OFICINA ESPANOLA DE
PATENTES Y MARCAS

ESPANA @Numero de publicacion: 2 684 859

@ Numero de solicitud: 201700544

Gint. cl.;

GO05D 1/08 (2006.01)
B64C 15/14 (2006.01)
B64D 31/00 (2006.01)

® SOLICITUD DE PATENTE Al
@ Fecha de presentacion: @ Solicitantes:
31.03.2017 MURNOZ SAIZ, Manuel (100.0%)
Los Picos 5, 39,6
Fecha de publicacion de la solicitud: 04004 Almeria ES
04.10.2018 @ inventorfes:
MUNOZ SAIZ, Manuel

ES 2684 859 Al

Titulo: Sistema de sustentacion y estabilizacion para aeronaves UAV o drones mediante fanes o
aletas oscilantes accionadas eléctricamente

@Resumen:

El sistema de sustentacion y estabilizacién para
aeronaves uav o drones mediante fanes o aletas
oscilantes accionadas eléctricamente, consiste en
utilizar para la sustentacion fanes o aletas oscilantes
accionadas mediante sefiales o voltajes fijos y para la
estabilizacion estas mismas sefales variadas en
funcién de las sefiales de error producidas por las
inclinaciones respecto a los distintos ejes de giro
alabeo, cabeceo y direccion de las aeronaves, uav o
drones. Para el ascenso o descenso las sefiales que
actlan para el alabeo y el cabeceo se incrementaran
o reduciran simultdneamente.
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DESCRIPCION

Sistema de sustentacion y estabilizacion para aeronaves UAV o drones mediante fanes o
aletas oscilantes accionadas eléctricamente.

Campo de lainvencion

En sistemas de sustentacion y estabilizacion para aeronaves, UAV y drones.

Estado de la técnica

Actualmente la estabilizacion para aeronaves, drones etc. se realiza con servosistemas. La
presente invencién utiliza sefiales de multiples impulsos en funcién de la sefial de error o de
inclinacion de la aeronave. Cuando el error desaparece las sefiales se igualan o anulan,
permaneciendo estabilizada la aeronave.

Objetivo de lainvencién y ventajas

Aportar un sistema practico, sencillo, que no utiliza servos 0 mecanismos para su
estabilizacion.

Utilizar un sistema que es valido para aletas oscilantes y fanes.
Descripcién de la invencion

El sistema de sustentacion y estabilizacion para aeronaves UAV o drones mediante fanes o
aletas oscilantes accionadas eléctricamente que consiste en utilizar para la sustentacién fanes
o aletas oscilantes accionadas mediante sefales o voltajes fijos y para la estabilizacion estas
mismas sefales variadas en funcién de las sefiales de error producidas por las inclinaciones
respecto a los distintos ejes de giro alabeo, cabeceo y direccion de las aeronaves, UAV o
drones. Para el ascenso o descenso las sefiales que actian para el alabeo y el cabeceo se
incrementaran o reduciran simultaneamente.

Las sefiales pueden ser analdgicas pero se utilizaran preferentemente las digitales. Los fanes
son accionados por motores y las aletas oscilantes con electroimanes.

Breve descripcién de los dibujos

La figura 1 muestra una vista esquematizada y lateral de una aeronave, UAV o drones con la
disposicidn sustentadora, propulsora y estabilizadora de la invencion.

La figura 2 muestra una vista esquematizada, lateral e inclinada de la aeronave, UAV o drones
de la figura 1.

Las figuras 3 a la 5 muestran unas ondas digitales de amplitud ovoltaje variable para aplicar a
los electroimanes que accionan las aletas o a los motores de los fanes.

La figura 6 muestra un diagrama de bloques utilizando aletas de control sin servos ni
realimentacion.

Descripcién més detallada de lainvencién

La figura 1, muestra una forma de realizacion de la invencion, donde las aletas oscilantes (2)
giran u oscilan alrededor de sus ejes de la plataforma (1). Porta cuatro aletas (A, B, C y D).
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La figura 2, muestra la plataforma de la figura 1 inclinad o preparada para vuelo horizontal,
donde las aletas oscilantes (2) giran u oscilan alrededor de sus ejes de la plataforma (1). Porta
cuatro aletas (A, B, Cy D).

La figura 3 muestra un tipo de onda (al) aplicable a las aletas, de gran amplitud o voltaje.
La figura 4 muestra un tipo de onda (a2) aplicable a las aletas, de amplitud o voltaje medio.
La figura 5 muestra un tipo de onda (a3) aplicable a las aletas, de amplitud o voltaje muy bajo.

Las sefales anteriores son para la estabilizacion, para la sustentacién a estas mismas habria
que afadirles un valor de tension fijo.

La figura 6 muestra el microprocesador recibiendo sefiales de GPS, giréscopos, acelerometros
o sistemas inerciales, brujula o magnetémetro, mandos de gases, peso del UAV o drones y los
controles 0 mandos de vuelo. Los procesa y envia sefiales a las aletas de control de Cabeceo,
alabeo, direccién y altura y a aviso de fallos. Aunque estd hecho para aletas oscilantes es
igualmente valido para fanes eléctricos.



10

15

20

25

30

ES 2 684 859 Al

REIVINDICACIONES

1. Sistema de sustentacién y estabilizacién para aeronaves UAV o drones mediante fanes o
aletas oscilantes accionadas eléctricamente que consiste en utilizar para la sustentacion fanes
o aletas oscilantes accionadas mediante sefiales o voltajes fijos y para la estabilizacion estas
mismas sefales variadas en funcién de las sefiales de error producidas por las inclinaciones
respecto a los distintos ejes de giro alabeo, cabeceo y direccion de las aeronaves, UAV o
drones.

2. Sistema segun la reivindicacibn 1, caracterizado porque las sefales utilizadas son
analdgicas.

3. Sistema segun la reivindicacioén 1, caracterizado porque las sefales utilizadas son digitales.

4. Sistema segun la reivindicacion 1, caracterizado porque en ascenso y descenso las sefiales
aplicadas a los sistemas de alabeo y cabeceo son fijas.

5. Sistema segun la reivindicacion 1, caracterizado porque los fanes son accionados por
motores y las aletas oscilantes con electroimanes.

6. Sistema segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el microprocesador recibe sefiales
de GPS, gir6éscopos, acelerometros o sistemas inerciales, brdjula o magnetémetro, mandos de
gases, peso de la aeronave, UAV o drones y los controles o mandos de vuelo, los procesa y
envia sefiales a los fanes o aletas oscilantes de cabeceo, alabeo, direccion, y control de altura
y aviso de fallos.

7. Sistema segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el microprocesador recibe sefales
de GPS, girdscopos, acelerémetros o sistemas inerciales, brdjula o magnetémetro, mandos de
gases, peso de la aeronave, UAV o drones y los controles o mandos de vuelo, los procesa y
envia sefales a los motores de los fanes o a las aletas de control de cabeceo, alabeo,
direccion y altura y a los avisos de fallos.
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Categoria @ Documentos citados Reivindicaciones
afectadas

Y US 2013/0251525 Al (SAIZ) 26/09/2013; 1-4, 6-7
parrafos [0006] - [0010], [0021] - [0023], [0033], [0057] - [0058], [0089] - [0094], [0104];
Figuras 1- 2,11, 13,17 - 19, 29 - 34, 44 - 45,

Y «PID Controller». Wikipedia, The Free Encyclopedia. Datasheet [en linea]; 27/03/2017 1-4, 6-7
[Recuperado el 22/09/2017]. Recuperado de Internet
<URL: en.wikipedia.org/w/index.php?title=PID_controller&oldid=772422805>

Y ES 2388104 A1 (MUNOZ) 08/10/2012, 1,37
Péagina 3, lineas 11 - 29; péagina 6, linea 21 - pagina 7, linea 34; pagina 10, linea 29 - pagina 11,
linea 4; pagina 13, lineas 18 - 31; pagina 14, linea 27 — pagina 15, linea 18; pagina 16, linea 30 -
pagina 17, linea 13; figuras 1, 4, 8, 18 - 21, 28 - 36, 49.

Y KADA, B. et al: «<Robust PID Controller Design for an UAV Flight Control Systems. 1,3-7

Proceedings of the World Congress on Engineering and Computer Science 2011, Vol. Il.
WCECS 2011, octubre 19-21, 2011, San Francisco, USA.

Paginas 945-950. ISBN: 978-988-19251-7-6; print-ISSN: 2078-0958; e-ISSN: 2078-0966.
Datasheet [en linea] [Recuperado el 22/09/2017]. Recuperado de Internet

<URL: www.iaeng.org/publication/WCECS2011/WCECS2011_pp945-950.pdf >;

ver especialmente: capitulos I, IlI-V.
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de presentacion de la solicitud
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 201700544

Fecha de realizacion de la opinién escrita: 22.09.2017

Declaraciéon

Novedad (art. 6.1, LP 11/1986)

Actividad inventiva (art. 8.1, LP 11/1986)

Reivindicaciones
Reivindicaciones

Reivindicaciones
Reivindicaciones

Se considera que la solicitud cumple con el requisito de aplicacion industrial
examen formal y técnico de la solicitud (articulo 31.2, ley 11/1986).

Base de la opinion.

1-7

Si
NO

Si
NO

. Este requisito fue evaluado durante la fase de

La presente opinidn se ha realizado sobre la base de la solicitud de patente tal y como se publica.

Informe sobre el estado de la técnica
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 201700544

1. Documentos considerados.

A continuacién se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideraciéon para la
realizacién de esta opinion.

Documento NUumero de publicacién o identificacion Fecha de publicacién

D01 US 2013/0251525 Al (SAIZ) 26.09.2013

D02 «PID Controller». Wikipedia, The Free Encyclopedia 27.03.2017

D03 ES 2388104 A1 (MUNOZ) 08.10.2012

D04 KADA, B. et al: «<Robust PID Controller Design for an UAV Flight 21.10.2011
Control System»

D05 ES 2367501 A1 (MUNOZ) 04.11.2011

D06 Coleman, B: «<How to Make a Drone/UAV - Lesson 4: Flight 25.05.2015
Controller»; robotshop

2. Declaracién motivada segun los articulos 29.6 y 29.7 del reglamento de ejecuciéon de la ley 11/1986, de 20 de
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaracién

El documento DO1 se considera el estado de la técnica mas préximo. Dicho documento, que pertenece al mismo sector
técnico, presenta, segun se establece en la reivindicacion 1 de la solicitud, «un sistema de sustentacion y estabilizacion para
aeronaves uav o drones (ver DO1: titulo; parrafo [0002]; aunque no se presenta especificamente para drones, su aplicacion
seria obvia para cualquier experto en la materia) mediante fanes (DO1: figuras 1-2, 44-45; parrafos [0004]-[0006], [0021],
[0057]-[0058]) o aletas oscilantes accionadas eléctricamente (figuras 1, 44-45; parrafos [0007], [0023], [0057]-[0058]), que
utiliza para la sustentacion fanes... ... y direccion de las aeronaves, uav o drones» (esta Ultima parte no aparece en el
documento DO1).

Asi, las caracteristicas técnicas diferenciadoras entre la reivindicacion 1 de la solicitud y el documento DO1 se definen en la
parte caracterizadora de la reivindicacion 1 y se centran en la utilizacion de sefiales fijas para la sustentacion y
estabilizacién, variadas en funcion de sefiales de error obtenidas a partir de los sensores de posicion, inclinacién, etc. El
efecto técnico de dichas caracteristicas técnicas diferenciadoras seria utilizar el dato de error entre el valor real de la
variable y su valor objetivo para mejorar la estabilizacion, y el problema técnico, un sistema mejorado de estabilizacion.

El documento D02 es un documento de literatura no patente del campo de la regulacion y control de sefiales, aplicado, entre
otros campos, a la estabilizacion de aeronaves (ver DO2: introduccion y apartado «Present day»). En dicho documento se
muestra como la realimentacién con el dato de error entre el valor deseado y el obtenido se emplea en los controladores tipo
PID de forma enormemente amplia, y, especialmente, en la estabilizacién de drones. Por todo ello, se considera que la
combinacion de los documentos DO1 y D02 puede afectar a la actividad inventiva de la reivindicacion 1.

Lo mismo puede aplicarse, mutatis mutandis, a partir de la combinacién de los documentos D03 y D04, o a partir de los D05
y DO6.

Las reivindicaciones dependientes 2-3 se muestran en el documento D02 (ver apartado «Other applications»).

La reivindicacion 4 se considera ampliamente conocida en el estado de la técnica. También se muestra en el documento
D02 (ver apartados «Proportional term», «Integral term» y «Derivative term» y sus figuras adjuntas).

La reivindicacion 5 se muestra en el documento DO3 (ver pagina 6, linea 21 - pagina 7, linea 7).

Las reivindicaciones 6-7 se consideran ampliamente conocidas en el estado de la técnica, y aparecen en el documento D01
(ver parrafo [0104]; figura 44).

Por ello, se considera que las reivindicaciones dependientes 2-7 pueden verse afectadas en su actividad inventiva a partir
de alguna de las combinaciones de los documentos D0O1- D02, o D03-D04, o D05-D06.
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