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DESCRIPCION
Mecanismo de area variable con bordes posteriores angulares
Antecedentes

Realizaciones de la presente divulgacion se refieren generalmente a disefio de dinamica de fluido. Mas particularmente,
realizaciones de la presente divulgacion se refieren al disefio de superficies de control de dinamica de fluido.

Los vehiculos supersénicos que utilizan motores con quemadores posteriores para aumentar el impuso generalmente
requieren un mecanismo para cambiar el area de flujo en una seccion de entrada de una boquilla del motor. Los
sistemas de control de area de entrada actuales en boquillas convergentes-divergentes 2D normalmente dependen de
la translacion de un mecanismo o rotacion de un mecanismo alrededor de un eje perpendicular a un flujo a través del
area de flujo. Como resultado, se introducen bordes o lineas de charnela perpendiculares al flujo de aire de salida y
forma del ala del vehiculo. Los bordes o lineas de charnela son caracteristicas no deseadas para la capacidad de
supervivencia en disefios de aeronave avanzados. Ademas, orientando los bordes de los mecanismos actuales para
que sean angulares al flujo de aire da como resultado intersticios que requieren técnicas de sellado muy complicadas,
haciéndolos inviables para su utilizacion.

El documento EP 1707787 da a conocer un conjunto de boquilla de salida de seccion transversal de radar reducida. Un
conjunto de boquilla de salida incluye una pluralidad de conjuntos de flaps interajustables que son movibles entre un
radio de area maximo y un radio de area minimo. EL documento US 2939274 da a conocer unos medios para variar un
orificio del motor a reaccion.

SUMARIO

Se dan a conocer un mecanismo de area variable y métodos. Una superficie de control de area de flujo movible que
comprende una superficie de intercara especialmente contorneada es operable para rotar alrededor de un eje de
rotacion fuera del cuerpo de manera que la superficie de control de area de flujo movible se expanda desde y se retraiga
hacia el interior de una superficie de boquilla dentada angular sin abrir intersticios asimétricos debido a la superficie de
intercara especialmente contorneada.

Los vehiculos supersonicos que utilizan motores con quemadores posteriores para aumentar el impuso requieren un
mecanismo para cambiar el area de flujo en una seccion de entrada de una boquilla. EI mecanismo de area variable con
bordes posteriores angulares descrito en el presente documento realiza eso mismo de una manera que es simple,
requiere una cantidad de sellado minimo en intercaras de gases de salida calientes, y mantiene los bordes posteriores
angulares para una capacidad de supervivencia mejorada.

En una realizacién, un mecanismo de area variable comprende una superficie movible que comprende una superficie de
intercara contorneada. La superficie movible es operable para rotar alrededor de un eje de rotacion fuera del cuerpo de
manera que la superficie movible se expanda desde y se retraiga hacia el interior de una superficie dentada angular. La
superficie movible comprende, ademas, un lado angular progresivo. El mecanismo de area variable también comprende
un panel de corriente progresiva que comprende una intercara deslizable operable para sellar el lado angular
progresivo.

En otra realizacién, un método para variar un area de seccion transversal de un volumen circundado rota una superficie
de control de area de flujo movible que comprende una superficie de intercara contorneada alrededor de un eje de
rotacion fuera del cuerpo de manera que la superficie de control de area de flujo movible se expanda desde y se retraiga
hacia el interior de una superficie dentada angular. EI método también comprende operar un panel de corriente
progresiva que comprende una intercara deslizable para sellar un lado (610) angular progresivo de la superficie de
control de area de flujo movible.

En un ejemplo, un método para proporcionar un mecanismo de area variable proporciona una superficie de control de
area de flujo movible que comprende una superficie de intercara contorneada. El método acopla, ademas, la superficie
de control de area de flujo movible a un sistema de rotacion de eje fuera del cuerpo operable para rotar la superficie
movible alrededor del eje de rotacion fuera del cuerpo.

Este sumario se proporciona para introducir una seleccion de conceptos de manera simplificada que se describen con
mas detalle a continuacién en la descripcion detallada. Este sumario no esta concebido para identificar caracteristicas
clave o esenciales del objeto reivindicado, ni esta concebido para utilizarse como una ayuda en determinar el alcance
del objeto reivindicado.

Breve descripcion de los dibujos

Una comprension mas completa de las realizaciones de la presente divulgacion puede derivarse con relacién a la
descripcion detallada y reivindicaciones cuando se consideran juntamente con las siguientes figuras, en las que
numeros de referencia similares hacen referencia a elementos similares a través de las figuras. Las figuras se
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proporcionan para facilitar la comprension de la divulgacion sin limitar la extension, alcance, escala, o aplicaciéon de la
divulgacion. Los dibujos no estan necesariamente hechos a escala.

La figura 1 es una ilustracion de un diagrama de flujo de una produccién de aeronave y metodologia de servicio a modo
de ejemplo.

La figura 2 es una ilustracion de un diagrama de bloques a modo de ejemplo de una aeronave.

La figura 3 es una ilustracion de un sistema de control de entrada de boquilla actual tipico que muestra vistas laterales
del mismo en una posicién de area de entrada minima y en una posicién de area de entrada maxima, el sistema de
control de la entrada de boquilla se traslada o rota alrededor de un eje perpendicular relativo a los bordes de la misma y
relativo a una direccion de flujo, el movimiento se produce sin abrir ninguna abertura en un borde posterior.

La figura 4 es una ilustracion de un sistema de control de entrada de boquilla que muestra vistas laterales del mismo en
una posicion de area de entrada minima y en una posicion de area de entrada maxima cuando el sistema de control de
la entrada de boquilla se traslada o se rota alrededor de un eje en un angulo relativo a los bordes de la misma y
perpendicular con relacién a una direccién de flujo, abriendo asi intersticios asimétricos.

La figura 5 es una ilustracidon de un sistema de control de entrada de boquilla que muestra vistas laterales del mismo en
una posicion de area de entrada minima y en una posicion de area de entrada maxima cuando el sistema de control de
la entrada de boquilla se traslada o se rota alrededor de un eje diferente, que el eje de la figura 4, en un angulo relativo
a los bordes de la misma y perpendicular con relacion a la direccidn de flujo abriendo también intersticios asimétricos.

La figura 6 es una ilustracion de un sistema de control de entrada de boquilla a modo de ejemplo que muestra vistas
laterales del mismo en una posicidon de area de entrada minima y en una posiciéon de area de entrada maxima cuando el
sistema de control de la entrada de boquilla se rota alrededor de un eje de rotacion fuera del cuerpo en un angulo
relativo a los bordes de la misma y relativo a una direccidon de flujo sin abrir intersticios asimétricos segun una
realizacién de la divulgacion.

La figura 7 es una ilustracion de una seccién transversal de una boquilla convergente-divergente a modo de ejemplo que
utiliza un sistema de control de entrada de boquilla segun una realizacion de la divulgacion.

La figura 8 es una ilustracion de un diagrama de bloques funcional a modo de ejemplo de un sistema de control de
entrada de boquilla segun una realizacién de la divulgacion.

La figura 9 es una ilustracidon de una vista desde arriba, una vista trimétrica, una vista lateral y una vista desde popa a
proa de un sistema de control de entrada de boquilla a modo de ejemplo en una posicion de area de entrada minima
segun una realizacion de la divulgacion.

La figura 10 es una ilustracion de una vista desde arriba, una vista trimétrica, una vista lateral y una vista desde popa a
proa de un sistema de control de entrada de boquilla a modo de ejemplo en una posicién de area de entrada intermedia
segun una realizacion de la divulgacion.

La figura 11 es una ilustracion de una vista desde arriba, una vista trimétrica, una vista lateral y una vista desde popa a
proa de un sistema de control de entrada de boquilla a modo de ejemplo en una posicion de area de entrada maxima
segun una realizacion de la divulgacion.

La figura 12 es una ilustracion de mocién de un sistema de control de entrada de boquilla a modo de ejemplo que rota
alrededor de un eje de rotacion fuera del cuerpo sin abrir ninguna abertura segun una realizacién de la divulgacion.

La figura 13 es una ilustracién de una vista lateral, y una vista trimétrica de un area de entrada de boquilla a modo de
ejemplo que utiliza un sistema de control de entrada de boquilla con bordes posteriores angulares que muestra varias
posiciones del sistema de control de la entrada de boquilla durante la rotacién alrededor de un eje de rotacién fuera del
cuerpo sin abrir ninguna abertura segun una realizacion de la divulgacion.

La figura 14 es una ilustracion de una superficie de intercara de un sistema de control de entrada de boquilla a modo de
ejemplo de la misma segun una realizacion de la divulgacion.

La figura 15 es una ilustracion de un diagrama de flujo a modo de ejemplo que muestra un procedimiento para controlar
un area de entrada de boquilla segin una realizacién de la divulgacion.

La figura 16 es una ilustracion de un diagrama de flujo a modo de ejemplo que muestra un procedimiento para
proporcionar un mecanismo de area variable segun una realizacion de la divulgacion.

Descripcion detallada

La siguiente descripcion detallada es ejemplificativa en naturaleza y no pretende limitar la divulgacién o la aplicacion y
usos de las realizaciones de la divulgacion. Descripciones de dispositivos, técnicas, y aplicaciones especificas se
proporcionan solo como ejemplos. Modificaciones a los ejemplos descritos en el presente documento seran facilmente
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evidentes para los expertos habituales en la técnica, y los principios generales definidos en el presente documento
pueden aplicarse a otros ejemplos y aplicaciones sin alejarse del espiritu y alcance de la divulgacion. A la presente
divulgacion debe concederse alcance consistente con las reivindicaciones, y no limitado a los ejemplos descritos y
mostrados en el presente documento.

Pueden describirse realizaciones de la divulgacion en el presente documento en términos de componentes de bloque
funcionales y/o logicos y varias etapas de procesamiento. Cabe sefalar que tales componentes de bloque pueden
realizarse por cualquier nimero de componentes de hardware, software, y/o firmware configurados para realizar las
funciones especificadas. En aras de la brevedad, técnicas y componentes convencionales relacionados con la
aerodinamica, disefio de boquilla, estructuras de vehiculo, dinamicas de fluido, sistemas de control de vuelo, motores, y
otros aspectos funcionales de sistemas descritos en el presente documento (y los componentes de funcionamiento
individuales de los sistemas) pueden no describirse detalladamente en el presente documento. Ademas, los expertos en
la técnica apreciaran que realizaciones de la presente divulgacion pueden practicarse juntamente con una variedad de
hardware y software, y que las realizaciones descritas en el presente documento son simplemente realizaciones a modo
de ejemplo de la divulgacion.

Realizaciones de la divulgacion se describen en el presente documento en el contexto de una aplicacion no limitante
practica, concretamente, una boquilla de motor de aeronave. Realizaciones de la divulgacién, sin embargo, no estan
limitadas a aplicaciones de boquilla de motor de aeronave de este tipo, y las técnicas descritas en el presente
documento pueden utilizarse también en otras aplicaciones. Por ejemplo, pero sin limitacion, las realizaciones pueden
ser aplicables a tubos, tuberias, motores de automévil u otras superficies de dinamica de fluidos y/o volumen
circundado.

Como sera evidente para un experto habitual en la técnica tras leer esta descripcion, los siguientes son ejemplos y
realizaciones de la divulgacion y no estan limitados para funcionar segun estos ejemplos. Pueden utilizarse otras
realizaciones y pueden realizarse cambios estructurales sin alejarse del alcance de las realizaciones a modo de ejemplo
de la presente divulgacion.

Haciendo referencia mas particularmente a los dibujos, realizaciones de la divulgaciéon pueden describirse en el contexto
de un método 100 de fabricacién y servicio de aeronave a modo ejemplificativo (método 100) como se muestra en la
figura 1 y una aeronave 200 como se muestra en la figura 2. Durante la preproduccién, el método 100 puede
comprender especificacion y disefio 104 de la aeronave 200, y abastecimiento 106 de material. Durante la produccion,
tiene lugar la fabricacion 108 de componentes y subconjuntos (procedimiento 108) y la integracion 110 de sistema de la
aeronave 200. A partir de ahi, la aeronave 200 puede pasar a través de certificacion 112 y envio con el fin de ponerse
en servicio 114. Mientras esta en servicio por un cliente, la aeronave 200 se planifica para mantenimiento rutinario y
servicio 116 (que también puede comprender modificacion, reconfiguracion, reacondicionamiento, etc.).

Cada uno de los procedimientos del método 100 pueden realizarse o llevarse a cabo por un integrador de sistema, una
tercera parte, y/o un operario (por ejemplo, un cliente). Para los fines de esta descripcion, un integrador de sistema
puede comprender, por ejemplo, pero sin limitacidn, cualquier nimero de fabricantes de aeronave y subcontratistas de
sistema mayor; una tercera parte puede comprender, por ejemplo, pero sin limitacién, cualquier nimero de proveedores,
subcontratistas, y distribuidores; y un operario puede comprender, por ejemplo, pero sin limitacion, una compafia aérea,
companiia arrendataria, entidad militar, organizacién de servicio; y similares.

Como se muestra en la figura 1, la aeronave 200 producida por el método 100 puede comprender un fuselaje 218 con
una pluralidad de sistemas 220 y un interior 222. Ejemplos de sistemas de alto nivel de los sistemas 220 comprenden
uno o mas de un sistema 224 de propulsion, un sistema 226 eléctrico, un sistema 228 hidraulico, un sistema 230
medioambiental, y un mecanismo de area variable con bordes posteriores angulares 232. También puede incluirse
cualquier nimero de otros sistemas. Aunque se muestra un ejemplo aeroespacial, las realizaciones de la divulgacion
pueden aplicarse a otras industrias.

El aparato y métodos incorporados en el presente documento pueden utilizarse durante cualquiera o mas de las etapas
del método 100. Por ejemplo, componentes o subconjuntos correspondientes a la produccion del procedimiento 108
pueden fabricarse o producirse de una manera similar a componentes o subconjuntos producidos mientras la aeronave
200 esta en servicio. Ademas, una o mas realizaciones de aparato, realizaciones del método, o una combinacioén de las
mismas puede utilizarse durante las etapas de produccién del procedimiento 108 y la integraciéon 110 de sistema, por
ejemplo, enviando sustancialmente conjunto de o reduciendo el coste de una aeronave 200. De manera similar, una o
mas de realizaciones de aparato, realizaciones del método, o una combinacion de las mismas puede utilizarse mientras
la aeronave 200 esta en servicio, por ejemplo y sin limitacion, para mantenimiento y servicio 116.

Los vehiculos supersonicos que utilizan motores con quemadores posteriores para aumentar el impuso requieren un
mecanismo para cambiar el area de flujo en la seccion de entrada de la boquilla. EI mecanismo de area variable con
bordes posteriores angulares descritos en el presente documento realiza esto de una manera que es simple, requiere
una cantidad de sellado minimo en intercaras de los gases de salida calientes, y lo mas importante, mantiene los bordes
posteriores angulares para una capacidad de supervivencia mejorada.
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Soluciones existentes utilizan generalmente sistemas de rampa que pueden ser extremadamente dificiles o imposibles
de implementar cuando las charnelas, intersticios e interfaces necesitan orientarse hacia un angulo relativo a una
direccion de flujo.

Cuando un eje de rotacién es perpendicular a bordes de un mecanismo y direccién de flujo, el mecanismo debe rotar
para cambiar el area sin abrir intersticios asimétricos, ya que los intersticios necesitan sellarse en una boquilla de un
ambiente de gases calientes. Si los bordes del mecanismo necesitan estar en angulo con relacién al flujo para
consideraciones de disefio, una simple rotacién a lo largo de un eje perpendicular puede provocar intersticios
asimétricos que se abren a medida que el mecanismo se rota. Estos intersticios son muy poco deseables, y pueden
hacer que este tipo de mecanismo no sea factible para su utilizacién.

Por el contrario, realizaciones de la divulgacion utilizan una rotacién alrededor de un eje por encima y a popa de un
borde posterior del mecanismo, acoplado con una superficie de intercara contorneada apropiada, para expandirse
desde y retraerse al interior de un piso de la boquilla para cambiar un area de entrada mientras mantiene los bordes
posteriores angulares en un angulo a la direccién de flujo sin abrir las aberturas.

La figura 3 es una ilustracion de un sistema 300 de control de entrada de boquilla actual tipico (sistema 300) que
muestra vistas laterales del mismo en una posicién 302 de area de entrada minima y en una posicién 304 de area de
entrada maxima. Cuando el sistema de control de la entrada de boquilla se traslada o se rota alrededor de un eje 316 de
rotacion perpendicular relativo a los bordes del mismo y relativo a una direccién 318 de flujo, se produce movimiento sin
abrir una abertura en un borde 320 posterior. El sistema 300 de control de la entrada de boquilla comprende una
superficie 306 de boquilla, una superficie 308 movible, un lado 310 angular progresivo, una intercara 312 deslizable, y
un panel 314 de corriente progresiva. Sistemas de control de area de entrada actuales tales como el sistema 300
dependen de la translacion o rotacion alrededor el eje 316 de rotacion perpendicular a la direccién 318 de flujo. Cuando
los bordes del sistema 300 son perpendiculares al eje 316 de rotacion, el sistema 300 puede rotar para cambiar el area
sin abrir intersticios asimétricos. Los intersticios necesitan sellarse en una boquilla de un ambiente de gases calientes.
Sellar intersticios en la boquilla puede ser muy complicado.

La figura 4 es una ilustracién de un sistema 400 de control de entrada de boquilla (sistema 400) que muestra vistas
laterales del mismo en una posiciéon 402 de area de entrada minima y en una posicion 404 de area de entrada maxima
cuando el sistema 400 de control de la entrada de boquilla se traslada o se rota alrededor de un eje 416 de rotacion
relativo a los bordes del sistema 400 y perpendicular relativo a la direccion 318 de flujo, abriendo asi intersticios 420
asimétricos. Las aberturas pueden ser dificiles o imposibles de sellar y, por tanto, esta configuracién puede ser inviable.
El sistema 400 de control de la entrada de boquilla comprende una superficie 406 de boquilla dentada, una superficie
408 movible, un lado 410 angular progresivo, una intercara 412 deslizable, y un panel 414 de corriente progresiva.

Si los bordes del sistema 400 necesitan estar en angulo con relacion a la direccion 318 de flujo para consideraciones de
disefio, una simple rotacion alrededor del eje 416 de rotacion perpendicular a la direccion 318 de flujo puede abrir
intersticios 420 asimétricos. Los intersticios necesitan sellarse en una boquilla de un ambiente de gases calientes. Las
aberturas pueden ser dificiles o imposibles de sellar y, por tanto, esta configuracidon puede ser inviable. Por lo tanto, el
sistema 400 puede ser inviable para su utilizacion.

La figura 5 es una ilustracién de un sistema 500 de control de entrada de boquilla (sistema 500) que muestra vistas
laterales del mismo en una posicién 502 de area de entrada minima y en una posicion 504 de area de entrada méaxima
cuando el sistema 500 de control de entrada de boquilla se traslada o se rota alrededor de un eje 516 de rotacion (por
ejemplo, que es diferente del eje 416 de rotacion en la figura 4) en un angulo relativo a la direcciéon 318 de flujo abriendo
también intersticios 518 asimétricos. El sistema 500 de control de la entrada de boquilla comprende una superficie 506
de boquilla dentada, una superficie 508 movible, un lado 510 angular progresivo, una intercara 512 deslizable, y un
panel 514 de corriente progresiva.

Comparando las figuras 4 y 5 muestran que mover el eje 416 de rotacion al eje 516 de rotacion no resuelve el problema
de abirir intersticios. Mover el eje 416 de rotacion solamente abre intersticios asimétricos tales como los intersticios 518
asimétricos en un lugar diferente. Los intersticios necesitan sellarse en una boquilla de un ambiente de gases calientes.
Las aberturas serian dificiles o imposibles de sellar, y por tanto este disefio puede ser inviable. Por lo tanto, el sistema
500 puede ser inviable para su utilizacion.

La figura 6 es una ilustracion de un sistema 600 de control de entrada de boquilla a modo de ejemplo (sistema 600) que
muestra vistas laterales del mismo en una posicion 602 de area de entrada minima y en una posicion 604 de area de
entrada maxima cuando el sistema 600 de control de la entrada de boquilla se rota alrededor de un eje 616 de rotacion
fuera del cuerpo en un angulo relativo a los bordes 620 posteriores angulares del mismo y perpendicular relativo a una
direccion 318 de flujo sin abrir intersticios asimétricos segun una realizacion de la divulgacion.

El sistema 600 de control de la entrada de boquilla comprende una superficie 606 de boquilla dentada angular
(superficie 606 dentada angular), una superficie 608 de control de area de flujo movible (superficie 608 movible), un lado
610 angular progresivo, una intercara 612 deslizable, un panel 614 de corriente progresiva, una superficie 618 de
intercara contorneada, y un sistema 622 de rotacién de eje fuera del cuerpo. El sistema 600 utiliza el eje 616 de rotacion
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fuera del cuerpo y una superficie 618 de intercara especialmente contorneada que puede tener los bordes 620
posteriores angulares y rotar a través del movimiento sin abrir intersticios.

La superficie 608 movible comprende la superficie 618 de intercara contorneada y esta configurada para rotar alrededor
del eje 616 de rotacion fuera del cuerpo de manera que la superficie 608 movible se expanda desde y se retraiga hacia
el interior de la superficie 606 de boquilla dentada angular. En una realizacion, la superficie 608 movible esta
configurada para moderar un flujo de fluido. La superficie 608 movible comprende, ademas, un lado 610 angular
progresivo.

El panel 614 de corriente progresiva comprende la intercara 612 deslizable configurada para entrar en contacto con el
lado 610 angular progresivo para sellar los intersticios 420 y 518 asimétricos mostrados en las figuras 4 y 5
respectivamente.

El sistema 600 permite una caracteristica de disefio muy deseable de los bordes 620 posteriores angulares para estar
presentes sin introducir complejidad a través de los intersticios 420 y 518 asimétricos mostrados en las figuras 4 y 5
respectivamente.

El sistema 622 de rotacion de eje fuera del cuerpo esta acoplado a la superficie 608 movible y esta configurado para
rotar la superficie 608 movible alrededor del eje 616 de rotacién fuera del cuerpo.

La figura 7 es una ilustracion de una seccion transversal de una boquilla 700 convergente-divergente a modo de ejemplo
(boquilla 700) que utiliza un sistema 600 de control de entrada de boquilla en la posicién 602 de area de entrada minima
(figura 6) segun una realizacion de la divulgacion. La boquilla 700 comprende una secciéon 704 convergente acoplada a
un motor 708, un area 702 de entrada, y una seccion 706 divergente. El sistema 600 de control de la entrada de boquilla
se sitla en el area 702 de entrada de la boquilla 700. La superficie 608 movible rota alrededor del eje 616 de rotacion
fuera del cuerpo de manera que el area 702 de entrada de la boquilla 700 se cambia.

La boquilla 700 es un ejemplo de un volumen circundante acoplado al sistema 600 de control de la entrada de boquilla .
Otros volumenes circundantes también pueden estar acoplados al sistema 600 de control de la entrada de boquilla. Por
ejemplo, pero sin limitacién, el volumen circundante puede comprender una tuberia, una bomba, una bomba hidraulica a
presion, u otro volumen circundante. En una realizacion, el volumen circundante comprende la superficie 606 de boquilla
dentada angular.

La figura 8 es una ilustracion de un diagrama de bloques funcional a modo de ejemplo de un sistema 800 de control de
entrada de boquilla (sistema 800) segun una realizacion de la divulgacién. El sistema 800 puede comprender un
mecanismo 802 de area de entrada variable, un actuador 804, y un controlador 808.

El actuador 804 es operable para variar una posicion (es decir, doblar, plegar, cambiar la forma) de la superficie 608
movible (figura 6) en respuesta a un comando de activacion. De esta manera, la superficie 608 movible puede cambiar
la posiciéon para variar el area 702 de entrada de la boquilla 700. En una realizacién, el actuador 804 se controla
mediante un mecanismo de control pasivo para controlar la posicion de la superficie 608 movible basandose en la
temperatura correspondiente a, por ejemplo, una altitud en una condicion de vuelo. En otra realizacion, el controlador
808 puede incluir o estar realizado como un controlador (conectado a los sistemas de aeronave), para facilitar el control
de una posicion (es decir, cambiar la forma) de la superficie 608 movible.

Cualquier actuador conocido por los expertos en la técnica puede utilizarse para la activacion de la superficie 608
movible. Por ejemplo, pero sin limitacion, puede utilizarse un actuador hidraulico, un actuador piezoeléctrico, un
mecanismo cargado por resorte, un mecanismo de bloqueo de contraflujo, un actuador pirotécnico, un actuador de
aleacién con memoria de forma, u otro actuador.

El controlador 808 puede comprender, por ejemplo, pero sin limitacion, un médulo 810 procesador, un moédulo 812 de
memoria, y otro médulo. El controlador 808 puede implementarse como, por ejemplo, pero sin limitacion, una parte de
un sistema de aeronave, un procesador de aeronave centralizado, un médulo de computaciéon de subsistema dedicado
al mecanismo 802 de area de entrada variable, u otra implementacion.

El controlador 808 esta configurado para controlar el actuador 804 para variar una posicion de la superficie 608 movible
segun varias condiciones de funcionamiento. Las condiciones de funcionamiento pueden comprender, por ejemplo, pero
sin limitaciéon, condiciones de vuelo, operaciones de tierra, u otras condiciones. Las condiciones de vuelo pueden
comprender, por ejemplo, pero sin limitacion, despegue, crucero, aproximacion, aterrizaje, u otras condiciones de vuelo.
Las operaciones de tierra pueden comprender, por ejemplo, pero sin limitacion, el frenado de aire tras el aterrizaje, u
otra operacion de tierra. El controlador 808, puede estar situado de manera remota del actuador 804, o puede estar
acoplado al actuador 804.

El médulo 810 procesador comprende légica de procesamiento que esta configurada para realizar las funciones,
técnicas, y tareas de procesamiento asociadas con el funcionamiento del sistema 800. En particular, la I6gica de
procesamiento esta configurada para apoyar el sistema 800 descrito en el presente documento. Por ejemplo, el mddulo
810 procesador puede dirigir el actuador 804 para variar una forma de la superficie 608 movible basandose en varias
condiciones de vuelo.
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El médulo 810 procesador puede implementarse, o realizarse, con un procesador de aplicacidon general, una memoria
de contenido direccionable, un procesador de sefiales digitales, un circuito integrado de aplicacion especifica, una
matriz de puertas de campo programable, cualquier dispositivo de l6gica programable adecuado, l6gica de transistor o
de matriz discreta, componentes de hardware discretos, o cualquier combinacion de los mismos, disefiados para realizar
las funciones descritas en el presente documento. De esta manera, un procesador puede estar realizado como un
microprocesador, un controlador, un microcontrolador, una maquina de estados o similar. Un procesador también puede
estar implementado como una combinacién de dispositivos de computacion, por ejemplo, una combinacion de un
procesador de sefial digital y un microprocesador, una pluralidad de microprocesadores, uno o mas microprocesadores
en conjunto con un nucleo de procesador de sefal digital, o cualquier otra configuracion de este tipo.

El médulo 812 de memoria puede comprender un area de almacenamiento de datos con memoria formateada para
apoyar el funcionamiento del sistema 800. EI mdédulo 812 de memoria estd configurado para almacenar, mantener, y
proporcionar datos segun sean necesarios para apoyar la funcionalidad del sistema 800. Por ejemplo, el médulo 812 de
memoria puede almacenar datos de configuracién de vuelo, datos de control de temperatura, sefiales de comando de
actuador, u otros datos.

En realizaciones practicas, el modulo 812 de memoria puede comprender, por ejemplo, pero sin limitacion, un
dispositivo de almacenamiento no volatil (memoria semiconductora no volatil, dispositivo de disco duro, dispositivo de
disco optico, y similares), un dispositivo de almacenamiento de acceso aleatorio (por ejemplo, SRAM, DRAM), o
cualquier otra forma de medio de almacenamiento conocido en la técnica.

El moédulo 812 de memoria puede estar acoplado al médulo 810 procesador y configurado para almacenar, por ejemplo,
pero sin limitacién, una base de datos y similares. Ademas, el médulo 812 de memoria puede representar una base de
datos que se actualiza de manera dinamica que contiene una tabla para actualizar la base de datos y similar. El médulo
812 de memoria también puede almacenar, un programa informatico que se ejecuta por el médulo 810 procesador, un
sistema operativo, un programa de aplicacion, datos provisionales utilizados al ejecutar un programa, u otra aplicacion.

El médulo 812 de memoria puede estar acoplado al médulo 810 procesador de manera que el moédulo 810 procesador
puede leer informacion desde y escribir informacion al médulo 812 de memoria. Por ejemplo, el médulo 810 procesador
puede acceder al médulo 812 de memoria para acceder a la velocidad de una aeronave, una posicion de superficie de
control de vuelo, un angulo de ataque, un niumero Mach, una altitud, u otros datos.

Segun un ejemplo, el médulo 810 procesador y modulo 812 de memoria pueden encontrarse en respectivos circuitos
integrados de aplicacion especifica (ASIC). El médulo 812 de memoria también puede estar integrado en el interior del
modulo 810 procesador. En una realizacién, el médulo 812 de memoria puede comprender una memoria caché para
almacenar variables temporales u otra informacién intermedia durante la ejecucion de instrucciones que han de
ejecutarse por el médulo 810 procesador.

La figura 9 es una ilustracién de una vista 902 desde arriba, una vista 904 trimétrica, una vista 906 lateral y una vista
908 desde popa a proa del sistema 600 de control de entrada de boquilla a modo de ejemplo en la posicién 602 de area
de entrada minima (figura 6) segun una realizacién de la divulgacion.

La figura 10 es una ilustracion de una vista 1002 desde arriba, una vista 1004 trimétrica, una vista 1006 lateral y una
vista 1008 desde popa a proa del sistema 600 de control de entrada de boquilla a modo de ejemplo (figura 6) en una
posicion 1000 de area de entrada intermedia segun una realizacion de la divulgacion.

La figura 11 es una ilustracion de una vista 1102 desde arriba, una vista 1104 trimétrica, una vista 1106 lateral y una
vista 1108 desde popa a proa del sistema 600 de control de entrada de boquilla a modo de ejemplo en la posicion 604
de area de entrada maxima (figura 6) segun una realizacién de la divulgacion.

La figura 12 es una ilustracién de movimiento del sistema 600 de control de entrada de boquilla a modo de ejemplo
(mecanismo 600) que rota alrededor de un eje 616 de rotacion fuera del cuerpo sin abrir ninguna abertura tal como los
intersticios 420 y 518 asimétricos mostrados en las figuras 4 y 5 respectivamente segun una realizacion de la
divulgacion. El mecanismo 600 rota alrededor el eje 616 de rotacion fuera del cuerpo perpendicular a la direccién 318 de
flujo. Una distancia entre el eje 616 de rotacion fuera del cuerpo y un punto 1202 de proa es mayor que la distancia
entre el eje 616 de rotacion fuera del cuerpo y un punto 1204 de popa. Por tanto, una misma cantidad de rotacion 1206
produce un recorrido 1212 mayor en el punto 1202 de proa que un recorrido 1214 en el punto 1204 de popa. Un efecto
es que el area 702 de entrada cambia en el punto 1202 de proa. En una realizacién, por ejemplo, pero sin limitacion, la
cantidad de rotacién 1206 puede ser aproximadamente 9 grados hasta aproximadamente 10 grados, el punto 1202 de
proa puede ser aproximadamente 5 pulgadas hasta aproximadamente 6 pulgadas, y el recorrido 1214 en el punto 1204
de popa puede ser aproximadamente 0,7 pulgadas hasta aproximadamente 1 pulgadas. Un contorno de la superficie
618 de intercara contorneada puede estar definido por una pluralidad de circulos 1402 (figura 14) centrados a lo largo
del eje 616 de rotacién fuera del cuerpo, por ejemplo, similar a un circulo 1216 en la figura 12.

La figura 13 es una ilustracién de una vista 1306 lateral, y una vista 1304 trimétrica de un area de entrada de boquilla a
modo de ejemplo que utiliza el sistema 600 de control de la entrada de boquilla que muestra varias posiciones del
sistema 600 de control de la entrada de boquilla durante la rotaciéon alrededor el eje 616 de rotacion fuera del cuerpo sin
abrir ninguna abertura segun una realizaciéon de la divulgacion. En una realizacion, la abertura en la seccién 704
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convergente (figura 7) puede estar sellada con una simple superficie de traslacién tal como la intercara 612 deslizable.
El mecanismo 600 pasa a través de una abertura 1302 constante en la superficie 606 de boquilla dentada angular que
esta dispuesta en angulo con relacién a la direccion 318 de flujo. La abertura 1302 constante no cambia en anchura
durante el movimiento.

La figura 14 es una ilustracion del sistema 600 de control de entrada de boquilla a modo de ejemplo que muestra la
superficie 618 de intercara contorneada del mismo segun una realizacion de la divulgaciéon. La superficie 618 de
intercara contorneada puede estar definida por la pluralidad de circulos 1402 (por ejemplo, un nimero sustancialmente
infinito de circulos) centrados a lo largo del eje 616 de rotacion fuera del cuerpo. El circulo 1216 en la figura 12 es un
ejemplo de uno de los circulos 1402. La altura de la superficie 618 de intercara contorneada es la que quiera que esté
trazada por un angulo de rotacién (por ejemplo, aproximadamente 9,5 grados). Aumentar o disminuir un radio de los
circulos 1402 permite que los bordes 620 posteriores angulares de la superficie 618 de intercara contorneada sean de
cualquier forma arbitraria. Por ejemplo, los bordes 620 posteriores angulares pueden estar angulados con relacion a la
direccion 318 de flujo.

La figura 15 es una ilustracién de un diagrama de flujo a modo de ejemplo que muestra un procedimiento 1500 para
controlar un area de entrada de boquilla segin una realizacion de la divulgacion. Las varias tareas realizadas
juntamente con el procedimiento 1500 pueden realizarse mecanicamente, mediante software, hardware, firmware,
software legible por ordenador, medio de almacenamiento legible por ordenador, o cualquier combinacién de los
mismos. Cabe sefialar que procedimiento 1500 puede incluir cualquier nimero de tareas adicionales o alternativas, las
tareas mostradas en la figura 15 no necesitan realizarse en el orden ilustrado, y el procedimiento 1500 puede
incorporarse dentro de un procedimiento mas comprensivo o un procedimiento que tenga una funcionalidad adicional no
descrita mas detalladamente en el presente documento.

Con fines ilustrativos, la siguiente descripcion de procedimiento 1500 puede referirse a elementos mencionados
anteriormente en conjunto con las figuras 1-14. En realizaciones practicas, partes del procedimiento 1500 pueden
realizarse por diferentes elementos del sistema 600 y sistema 800 tal como: el mecanismo 802 de area de entrada
variable, el actuador 804, el controlador 808, la superficie 606 de boquilla dentada angular, la superficie 608 movible, el
lado 610 angular progresivo, la intercara 612 deslizable, el panel 614 de corriente progresiva, el eje 616 de rotacion
fuera del cuerpo, la superficie 618 de intercara contorneada, los bordes 620 posteriores angulares, el sistema 622 de
rotacion de eje fuera del cuerpo etc. Cabe sefialar que el procedimiento 1500 puede incluir cualquier nimero de tareas
adicionales o alternativas, las tareas mostradas en la figura 15 no necesitan realizarse en el orden ilustrado, y el
procedimiento 1500 puede incorporarse dentro de un procedimiento mas comprensivo o un procedimiento que tenga
una funcionalidad adicional no descrita mas detalladamente en el presente documento.

El procedimiento 1500 puede comenzar rotando una superficie de control de area de flujo movible tal como la superficie
608 de control de area de flujo movible que comprende una superficie de intercara contorneada tal como la superficie
618 de intercara contorneada alrededor de un eje de rotacion fuera del cuerpo tal como el eje 616 de rotacion fuera del
cuerpo de manera que la superficie 608 de control de area de flujo movible se expanda desde y se retraiga hacia el
interior de una superficie dentada angular tal como la superficie 606 dentada angular (tarea 1502).

El procedimiento 1500 puede continuar realizando una rotacién del eje fuera del cuerpo por la superficie 608 de control
de area de flujo movible en una boquilla tal como la boquilla 700 convergente-divergente de manera que la superficie
608 de control de area de flujo movible se expanda desde y se retraiga hacia el interior de un piso (por ejemplo, la
superficie 606 dentada angular) de la boquilla sin abrir ni cerrar una abertura (tarea 1504). De esta manera, pueden
evitarse intersticios tales como los intersticios 518 asimétricos. El piso de la boquilla puede comprender, por ejemplo,
pero sin limitacién, la superficie 606 dentada angular, una pared lateral de una boquilla, u otra superficie de una boquilla.

El procedimiento 1500 puede continuar cambiando un area de entrada tal como el area 702 de entrada de la boquilla
700 convergente-divergente que utiliza la superficie 608 de control de area de flujo movible (tarea 1506).

El procedimiento 1500 puede continuar moderando un flujo de fluido utilizando la superficie 608 de control de area de
flujo movible (tarea 1508).

El procedimiento 1500 puede continuar rotando la superficie 608 de control de &rea de flujo movible alrededor del eje
616 de rotacion fuera del cuerpo utilizando un sistema de rotacion de eje fuera del cuerpo tal como el sistema 622 de
rotacion de eje fuera del cuerpo acoplado a la superficie 608 de control de area de flujo movible (tarea 1510).

La figura 16 es una ilustracién de un diagrama de flujo a modo de ejemplo que muestra un procedimiento 1600 para
proporcionar un mecanismo de area variable segun una realizacidon de la divulgacion. Las varias tareas realizadas en
conjunto con el procedimiento 1600 pueden realizarse mecanicamente, mediante software, hardware, firmware, software
legible por ordenador, medio de almacenamiento legible por ordenador, o cualquier combinacion de los mismos. Cabe
sefialar que el procedimiento 1600 puede incluir cualquier nimero de tareas adicionales o alternativas, las tareas
mostradas en la figura 16 no necesitan realizarse en el orden ilustrado, y el procedimiento 1600 puede incorporarse
dentro de un procedimiento mas comprensivo o un procedimiento que tenga una funcionalidad adicional no descrita mas
detalladamente en el presente documento.
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Con fines ilustrativos, la siguiente descripcion de procedimiento 1600 puede referirse a elementos mencionados
anteriormente en conjunto con las figuras 1-14. En realizaciones practicas, pueden realizarse partes del procedimiento
1600 por diferentes elementos del sistema 600 y sistema 800 tales como: el mecanismo 802 de area de entrada
variable, el actuador 804, el controlador 808, la superficie 606 de boquilla dentada angular, la superficie 608 movible, el
lado 610 angular progresivo, la intercara 612 deslizable, el panel 614 de corriente progresiva, el eje 616 de rotacién
fuera del cuerpo, la superficie 618 de intercara contorneada, los bordes 620 posteriores angulares, el sistema 622 de
rotacion de eje fuera del cuerpo etc. Cabe sefialar que el procedimiento 1600 puede incluir cualquier nimero de tareas
adicionales o alternativas, las tareas mostradas en la figura 16 no necesitan realizarse en el orden ilustrado, y el
procedimiento 1600 puede incorporarse dentro de un procedimiento mas comprensivo o un procedimiento que tenga
una funcionalidad adicional no descrita mas detalladamente en el presente documento.

El procedimiento 1600 puede comenzar proporcionando una superficie de control de drea de flujo movible tal como la
superficie 608 de control de area de flujo movible que comprende una superficie de intercara contorneada tal como la
superficie 618 de intercara contorneada (tarea 1602).

El procedimiento 1600 puede continuar acoplando la superficie 608 de control de area de flujo movible a un sistema de
rotacion de eje fuera del cuerpo tal como el un sistema 622 de rotacion del eje fuera del cuerpo operable para rotar la
superficie 608 de control de area de flujo movible alrededor de un eje de rotacién fuera del cuerpo tal como el eje 616 de
rotacion fuera del cuerpo (tarea 1604).

El procedimiento 1600 puede continuar acoplando un volumen circundante a la superficie 608 de control de area de flujo
movible (tarea 1606). Como se ha mencionado anteriormente, por ejemplo, pero sin limitacién, el volumen circundante
puede comprender, la boquilla 700, una tuberia, una bomba, una bomba hidraulica a presién, u otro volumen
circundante.

El procedimiento 1600 puede continuar configurando una rotacion del eje fuera del cuerpo de la superficie 608 de
control de area de flujo movible alrededor del eje 616 de rotacion fuera del cuerpo de manera que un area de entrada tal
como el area 702 de entrada de una boquilla convergente-divergente tal como la boquilla 700 convergente-divergente se
cambia, en el que el volumen circundante comprende la boquilla 700 convergente-divergente (tarea 1608).

El procedimiento 1600 puede continuar proporcionando la superficie 608 de control de area de flujo movible que
comprende, ademas, un lado angular progresivo tal como el lado 610 angular progresivo (tarea 1610).

El procedimiento 1600 puede continuar sellando el lado 610 angular progresivo interconectando un panel de corriente
progresiva tal como el panel 614 de corriente progresiva que comprende una intercara deslizable tal como la intercara
612 deslizable (tarea 1612).
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REIVINDICACIONES
1. Mecanismo de area variable que comprende:

una superficie (608) movible operable para moderar un flujo de fluido y que comprende una superficie (618) de intercara
contorneada y una superficie (606) dentada angular, siendo operable la superficie (608) movible para rotar alrededor de
un eje (616) de rotacién fuera del cuerpo de manera que la superficie (608) movible se expanda desde y se retraiga
hacia el interior de la superficie (606) dentada angular, comprendiendo ademas la superficie (608) movible un lado (610)
angular progresivo; y

un panel (614) de corriente progresiva que comprende una intercara (612) deslizable operable para sellar el lado (610)
angular progresivo.

2. Mecanismo de area variable segun la reivindicacion 1, que comprende, ademas, un volumen circundante acoplado a
la superficie (608) movible.

3. Mecanismo de area variable segun la reivindicacién 2, en el que:
el volumen circundante comprende una boquilla (700) convergente-divergente; y

la superficie (608) movible rota alrededor del eje (616) de rotacion fuera del cuerpo de manera que se cambia un area
de entrada de la boquilla (700) convergente-divergente.

4. Mecanismo de area variable segun la reivindicacion 2, en el que volumen circundante comprende la superficie (606)
dentada angular.

5. Mecanismo de area variable de cualquiera de las reivindicaciones 1-4, en el que la superficie (618) de intercara
contorneada comprende un borde (628) posterior angular.

6. Mecanismo de area variable de cualquiera de las reivindicaciones 1-5, que comprende, ademas, un sistema de
rotacion de eje fuera del cuerpo acoplado a la superficie (608) movible y operable para rotar la superficie (608) movible
alrededor el eje de rotacion (616) fuera del cuerpo.

7. Método para variar un area de seccioén transversal de un volumen circundado, que comprende:

rotar una superficie (608) de control de area de flujo movible que comprende una superficie (618) de intercara
contorneada alrededor de un eje (616) de rotacion fuera del cuerpo de manera que la superficie (608) de control de area
de flujo movible se expanda desde y se retraiga hacia el interior de una superficie (606) dentada angular; y

hacer funcionar un panel (614) de corriente progresiva que comprende una intercara (612) deslizable para sellar un lado
(610) angular progresivo de la superficie (608) de control de area de flujo movible.

8. Método segun la reivindicacion 7, que realiza una rotacion del eje fuera del cuerpo por la superficie (608) de control
de area de flujo movible en una boquilla de manera que la superficie (608) de control de area de flujo movible se
expanda desde y se retraiga hacia el interior de un piso de la boquilla sin abrir ni cerrar una abertura.

9. Método segun cualquiera de las reivindicaciones 7 u 8, que comprende, ademas, cambiar un area de entrada de una
boquilla (700) convergente-divergente utilizando la superficie (608) de control de area de flujo movible.

10. Método segun cualquiera de las reivindicaciones 7-9, que comprende, ademas, moderar un flujo de fluido utilizando
la superficie (608) de control de area de flujo movible.

11. Método segun cualquiera de las reivindicaciones 7-10, que comprende, ademas, rotar la superficie (608) de control
de éarea de flujo movible alrededor del eje (616) de rotacion fuera del cuerpo utilizando un sistema de rotacion del eje
fuera del cuerpo acoplado a la superficie (608) de control de area de flujo movible.

10



ES 2762254 T3

ESPECIFICACION Y DISENO E

1@6\\ ¥
ABASTECIMIENTQO DE MATERlALE

108‘\ ¥

FABRICACION DE COMPONENTES
Y SUBCONJUNTOS

110, ' FIG. 1

INTEGRACION DEL SISTEMA E

112~ !
CERTIFICACION Y ENVIO  {

114\ W

EN SERVICIO !

116'\\ ¥

MANTENIMIENTO Y SERVICIO !

AERONAVE ) 224 SISTEMAS 226

218-.)
. |

222~

FUSELAJE 1:| PROPULSION §| ELECTRICO {
1

228~ HIDRAULICO ]

230~
-\E\ MEDIOAMBIENTAL i

MECANISMO DE AREA VARIABLE CON

232_/ BORDES POSTERIORES ANGULARES

11




ES 2762254 T3

& "9l

80t

orni4 3a
NQIOO3dId

N

81t

12



ES 2762254 T3

a0y

y “OId

orni4 3a
NQIOO3dId

N

g1¢

13



318
AN

DIRECCION
DE FLUJO

3i8

—A—_b-

DIRECCION
DE FLUJO

610~/

ES 2762254 T3

506
/
/
!‘ 600
620 1 606
Jf/’ ﬂ) f/f
> | g
| e 616
620 |
! 606
/ m /

ROTACION DE EJE

SISTEMA DE
FUERA DEL CUERPO

14



ES 2762254 T3

£ "5

909 G

0L ,
JINIOH3IANIA 809 JINIOHIANOD

NOIDD3S NS/ : NOIDO3S
pof
B

0L

804
HO10W

3

w

004

Orn74 3a NOIDO3YId /

81¢

15



MECANISMO DE AREA !

ES 2762254 T3

DE ENTRADA YARIABLE E

16

o 300
804\
ACTUADOR
808\
CONTROLADOR

MODULO DE MEMORIA E




ES 2762254 T3

8006
VdOd 30S3d V1SIA

309

6 "OId

/ -zie

906
VH31V1 VISIA

219

819

%06

019

809

VOIHINIYEL VLSIA

g19

206
VINV1d N3 V1SIA

i kY 3 4

509 gLy 809  OI9 %19

17



ES 2762254 T3

8001
VdOd 30S3d V1SIA

Of “HId

6007
VALY VISIA

809
%001 2001
VOIMIWINL VISIA VINY1d N3 VISIA
Z i LY i 1]
4 NN // ™
909 809 019 \ %19
219

0007

18



ES 2762254 T3

I "9Id Vs

819  WwyALVIVISIA  f / ci9

2011
Yd0Od 3Aas3Aa v1SIA 919
@o@;4wnw;fr |amnu¢ mw ,,,,,
/ m{» €09
209
5011 2011
VOIRMINIEL VLSIA VINV1d N3 V1SIA
819
i & | LY
/ N /f N
909 809 . v19
o Z19

19



ES 2762254 T3

........................................................................ NOIOOTI]

¢l "OId /

orni4 3d

.,
v,

20



ES 2762254 T3

Kl

VISTA TRIMERICA

VISTA LATERAL

21

1304

1306

FIG. 13



ES 2762254 T3

1402

e ~a
- i

-

it

m— L T
T

et

v
r
v
¥
¥
1
'
.
]
T
]
1 L - A
P memaal, PR
- * Mraet atd
e
)
“ 5
]
L
L]
[

&
Sdaaa

™

i

318

22

FIG. 14



ES 2762254 T3

1500

1502

\ ROTAR UNA SUPERFICIE DE CONTROL DE AREA DE FLUJO MOVIBLE
QUE COMPRENDE UNA SUPERFICIE DE INTERCARA CONTORNEADA
ALREDEDOR DE UN EJE DE ROTACION FUERA DEL CUERPO DE MANERA
QUE LA SUPERFICIE DE CONTROL DE AREA DE FLUJO MOVIBLE SE
EXPANDA DESDE Y SE RETRAIGA HACIA EL INTERIOR DE UNA SUPERFICIE
DENTADA ANGULAR

k4

REALIZAR UNA ROTACION DEL EJE FUERA DEL CUERPO POR LA SUPERFICIEg
DE CONTROL DE AREA DE FLUJO MOVIBLE EN UNA BOQUILLA DE MANERA  E
QUE LA SUPERFICIE DE CONTROL DE AREA DE FLUJO MOVIBLE SE EXPANDAg
DESDE Y SE RETRAIGA HACIA EL INTERIOR DE UN PISO DE LA BOQUILLA SIN §
ABRIR NI CERRAR ABERTURAS !

1504-\

1506~ | , i
CAMBIAR UN AREA DE ENTRADA DE UNA BOQUILLA CONVERGENTE-
DIVERGENTE UTILIZANDO LA SUPERFICIE DE CONTROL DE AREA DE
FLUJO MOVIBLE
1 598\\ v
MODERAR UN FLUJO DE FLUIDO UTILIZANDO LA SUPERFICIE DE
CONTROL DE AREA DE FLUJO MOVIBLE

1510~ y__

ROTAR LA SUPERFICIE DE CONTROL DE AREA DE FLUJO MOVIBLE
ALREDEDOR DEL EJE DE ROTACION FUERA DEL CUERPO UTILIZANDO UN
SISTEMA DE ROTACION DE EJE FUERA DEL CUERPO ACOPLADO A LA
SUPERFICIE DE CONTROL DE AREA DE FLUJO MOVIBLE

FIG. 15
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1600

PROPORCIONAR UNA SUPERFICIE DE CONTROL DE AREA DE FLUJO
MOVIBLE QUE COMPRENDE UNA SUPERFICIE DE INTERCARA
CONTORNEADA

v

ACOPLAR LA SUPERFICIE DE CONTROL DE AREA DE FLUJO MOVIBLE A UN
SISTEMA DE ROTACION DE EJE FUERA DEL CUERPO OPERABLE PARA
ROTAR LA SUPERFICIE DE CONTROL DE AREA DE FLUJO MOVIBLE
ALREDEDOR DE UN EJE DE ROTACION FUERA DEL CUERPO

\

ACOPLAR UN VOLUMEN CIRCUNDANTE A LA SUPERFICIE
DE CONTROL DE AREA DE FLUJO MOVIBLE

v

CONFIGURAR UNA ROTACION DEL EJE FUERA DEL CUERPO DE LA
SUPERFICIE DE CONTROL DE AREA DE FLUJO MOVIBLE ALREDEDOR DEL
EJE DE ROTACION FUERA DEL CUERPO DE MANERA QUE UN AREA DE
ENTRADA DE UNA BOQUILLA CONVERGENTE-DIVERGENTE SE CAMBIE, EN
EL QUE EL VOLUMEN CIRCUNDANTE COMPRENDE LA BOQUILLA
CONVERGENTE-DIVERGENTE

Y

1610\

PROPORCIONAR LA SUPERFICIE DE CONTROL DE AREA DE FLUJO
MOVIBLE QUE COMPRENDE, ADEMAS, UN LADO ANGULAR PROGRESIVO

A 4

1612\

DE CORRIENTE PROGRESIVA QUE COMPRENDE UNA INTERCARA

SELLAR EL LADO ANGULAR PROGRESIVO INTERCONECTANDO UN PANEL
DESLIZABLE

FIG. 16
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