender un perno de ojo atornillado en un agujero roscado 

15 en la secci6n central del cuerpo principal del arpon, y el primer extremo del cable 16 puede fijarse al ojo del perno de 

ojo. Normalmente el element° de union estara detras del componente 18 de retardo. Sin embargo, el elemento de 

uniOn puede ubicarse en una variedad de ubicaciones diferentes en un arpOn. 

Por motivos referentes a la estabilidad deseada del comportamiento de movimiento del aria& una vez lanzado, el 

20 centro de masas del arpon se encontrara normalmente tanto hacia el primer extrema del cuerpo principal, 

correspondiente al extremo que penetrara en el objeto espacial, como entre el primer extern° del cuerpo principal y 

el elemento 21 de union. 

La disposicion 14 de gesti6n de cable comprende un elemento 26 de almacenamiento de cable, un motor 27 y un 

25 liberador 28 de cable. El elemento 26 de almacenamiento de cable almacena una longitud de cable y puede 

comprender, por ejemplo, un tambor sobre el que puede enrollarse el cable 16 suelto. El motor 27 puede usarse 

para retraer y desplegar una porciOn de la longitud de cable entre el elemento 21 de uni6n y la disposici6n 14 de 

gestiOn de cable. Por ejemplo, el motor puede comprender un motor de embrague que puede retraer y desplegar el 

cable hacia y desde el elemento de almacenamiento de cable, y controlar la velocidad y la fuerza con la que lo hace. 

30 Se apreciara que en algunas realizaciones no se requiere un motor y el cable puede desenrollarse de su elemento 

26 de almacenamiento por la fuerza ejercida sobre el cable cuando se lanza el arpon. El liberador de cable libera 

una cantidad del cable, que incluira el primer extremo del cable, de la disposicion de gesti6n de cable. Por ejemplo, 

el liberador de cable puede ser una disposiciOn de corte que puede cortar el cable y por tanto liberar una longitud de 

cable, unida al arp6n, de la disposici6n de gesti6n de cable. 

35 

Ahora se describira el funcionanniento del mecanismo 13 de lanzamiento del lanzador 5 de arpones. La disposici6n 

12 de control de flujo suministra gas a una determinada presi6n y/o volumen at mecanismo 13 de lanzamiento con el 

fin de que pueda lanzarse un arpOn. El gas pasara a traves del orificio de gas del mecanisnno de lanzamiento y al 

interior del espacio dentro del cariOn 22 de lanzamiento entre el primer extremo del cation de lanzamiento y el 

40 casquillo 23 de piston. La presi6n del gas sobre el casquillo de piston forzara entonces el casquillo 23 de pist6n, y 

con el el arp6n 3, hacia el segundo extern° del cariOn hasta que el casquillo de pist6n se encuentre con, y se 

detenga por, el casquillo 24 de alineaci6n. En este punto, el moment° del arpon 3 provocara que abandone el canon 

22 de lanzamiento y continCie desplazandose a lo largo de una trayectoria que coincide aproximadamente con el eje 

del cation 22 de lanzamiento. 

45 

Aunque se ha descrito el mecanismo de lanzamiento con respecto al mecanismo de lanzamiento tal como se 

muestra en la figura 2, sin embargo, se apreciara que el mecanismo de lanzamiento puede diferir del mostrado en la 

figura 2. Por ejemplo, tal como se mencion6 anteriormente, el mecanismo de lanzamiento puede no connprender un 

casquillo 23 de pist6n. En este caso, el segundo extern° del arp6n y el cation de lanzamiento pueden estar 

50 configurados de modo que cuando se hace pasar gas a traves del orificio 25 de gas, la presiOn del gas sobre el 

segundo extrema del arpOn forzara el arp6n fuera del cariOn, lanzandolo. Por ejemplo, asi como no comprender el 

casquillo de piston, el mecanismo de lanzamiento tambien puede no comprender un casquillo 24 de alineacion y el 

diannetro de la secci6n 17c trasera del arp6n puede corresponder al diametro interno del carlOn de lanzamiento de tal 

manera que se ajusta estrechamente dentro del canon de lanzamiento. 

55 

En otros contextos, se sabe conferir a un proyectil, por ejemplo una jabalina, un giro alrededor de su eje largo con el 

fin de estabilizar giroscOpicamente su vuelo. Por motivos referentes a la uni6n del cable 16 al arp6n y la falta de 

efectos aerodinamicos en el espacio, el canon 22 de lanzanniento y el arp6n 3 pueden estar configurados de modo 

que no se realice una fuerza de rotacion significative sobre el arpOn alrededor de su eje cilindrico de cuerpo principal 

60 cuando se lanza. 

Ahora se describira el impact° del arpon 3 con el objeto seleccionado como objetivo. Una vez que el arp6n entra en 

contact° con el objeto, el primer extremo de secci6n decreciente del cuerpo 17 principal del arpon penetrara en el 

objeto. Entonces el moment° del arpOn afectara a la distancia a la que se desplaza el primer extremo del arpon en el 

65 interior del objeto antes de que el arpon se detenga. La velocidad con la que se lanza un arp6n por el lanzador 5 de 

arpones afecta por tanto a la profundidad a la que penetrara el arp6n en un objeto. Tat como se describio 
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anteriormente, el controlador 10 de lanzamiento puede controlar la velocidad con la que se lanza un arpOn 

controlando la presi6n y/o el volumen de gas que se suministra at mecanismo 13 de lanzamiento por la disposiciOn 

12 de control de flujo. El controlador 10 de lanzamiento puede controlar por tanto la profundidad de arponeo. 

5 Si el arpon penetra lo bastante lejos en un objeto, entonces la place 18a frontal del componente de retardo entrara 

en contact° con la superficie del objeto. Con este contacto, a medida que el momento del arp6n continua Ilevando la 

secci6n delantera del arp6n al interior del objeto, la superficie del objeto resistira el nnovimiento continuado del 

connponente 18 de retardo con el cuerpo 17 principal del arp6n. Esto ejercera una fuerza de compresi6n sobre el 

connponente de retardo. Con esta carga, el componente absorbedor presentara fallo estructural, o se deformara, de 

10 nnanera progresiva. Por tanto, el componente absorbedor absorbera parte de la energia cinetica del arp6n, y, como 

resultado, el componente de retardo detendra progresivamente el arpOn mientras absorbe energia que de lo 

contrario se habria conferido a la estructura del objeto, y posiblemente lo habria defied°. Alterando diversos 

aspectos del arp6n es posible ajustar a medida el efecto del componente de retardo sobre el comportamiento de 

arponeo del arp6n. Por ejemplo, un arpOn con una seed& delantera acortada, o en el que el material del 

15 componente absorbedor sea mas dificil de comprimir, no penetrara tanto en el interior de un objeto antes de 

detenerse por el componente de retardo. 

Ademas, para un objeto seleccionado como objetivo dado, el componente de retardo permite por tanto el uso de una 

gama de velocidades de lanzamiento de arp6n mientras que al mismo tiempo garantiza que el arp6n se detenga a 

20 una profundidad de arponeo entre una profundidad de arponeo posible maxima, a la que el componente absorbedor 

estara completamente comprimido, y una profundidad de arponeo minima, a la que el componente absorbedor solo 

estara ligeramente comprimido. Por ejemplo, el arpOn puede estar configured° de tal manera que, a la profundidad 

de arponeo minima, habra una cantidad suficiente de la secci6n delantera atravesada dentro del objeto para que las 

puas puedan agarrar el objeto, y de tal manera que, a la profundidad de arponeo maxima, el arpOn todavia no podra 

25 alcanzar ningOn componente interno del objeto que no se desee defier. 

Adernas, si el componente absorbedor se hubiese configurado con un determinado objeto seleccionado como 

objetivo en mente, de tal nnanera que presente fallo estructural, o se deforme, antes de que la superficie de ese 

objeto presente fallo estructural, o se deforme, tal como se describi6 anteriormente, entonces el componente de 

30 retardo podria usarse para controlar la profundidad de arponeo al tiempo que tambien se garantiza que no se 

provoca ningOn clan° sustancial a la estructura superficial del objeto. 

El lanzador 5 de arpones y el arpon 3 de la figura 2 proporcionan por tanto un medio para capturar objetos 

arponeandolos, al tiempo que tambien, de manera conjunta o por separado, pueden controlar la profundidad de 

35 arponeo. 

Con referencia a la figura 3, se muestra un lanzador 5 de arpones, cargado con una pluralidad de arpones. El 

lanzador de arpones comprende un controlador 10 de lanzamiento, un suministro 11 de gas y una disposiciOn 12 de 

control de flujo tal como se describi6 con respecto a la figura 2. En la figura 2, solo se muestra un Onico mecanisnno 

40 13 de lanzamiento, mientras que la figura 3 muestra una pluralidad de mecanismos 13i, 13ii, 13iii, 13iv de 

lanzanniento. Cada arpon 31, 3ii, 3iii y 3iv se muestra cargado en un mecanismo 131, 13ii, 13iii, 13iv de lanzamiento 

correspondiente del lanzador de arpones. 

Tal como se muestra en la figura 3, la disposici6n 12 de control de flujo comprende una valvula 29 de control de 

45 flujo, una camera 30 de carga, una pluralidad de valvulas 31i, 31ii, 31 iii, 31iv de lanzador, en la que cada valvula 31i, 

31ii, 31iii, 31iv de lanzador corresponde a un mecanismo 13i, 13ii, 13iii, 13iv de lanzamiento diferente del lanzador 

de arpones, y un indicador 32 de presi6n. 

La valvula 29 de control de flujo recibe el gas del suministro 11 de gas y este controlada por el controlador 10 de 

50 lanzamiento para controlar el flujo del gas hacia la camera 30 de carga. Por ejemplo, la valvula de control de flujo 

puede ser una valvula solenoide. La camera 30 de carga comprende una camera con una primera abertura a traves 

de la cual puede pasar el gas procedente de la valvula de control de flujo al interior de la camera, y una segunda 

abertura a traves de la cual el gas puede abandonar la camera y pasar a cada una de las valvulas 31i, 31ii, 31 iii, 31iv 

de lanzador. La camera de carga puede contener gas a altas presiones. 

55 

Cada valvula 31i, 31ii, 31iii, 31iv de lanzador este controlada por el controlador 10 de lanzamiento para abrir o cerrar 

la via a traves de la cual puede pasar gas desde la camera 30 de carga hasta el mecanismo de lanzamiento 

correspondiente a esa valvula de lanzador. Por ejemplo, las valvulas de lanzador pueden ser valvulas de cierre. 

60 El indicador 32 de presi6n detecta la presion del gas en la camera 30 de carga y proporciona al controlador 10 de 

lanzamiento esta infornnacion. Por tanto, el controlador de lanzamiento puede controlar la disposici6n de control de 

flujo basandose en la informed& recibida desde el indicador 32 de presi6n sobre la presi6n de gas. Por ejemplo, el 

indicador de presion puede ser un sensor de presion electronic°, por ejemplo un indicador de deformed& 

piezorresistivo o un sensor de presion optic°. 

65 

Cada mecanismo 311, 31ii, 31iii, 31iv de lanzamiento puede lanzar un am& en la direccion en la que este apuntando 
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cuando se le proporciona un suministro de gas a una presiOn apropiada desde la camara 30 de carga. A traves de la 

mecanica de cada mecanismo de lanzamiento, la fuerza con la que se lanza un arp6n, y por tanto la velocidad de un 

arp6n lanzado, depende de la presi6n del gas que pasa al mecanismo de lanzanniento desde la camara de carga. 

5 Ahora se describira el funcionamiento de la disposici6n de control de flujo por parte del controlador 10 de 

lanzamiento, con el fin de lanzar uno de la pluralidad de arpones. Sin embargo, se apreciara que el controlador 

puede lanzar algunos o todos de los mUltiples arpones de manera simultanea. En otras palabras, el suministro 11 de 

gas comprimido puede usarse para permitir que algunos o todos de los multiples arpones se disparen de manera 

individual o simultanea. Antes de lanzar el uno o mas arpones, el controlador 10 de lanzamiento habra cerrado la 

10 valvula 29 de control de flujo y las valvulas 31i, 31ii, 31iii, 31iv de lanzador. El controlador de lanzamiento controlara 

entonces la valvula 29 de control de flujo para permitir una determinada velocidad de flujo de gas desde el suministro 

de gas hasta la camara 30 de carga. Al mismo tiempo, el controlador de lanzanniento monitorizara la presiOn del gas 

en la camara 30 de carp determinada por el indicador 32 de presi6n. El controlador 10 de lanzamiento cerrara 

entonces la valvula de control de flujo cuando el gas en la camara de carga haya alcanzado una presion deseada 

15 basandose en la lectura del indicador de presiOn. El controlador 10 de lanzamiento abrira entonces la valvula de 

lanzador correspondiente al mecanismo de lanzamiento cargado con el arp6n que va a lanzarse. Gas procedente de 

la camara 30 de carga pasara por tanto a ese mecanisnno de lanzamiento, en el que provocara que se lance el 

arp6n. El controlador 10 de lanzamiento cerrara entonces la valvula de lanzador abierta, dejando el lanzador 5 de 

arpones listo para repetir el procedimiento con otro de los arpones. Por tanto, el controlador de lanzamiento puede 

20 controlar que arpones se lanzan controlando a traves de que valvula de lanzador se libera el gas de la camara de 

carga. Ademas, el controlador de lanzamiento tambien puede controlar la velocidad con la que se lanza cada arpOn 

individual controlando la presi6n del gas almacenado en la camara de carga antes de liberar este gas al mecanismo 

de lanzamiento asociado. Tal como se describi6 anteriormente, el momento de un arp6n que se ha lanzado desde el 

lanzador de arpones a un objeto afectara a la distancia a la que se desplaza el arp6n en el interior del objeto antes 

25 de que el arp6n se detenga. Por tanto, el controlador 10 de lanzamiento puede controlar la profundidad a la que 

puede penetrar cada uno de los arpones individuales en objetos seleccionados como objetivo. 

La presiOn del gas en la camara 30 de carga puede controlarse para ser lo suficientemente alta como para lanzar 

dos o mas arpones de manera simultanea. Alternativamente, en vez de tener una Unica camara de carga, puede 

30 proporcionarse una camara de carga separada para cada mecanismo de lanzamientos de tal manera que pueda 

fijarse la presi6n de carga para cada arpOn por separado aunque los arpones puedan lanzarse al mismo tiempo. Por 

consiguiente, si se lanzan multiples arpones de manera simultanea, pueden controlare para lanzarse con la misnna 

velocidad de disparo o una diferente. 

35 Se apreciara que aunque la valvula 29 de control de flujo, la camara 30 de carga, las valvulas 311, 31ii, 31 iii, 31iv de 

lanzador y el indicador 32 de presion se han descrito con respecto a un lanzador para una pluralidad de arpones, la 

disposici6n 12 de control de flujo de un lanzador para un vehiculo espacial que solo esta configurado para Ilevar un 

arp6n tambien puede incluir una valvula de control de flujo, una camara de carga, un indicador de presiOn y una 

valvula de lanzador. Sin embargo, dado que sOlo sera necesario que el lanzador proporcione gas presurizado a un 

40 Unico mecanismo de lanzamiento solo sera necesaria una de las valvulas de lanzamiento descritas con respecto a la 

figura 3 y no sera necesario que el controlador de lanzamiento este configurado para tomar una decision sobre que 

valvula de lanzador abrir. 

Diversos aspectos de al menos uno de los arpones de la figura 3 pueden ser diferentes de los otros arpones de tal 

45 nnanera que el al menos un arp6n tendra un comportamiento de arponeo diferente. Por ejemplo, con referencia a la 

descripci6n del arp6n de la figura 2, uno de los arpones puede tener una secciOn delantera mas coda que los otros, 

y por tanto no penetrara tan lejos en el interior de un objeto antes de detenerse por el componente 18 de retardo. 

Dado que el componente de retardo actba como tope posterior para el arp6n, solo la longitud de la secci6n 17a 

delantera, menos la longitud del componente 18 de retardo una vez que el arpon se ha detenido en el objeto 

50 seleccionado como objetivo, penetrara en el objeto seleccionado corn° objetivo. Puede ser deseable que el arpon 

solo penetre en la pared de un objeto seleccionado como objetivo y no en ningOn componente interno y diferentes 

arpones pueden tener secciones delanteras de diferentes longitudes con el fin de ser adecuados para penetrar en 

las paredes de diferentes objetos. Con el mismo fin, los componentes absorbedores de diferentes arpones pueden 

comprender, por ejemplo, diferentes materiales, de tal manera que presentaran fallo estructural, o se deformaran, en 

55 diferentes medidas con una carga dada. Esto proporcionara un medio adicional de control de la profundidad de 

arponeo, ya que pueden seleccionarse diferentes arpones de la pluralidad de arpones dependiendo de la 

profundidad a la que se necesita arponear un objeto. Alternativamente, los componentes absorbedores de diferentes 

arpones pueden cornprender, por ejemplo, diferentes materiales, de tal manera que presentaran fallo estructural, o 

se deformaran, a diferentes niveles de carga de compresiOn. En este caso, dada una cierta profundidad de 

60 penetracion deseada, puede seleccionarse un arp6n para lanzarse dependiendo de que velocidad de lanzamiento se 

requiere para lograr la penetracian inicial del objeto seleccionado conno objetivo. Esto proporcionara un medio de 

mantenimiento de la misma profundidad de arponeo a lo largo de una gama de velocidades de arponeo. 

Por tanto, el lanzador 5 de arpones y los arpones de la figura 3 proporcionan un medio para capturar objetos 

65 arponeandolos, al tiempo que tambien, de nnanera conjunta o por separado, pueden controlar la profundidad de 

arponeo. 
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Un vehiculo especial que comprende el sistema de la figura 3 podra capturar multiples objetos, antes de entonces 

desorbitarlos. Cada arpOn puede estar conectado a un sistema 14 de gestiOn de cable tal como se describi6 con 

respecto a la figura 2 y cuando se ha lanzado un primer arp6n, el sistema de gestion de cable puede usarse para 

5 cortar el cable que lo conecta a un primer objeto arponeado. El vehiculo especial puede usarse para desorbitar el 

objeto antes de cortar el cable. El vehiculo especial podra entonces capturar y desorbitar un segundo objeto, antes 

de coder de nuevo el cable de conexiOn. De esta manera, el sistema podra capturar y desorbitar secuencialmente 

multiples objetos. Alternativamente, los arpones pueden no estar conectados al vehiculo especial mediante un cable 

y en vez de eso pueden comprender un medio para realizar de manera independiente un impulso sobre un objeto 

10 arponeado con el fin de desorbitarlo, tal como se describira con mas detalle con referencia a la figura 4. Esto 

permitira al sistema capturar y desorbitar de manera independiente mOltiples objetos. 

Con referenda a la figura 4, se muestra un arpOn para capturar y desorbitar objetos en el espacio. El arpOn 

comprende un cuerpo 17 principal, un componente 18 de retardo y pCias 19, cada uno de los cuales se han descrito 

15 con referencia a la figura 2. Adicionalnnente, el arpOn tarnbien comprende un componente 33 de fuerza motriz. El 

componente de fuerza motriz puede ser cualquier componente que puede ejercer una fuerza motriz sobre el arpon. 

El componente de fuerza motriz puede conferir un impulso a un objeto que se ha arponeado y por tanto puede 

usarse para desorbitar, o cambiar la &bite de, un objeto arponeado. 

20 El componente 33 de fuerza motriz puede ejercer una fuerza motriz sobre el arp6n a traves de medios activos o 

pasivos. Por ejemplo, un componente de fuerza motriz activo puede comprender un cohete de combustible solid() o 

un propulsor. Alternativamente, un componente de fuerza motriz pasivo puede comprender, por ejemplo, un 

dispositivo de resistencia aerodinamica, por ejemplo una vela desplegable o dispositivo de tipo vela, previsto para 

desorbitar pasivamente un objeto en 6rbita LEO arponeado aumentando la resistencia atmosferica experimentada 

25 por ese objeto. El uso de un componente de fuerza motriz que funciona de manera pasiva, tal conno el ejemplo 

descrito anteriormente, puede ser particularmente aplicable para desorbitar objetos mas pequerios, en los que no es 

necesario controlar el punto de reentrada en la atmOsfera terrestre, o ni siquiera el punto de un eventual impacto 

sobre la superficie de la Tierra. Es probable que este sea el caso para objetos o bien que se quemaran 

completamente en la reentrada o bien que Hever& demasiado poca energia en el impacto como para suponer una 

30 amenaza para los individuos en tierra. 

Usando un componente de fuerza motriz en el arp6n, no sera necesario que un vehiculo especial para Ilevar una 

pluralidad de arpones desorbite cada objeto antes de capturar otro objeto. El vehiculo especial puede lanzar un 

primer arp6n para capturar un primer objeto y despues pasar a un segundo objeto y permitir que los arpones 

35 lanzados desorbiten los objetos capturados usando sus respectivos componentes de fuerza motriz. 

Con referencia a la figura 5, se muestra un metodo para que el controlador 4 de tierra de la figura 1 controle el 

arponeo de un objeto. El metodo supone que el vehiculo especial ya ha logrado un encuentro con el objeto que va a 

arponearse y por tanto este dentro del alcance de arponeo del objeto. Por ejemplo, el controlador 4 de tierra puede 

40 haber seleccionado un objeto de una base de datos de objetos para arponear y haber instruido al controlador 6 del 

vehiculo especial, a traves del modulo 9 de comunicaci6n, que use su disposici6n de propulsion de tal manera que 

se encuentre con el objeto. Tal base de datos de objetos puede contener, por ejemplo, informaci6n de masa, 

geometria y orbital sobre los objetos tal como ya se describi6 anteriormente de manera resumida. 

45 En la etapa 5.1, el controlador 4 de tierra recibe informaci6n sobre el objeto que se ha determinado por la disposici6n 

8 de observaciOn del vehiculo especial y transmitido al controlador 4 de tierra, a traves del mOdulo 9 de 

connunicacion, por el controlador 6. Por ejemplo el controlador de tierra puede haber transmitido inicialmente 

instrucciones al controlador del vehiculo especial para usar la disposicion 8 de observed& y retransaiitir la 

informaci6n observada de vuelta al controlador de tierra. La informaci6n sobre el objeto determinada por la 

50 disposicion de observed& puede comprender por ejemplo imagenes visuales o informaci6n referente a otras 

bandas de radiaci6n electromagnetica del objeto, por ejemplo radiaci6n de infrarrojos, ondas de radio o microondas. 

En la etapa 5.2, el controlador de tierra usa la informaciOn sobre el objeto recibida en la etapa 5.1 para determinar 

determinadas caracteristicas del objeto. Por ejemplo, el controlador de tierra puede ser capaz de determinar el 

55 rumbo y la distancia del objeto con respecto al vehiculo 2 especial. Ademas, el controlador 4 de tierra puede ser 

capaz de determinar Si el objeto este girando y, si es asi, determinar edemas su eje y velocidad de rotacion. 

Adernas, el controlador 4 de tierra puede ser capaz de determinar determinadas caracteristicas fisicas del objeto a 

partir de la informaci6n recibida. Por ejemplo, el controlador de tierra puede ser capaz de determinar el tamario del 

objeto, la forma del objeto y/o aspectos de la estructura externa y/o interna del objeto. Basandose en la informaci6n, 

60 el controlador de tierra tambien puede ser capaz de estimar la masa del objeto. Todavia adicionalmente, si el objeto 

es de origen humano, por ejennplo un satelite en desuso, el controlador de tierra puede ser capaz de identificar el 

objeto y por tanto determinar informaci6n detallada referente a la posible estructura externa e interna del objeto. El 

procedimiento de caracterizaciOn puede realizarse, al menos en parte, por ordenador en el controlador de tierra. 

Ademas, si se selecciono conno objetivo un objeto especifico, el controlador de tierra puede usar la informaci6n de 

65 obseniacion y las caracteristicas determinadas del objeto para verificar que el vehiculo especial ha seleccionado 

como objetivo el objeto correcto. Por ejemplo, puede compararse la informed& de observed& y otra informed& 
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derivada con informaci6n almacenada en una base de datos de objetos conocidos de la que el controlador de tierra 

seleccion6 originalmente el objeto previsto para su arponeo. 

En la etapa 5.3, el controlador 4 de tierra usa las caracteristicas del objeto determinadas en la etapa 5.2 para 

5 seleccionar una zona del objeto que va a arponearse. Por ejemplo, si el objeto es un satelite en desuso, el 

controlador de tierra puede haber determinado que una zona particular de la superficie del satelite comprende 

paneles que son particularmente adecuados para arponearse. 

En la etapa 5.4, el controlador 4 de tierra selecciona entonces un arpon y/o velocidad de lanzamiento adecuados 

10 para garantizar que el arp6n penetra en el objeto hasta una profundidad apropiada. La velocidad seleccionada 

puede obtenerse seleccionando una presion de gas y/o un volunnen de gas que va a proporcionarse al mecanismo 

13 de lanzamiento por la disposiciOn 12 de control de flujo. El controlador 4 de tierra puede seleccionar una 

velocidad y el controlador 10 de lanzamiento puede elegir el volumen y/o la presi6n de gas apropiados para lograr la 

velocidad seleccionada o el controlador 4 de tierra puede determinar el volumen de gas y/o la presi6n de gas 

15 requeridos para lograr una velocidad deseada y enviar los valores determinados al vehiculo espacial para que el 

controlador de lanzamiento controle el flujo de gas proporcionado al mecanismo de lanzamiento segiin los valores 

determinados recibidos desde el controlador de tierra. Tal como se coment6 anteriormente, el controlador de 

lanzamiento puede controlar el flujo de gas hacia un mecanismo de lanzamiento monitorizando informaci6n 

procedente de un indicador de presi6n conectado a una camara de carga. Por consiguiente, el controlador 4 de tierra 

20 puede determinar una presi6n de gas requerida en la cannara de carga para el lanzamiento de uno o mas arpones y 

el controlador de lanzamiento puede garantizar que las lecturas proporcionadas a partir del indicador de presiOn 

conectado a la camara de carga coinciden con un valor de presi6n de gas recibido desde el controlador de tierra, y 

que corresponden a la presion de gas determinada, antes de lanzar el uno o mas arpones. 

25 El controlador de tierra puede seleccionar una velocidad adecuada para permitir que el arp6n penetre en la 

superficie del objeto y hasta una profundidad que garantice que se una de manera fija al objeto al tiempo que 

todavia no tiene un momento, en el impacto, que sea superior al apropiado para el componente de retardo del arpon 

seleccionado. Por ejemplo, si el objeto es un cuerpo de cohete, puede tener una pared de aluminio con un grosor de 

entre 3 y 4 mm y el controlador de tierra puede determinar que el arp6n requerira una energia cinetica 

30 comparativamente alta de entre 200-300 Julios para penetrar en la pared del cohete y por tanto seleccionar una 

velocidad de lanzamiento comparativamente alta. Alternativamente, si, por ejemplo, el objeto es un satelite inactivo 

con paneles intercalados de aluminio que connprenden un grosor de piel de 1 mm a cada lado, puede requerirse una 

energia cinetica inferior de, por ejennplo, tan sOlo 20 Julios para penetrar en la superficie del objeto y puede 

seleccionarse una velocidad inferior. Dado que se requerira que los connponentes 18 de retardo de los arpones, para 

35 capturar los objetos mencionados en los dos ejemplos anteriores, absorban diferentes cantidades de energia 

cinetica en los dos ejemplos, arpones con diferentes tipos de componentes de retardo pueden ser adecuados para 

los dos ejemplos. Ademas, si se conoce la estructura interna del objeto, puede seleccionarse un arpOn dependiendo 

de la ubicaci6n del componente de retardo a lo largo del cuerpo principal del arp6n. Por ejemplo, si el controlador de 

tierra ha identificado el objeto que va a arponearse y conoce la ubicaci6n de un dep6sito de combustible dentro del 

40 objeto, puede seleccionar un arpOn con un componente 18 de retardo ubicado y dispuesto de manera adecuada 

para no perforar el dep6sito de combustible. El vehiculo espacial puede comprender una pluralidad de arpones que 

tienen componentes de retardo de diferentes materiales, disenos, dimensiones y posiciones a lo largo del arpon. Por 

tanto, el controlador de tierra puede seleccionar una o mas caracteristicas de un componente de retardo 

correspondientes a los materiales, el diserio, la dimension y la posiciOn. Cada arpOn puede tener datos de 

45 identificaci6n que identifican el arp6n o el tipo de arpOn. Adernas, la seleccion de una o mas caracteristicas de un 

componente de retardo puede comprender seleccionar datos de identificaci6n correspondientes a uno o mas 

arpones que tienen las caracteristicas deseadas y enviar los datos de identificaciOn al vehiculo espacial para que el 

controlador 6 del vehiculo espacial seleccione un arp6n basandose en los datos de identificaciOn. Evidentemente, si 

el vehiculo espacial solo Ileva un arpon o una pluralidad de arpones identicos, el controlador de tierra sOlo puede 

50 controlar la profundidad de penetraci6n seleccionando una velocidad adecuada. En la etapa 5.5, el controlador 4 de 

tierra determina si se requieren maniobras o cambios adicionales en la orientacion del vehiculo 2 espacial con el fin 

de apuntar el arp6n a la zona seleccionada del objeto. Si es el caso, el controlador de tierra transmite las 

instrucciones requeridas al controlador 6 central del vehiculo espacial, que entonces Ileva a cabo estas instrucciones 

usando la disposici6n 7 de propulsion. 

55 

En la etapa 5.6, el controlador de tierra selecciona entonces un nnonnento adecuado para lanzar el arp6n. Por 

ejemplo, si el objeto seleccionado conno objetivo esta girando, el controlador de tierra puede analizar el nnovinniento 

del objetivo e identificar el momento 6ptimo para lanzar el arpon en vista del moment° del objetivo. 

60 Entonces el controlador 4 de tierra transmite instrucciones para el lanzamiento del arp6n al controlador 6 central del 

vehiculo espacial en la etapa 5.7. El controlador 6 central recibe las instrucciones del controlador de tierra y pasa las 

instrucciones al controlador 10 de lanzamiento. El controlador de lanzamiento elige el arpOn que va a lanzarse y 

controla el flujo de gas al nnecanismo de lanzamiento para que el arp6n alcance la presi6n de gas requerida para 

proporcionar una velocidad de lanzamiento deseada. Entonces el controlador de lanzamiento lanza el arpon en un 

65 monnento segun las instrucciones del controlador de tierra. 
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Las etapas descritas con respecto a la figura 5 pueden Ilevarse a cabo en hardware o software o una combinaci6n 

de ambos en el controlador de tierra. Se contempla que las instrucciones para Ilevar a cabo las etapas pueden 

almacenarse en un programa informatico para ejecutarse por un aparato de procesanniento tal como un ordenador o 

varios ordenadores en el controlador de tierra. Algunas etapas pueden necesitar entradas por parte de un operario 

5 humano y entonces las instrucciones pueden pedir una entrada por parte de una persona de instrucciones e 

informaci6n. 

Aunque se han descrito ejennplos especificos de la invenciOn, el alcance de la invencien se define por las 

reivindicaciones adjuntas y no se limita a los ejemplos. Por tanto, la invencion puede implementarse de otras 

10 maneras, tal como apreciaran los expertos en la tecnica. 

Se constatara que aunque se ha descrito que la profundidad de penetracion en el interior del objeto de basura 

especial este determinada tanto por el componente de retardo como por la presion de gas fijada por el controlador 

de lanzamiento, la invencion no se limita a incluir ambos medios para controlar la profundidad de penetraciOn. El 

15 sistema puede incluir un arp6n sin un componente de retardo en cuyo caso la profundidad de penetraciOn estara 

controlada por el lanzador 5 y no por un componente de retardo en el arpon. Alternativamente, el lanzador puede no 

ser capaz de controlar la velocidad de lanzamiento en cuyo caso la profundidad de penetracion estara controlada 

solo por un componente de retardo en el arp6n y no por el lanzador. 

20 Ademas, aunque se ha descrito que el mecanismo del lanzador para controlar la profundidad de penetraciOn usa un 

sunninistro de gas presurizado, pueden usarse medios alternativos para lanzar el arp6n. En vez de usar gas 

presurizado, el lanzador de arpones puede estar configurado para lanzar un arp6n usando explosivos o energia 

nnecanica. Cuando el lanzador de arpones usa un mecanismo para lanzar el arp6n que permite varier la velocidad de 

lanzamiento, el lanzador de arpones puede controlar la profundidad de penetracion en el interior del objetivo 

25 controlando la velocidad de lanzamiento. 

Aunque se ha descrito un controlador de tierra para controlar el vehiculo especial, no es necesario que el equipo de 

control para controlar el vehiculo especial no este ubicado en tierra. Por ejennplo, Si el vehiculo especial es un 

satelite en una 6rbita alrededor de un cuerpo celeste distinto de la Tierra, el controlador de tierra puede ser un 

30 controlador ubicado en un vehiculo espacial. Adernas, en vez de recibir informaci6n y envier instrucciones 

directamente al vehiculo especial, el controlador 4 puede recibir informaciOn y envier instrucciones a traves de otra 

nave espacial. 
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REIVINDICACIONES 

1. Aparato para capturar un objeto espacial, comprendiendo el aparato 

5 un elemento (17) de arpOn para penetrar en un objeto, estando el elemento de arp6n configurado para 

formar parte de un arp6n (3) para lanzarse hacia el objeto; y 

10 

medios de control de la penetracion para controlar la penetraci6n del elemento de arp6n en el interior del 

objeto 

en el que los medios de control de la penetracion comprenden medios (18) de retardo que tambien forman 

parte del arp6n y que estan acoplados al elemento de arp6n, 

caracterizado porque los medios de retardo comprenden un componente (18b) compresible dispuesto para 

15 comprimirse al impactar con el objeto espacial para controlar el grado de penetraci6n del elemento de arp6n 

en el interior del objeto. 

2. Aparato segun la reivindicaciOn 1, en el que dicho componente de los medios de retardo comprende un 

elemento aplastable dispuesto para deformarse al impactar con el objeto espacial para controlar el grado de 

20 penetraci6n. 

3. Aparato segun la reivindicacion 1 6 2, que comprende un arpon que comprende dicho elennento de arpOn y 

medios de retardo, en el que el arp6n comprende una primera secciOn (17a), que proporciona el elemento 

de arpOn, y una segunda secciOn (17b) unida coaxialmente con la primera secciOn, teniendo cada una de la 

25 primera secci6n y la segunda secciOn una superficie exterior que se extiende en una direcciOn longitudinal 

de la primera y la segunda seccion, y teniendo la segunda secciOn un area en secci6n transversal mayor 

que la primera secci6n para proporcionar una superficie de extremo alrededor de la base de la primera 

seccion en la que la primera secci6n se une a la segunda secci6n, en el que los medios de retardo se 

extienden al menos parcialmente alrededor de al menos una porci6n de la superficie longitudinal de la 

30 primera secci6n y la superficie de extremo de la segunda secci6n esta dispuesta para proporcionar una 

superficie de tope posterior para los medics de retardo. 

4. Aparato segOn la reivindicacion 3, en el que los medics de retardo comprenden una placa (18a) frontal, una 

placa (18c) posterior y dicho componente compresible entre la placa frontal y la placa posterior, y teniendo 

35 cada uno de la placa frontal, la placa posterior y el componente compresible un agujero dispuesto 

coaxialmente con los otros agujeros para recibir la primera secci6n y estando ubicados de tal manera que la 

placa posterior esta en contacto con al menos una porcion de la superficie de extremo de la segunda 

secci6n. 

40 5. Aparato segim una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que el componente compresible 

comprende una estructura de panal columnar orientada de tal manera que sus ejes de columna son 

sustancialmente paralelos al eje de la primera y la segunda seccion. 

6. Aparato segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, que comprende una disposici6n (19) de 

45 pCias acoplada al elemento de arpOn para evitar que el elemento de arp6n se extraiga del objeto. 

7. Aparato segOn la reivindicaciOn 6, en el que el elemento de arpOn tiene una forma sustancialmente alargada 

y en el que la disposici6n de puas comprende al menos una püa articulada al elemento de arpOn, estando la 

al menos una püa configurada para disponerse en un angulo agudo con respecto a un eje longitudinal del 

50 elemento de arp6n alargado cuando se despliega. 

55 

8. Aparato segOn una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, que comprende ademas un dispositivo 

(33) de desorbitacion para desorbitar un objeto espacial capturado, formando el dispositivo de desorbitacion 

parte del arpOn y comprendiendo un cohete, un propulsor o una vela. 

9. Vehiculo (2) espacial que comprende: 

una disposici6n (5) de lanzamiento para lanzar uno o mas arpones (3) para disparar a, y capturar, un objeto 

espacial, comprendiendo la disposici6n de lanzamiento medics (10) para controlar la penetracion del uno o 

60 mas arpones en el interior del objeto espacial, 

caracterizado porque los medics para controlar la penetraciOn connprenden nnedios para variar la velocidad 

de lanzamiento del arpon. 

65 10. Vehiculo espacial segim la reivindicacion 9, en el que la disposicion de lanzamiento comprende una camara 

(22) de expansion, una disposici6n (12) de flujo de gas y un suministro (11) de gas comprimido para lanzar 
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el arp6n y en el que los medios para variar la velocidad de lanzamiento comprenden un controlador para 

variar la presion del gas en la camara de expansiOn para variar asi la velocidad de lanzamiento del arpon y 

controlar la profundidad de penetracion del elemento de arp6n en el interior del objeto. 

5 11. Vehiculo espacial segun la reivindicacion 9 6 10, en el que la disposicion de lanzamiento esta configurada 

para lanzar una pluralidad de arpones y comprende una camara de expansi6n para cada uno de la 

pluralidad de arpones y el controlador esta configurado para controlar el gas que va a proporcionarse a 

cada camara de expansiOn para lanzar de manera simultanea o individual la pluralidad de arpones. 

10 12. Metodo de captura de un objeto en el espacio usando un sistema (1) que comprende una nave (2) espacial 

y al menos un arp6n (3) para lanzarlo hacia el objeto, comprendiendo el o cada arp6n del al menos un 

arp6n un elemento (17) de arp6n para penetrar en el objeto y comprendiendo el sistema adennas medios 

para controlar la penetraciOn del elemento de arpOn en el interior del objeto, comprendiendo el metodo: 

15 caracterizar un objeto que va a capturarse; 

seleccionar al menos un parametro para controlar la profundidad de penetraci6n del element° de arp6n en 

el interior del objeto, en el que seleccionar al menos un parametro connprende seleccionar al menos uno de 

un parametro que corresponde a una velocidad de lanzamiento y, si el al menos un arpon comprende una 

20 pluralidad de arpones, una caracteristica que identifica uno o mas arpones de la pluralidad de arpones 

diferentes; y 

proporcionar instrucciones a la nave espacial para lanzar el arpon, en el que dichas instrucciones incluyen 

dicho al menos un parametro. 

25 

13. Metodo segOn la reivindicaciOn 12, en el que la nave espacial comprende una disposiciOn (5) de 

lanzamiento que comprende un suministro (11) de gas comprimido y un mecanismo (13) de lanzamiento, 

para el o cada uno del al menos un arp6n, para lanzar dicho al menos un arp6n usando gas procedente de 

dicho suministro de gas comprimido y en el que el nnetodo comprende ademas controlar la presiOn del gas 

30 proporcionado al o a cada mecanismo de lanzamiento para lanzar el uno o mas arpones a la velocidad 

seleccionada. 
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Fig. 3 
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