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INLEDNING

ALLMANT

Dataenheter ARENC DS1 bestdr av fem appa-
ratenheter, placerade i flygplan 35 A enligt
bild 1. Tillsammans med samverkande appa-
ratenheter enligt bild .2 har DS1 som frdamsta
uppgift att berdkna en glidbana mot sédttpunk-
ten., Hiarvid skall lufttrycket omsadttas till ett
héjdvirde som jimf&rs med ett beroende pd

avstidndet till s&ttpunkten berdknat hojdvidrde.

Forstarkare
M3161-402010

Servoenhet
M316l -401010

Korrektion f6r rddande marktryck gors pd

marktrycksinstdllaren. Férutom att berdkna
glidbanan fungerar DSl som impedansomvand-
lare och flygskedesberoende kopplingscentral.

De fem apparatenheterna ar:

e Forstirkare M3161-402010

e Servoenhet M3161-401010

e Luftdataenhet M3161-403010

e Marktrycksinstdllare M2498-101010
e Flygskedesindikator M3372-001010

Marktrycksinstéllare
M2498-101010

Flygskedesindikator
M3372-001010

Luftdataenhet
M3161- 403010

Dataenheternas placering i flygplanet

-
! Horis-indikatorj| \ Liuftdst Bt
| med korsvisare | — gla.onne
| M3256-019 | | M3161-403010
[ -
M ins ! !
Marktrycksinst PN 507/A |
M2498-101010 | SM-enhet |
S S —
o S 1 Se;lvé?le nh061':0 10 e I
I PN 507/A ! M -4 |
: Instrument | | P5-02/A :
loy ot .| M, A
= T A
Flygskedesind ! Larnpa :
M3372-001010 Forstirkare | Landningsstall |
| M3161-402010 Ko i i =
________ —/
,{—Skjutgra'ns- i
1 berdknare I\
| fa
\ { LPETERH
| S T :__ ________ Bl
! ! PN 507/A !
l Kraft : : Manoverldda :
e o e i L o J
Bild 2. DS! och samverkande utrustning, blockschema

Dataenheter ARENC DS 1Beskrivning
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5

Bild 3. Dataenheter DSI

1. Forstirkare M3161-402010
2. Servoenhet M3161-401010
3. Luftdataenhet M3161-403010

TEKNISKA DATA

Stromforsorjning

Flygplanet ldmnar stromforsorjning till DSI
frdn tvd alternativa system - huvudsystemet
och nédsystemet. Vid drift frdn huvudsyste-
met f4r utrustningen genom forstirkaren f&l-

jande spédnningar:

~

7~

™\

4. Flygskedesindikator M3372-001010 ~
Marktrycksinstdllare M2498-101010

~~

e Trefas vixelspanning 115/200V, 400 Hz med

jordad nolla
e Likspdnning 29 V
For trefasspdnningen giller f{dljande toleran-
ser:
Amplitudvariationer:

fg % exkl amplitudmodulering och transienter

Frekvensvariationer:

129 exn frekvensmodulering och transienter
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Overtonshalt:
summa o&vertoner < 5 % av grundtonen med

5:e 6vertonen som den dominerande

Amplitudmodulering:
<2 %

Frekvensmodulering:
modulationsdjup € +3 Hz med modulations-
frekvenser < 12 Hz. Vid modulationsfrekven-

ser > 12 Hz &dr modulationsdjupet < 0,5 Hz

Transienter:
amplitudtransienter enligt bild 4. Frekvens-

. +
transienter -5% under max | sek

For likspidnningen gdller fsljande tolerans:

w29 v 2y

I nédsystemet erhdlls samma nominella spin-

ningar men med fd8ljande toleranser:

Amplitudvariationer:

6 . .
t9 % exkl amplitudmodulering och transienter

Frekvensvariationer:
+1 ;
_?05 % exkl frekvensmodulering och transien-

ter

Amplitudmodulering:
<2%

Frekvemsmodulering:
modulationsdjup < +10 Hz med modulations-

frekvenser < 12 Hz

Amplitudtransienterna ej stérre &n huvudsy-

stemets.

Under 3 sek kan frekvensvariationer upptrida

inom omrddet 350-460 Hz. I samband med

sddan variation tillits ett maximalt fel p& t3
mb pd glidbaneberikningen.
For nodsystemets likspidnning gédller foéljande

+3 V.

tolerans: +29 V -10

2
\ | _
o \ Granser for brytning
w av oversp skydd
180 \
70
N
160 ™
N ™~
‘ \ N
T~ s
//‘ < [ —
140 =]
! 4 N
Brytning resp slutning <
av!/1 last
4
! 74
,,/ Minimum brytspinning 128 - 136V
| I [ 1
/ Tidsfordrajning vid 140V 0,420 -275 sek
—— 9 —— 165V 0,071 - 0,330 sk
— 39 —— 190V 0,043 -
7 1T
ML
(71 ' ———+ +
5 6 7889 2 3 4 5 6 789 2 3 4 5 6 789

0,01

0,1 1

Bild 4. Amplituder och varaktighet for transienter i strémforsorjningen



10 Inledning

Miljs
DS1 skall arbeta med full noggrannhet inom
temperaturomradet -40° till +70°C och med
50% reducerad noggrannhet i omridet +70°
till +80°C.

Full noggrannhet skall dven innehdllas vid en
yttre temperaturdndring av SOC/min. Appa-~
raterna skall dessutom tdla en fdrvarings-
temperatur av -55°C. I 6vrigt hdnvisas till
de for apparaten gdllande typprovsféreskrif-

terna.

Forstdarkare

Effektférbrukning ca 25 W
Vikt 6 kg

Servoenhet

Effektférbrukning ca 25 W
Vikt 6,5 kg

Avstandsservot

Signalomride (nominellt) 40V - 190V

Instdllningsnoggrannhet 0,3%
Insvédngningstid vid plotslig <l sek
signaldndring frdn 0 - max
Luftdataenhet

Effektforbrukning ca 35 W
Vikt 8,5 kg
Hojdtrycksservot

900 < pis < 1050 mb.

Kvadratiskt medelfel i upp- 0,5 mb
mitt tryck sett pd servots

givaraxel

Max tilldtet fel 1 mb
700 < pis < 900 mb.

Kvadratiskt medelfel i upp- >1,5 mb
mdtt tryck sett pd servots

givaraxel

Max tilldtet fel 2,5 mb

25 < pis < 700 mb.

Kvadratiskt medelfel i upp- <2,5 mb
maéitt tryck sett pd servots

givaraxel

Max tilldtet fel 3,5 mb
Foljningsfel vid en tryck- <2 mb

dndring av 50 mb/sek
Insvdngningshastighet vid > 60 mb/sek

6verstyrning

Anm: Nir luftdataenheten tippas, ma3 felet 1

utgdende signal vara max 0,2 mb i vin-
kelomrddet 120° i férhdllande till nor-
mallige. Storre fel dn 0,5 mb fir inte
férekomma 1 ndgot tippldge. Nar luft-
dataenheten vrids kring ldngdaxeln, f&r

felet aldrig o6verstiga 0,2 mb.

Farttrycksservot

Samma toleranser som for hojdtrycksservot
betrdffande f6ljningsfel, insviangningshastighet

och tippning.

Marktrycksinstdllaren

Effektférbrukning obetydlig
Vikt 0,66 kg
Flygskedesindikatorn
Effektforbrukning (nir steg- 15 W
omkopplaren arbetar)

Vikt 0,85 kg

Provningsutrustning

For funktionskontroll och fels6kning finns tv&

apparater. Dessa ar

Héjdsimulator M3744-804210 med motorpump

och slangar och
DS-provare M3744-805210,

Hojdsimulatorn d&r monterad i servicebilen for
fpl 35 A, medan DS-provaren &r en transpor-
tabel felsokare, avsedd att anvidndas i kabi-
nen. Den ansluts till ett maétuttag i bakre

vanstra delen av kabinen.
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KONSTRUKTION

FORSTARKAREN

Allmédnt

Forstdrkaren dr inbyggd i en stomme av 1,5
mm aluminium, som &r sammanfogad med

svets- och nitférband.

Sin speciella utformning har den fitt foér att
optimalt kunna utnyttja utrymmet i frdmre de-
len av kabinen. Den dr delad i tvd sektioner
for att ej kollidera med en ldngsgdende flyg-

plansprofil.

Enheten &dr placerad i frdmre vidnstra delen

av kabinen och innehiller bl a nitaggregat,

Bild 5.

. Plint

. Anslutningsdon
Plint
Genomfdring
Anslutningsdon
Likriktare
Likriktare

~N O~ U b Wy
N . .

8.
9.
10.
I,

1.2=
¥3.

Forstarkare M3161-402010

Nétaggregat
Stabiliseringsaggregat
Relder
Servofdrstdrkare

fér avstidndsservo
Anslutningsdon
Magnetisk forstdrkare

Dataenheter ARENC DS1 Beskrivning
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Bild 6. Forstiarkarens baksida

1. Styrskena

2. Vinkel

stabiliseringsaggregat och servoférstirkaren

till avstdndsservot.

Av bild 5 framgdr, hur férstirkaren 4r upp-
byggd. Locken, som p& bilden &r borttagna,
fdsts med skruvfdrband och ir férsedda med
gummilister f6r att hindra damm att tranga
in. [ flygplanet fasts férstirkaren med en
styrskena och en vinkel, som skruvas fast

pd flygplanstommen.

For yttre elektrisk anslutning finns tre an-
slutningsdon. Ett av dem sitter fast p§ stom-
men, medan de tvd andra avslutar utgdende
kablar. For att avlasta kablarna mot drag-
ning och forhindra att damm trénger in i en-

heten finns en speciell genomféring., Denna

bestir av tvd koniska aluminiumhylsor med
mothakar som ligger mellan kabelstammen
och PVC-slangen. Hylsorna pressas med

skruvférband mot ett site.

Ndtaggregatet

Nétaggregatets nédttransformator foljs av tva
likriktare, av vilka den ena bestdr av tre
dioder och den andra av sex dioder., Den
forstndmnda likriktaren f6ljs pd utgdngssidan
av en stoppspole och en filterkondensator och
anvdnds for matning av stabiliseringsaggre-

gatet. Dioderna d4r monterade p& en vinkel.
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Den andra likriktaren anvidnds {6r matning
med ostabiliserad spdnning, och dess sex di-
oder 4dr tillsammans med tvd ankarmuttrar
fér infdstning ingjutna i gjutharts. Den {6ljs
pd utgdngssidan av en stoppspole och tvi fil-

terkondensatorer.

I férstdrkaren inryms dven servoforstdrkaren
till avstdndsservot med en magnetisk férstiar-
kare som slutsteg. P& en plint sitter tre kon-
densatorer och pi en annan plint sitter bl a

tre precisionsmotstdnd.
Fo6r vissa omkopplingar finns tvd relider.

Foérstarkaren kan utokas med ytterligare en
servofdrstirkare, och diarfoér finns ett extra

anslutningsdon.

Stabiliseringsaggregatet

Stabiliseringsaggregatet (bild 7) dr uppbyggt
av aluminiumplat. I rérhéllare sitter tre sub-
miniatyrrér, tvd av typ 6111 och ett av typ
5902. RoOrbenen dr elektriskt anslutna pd en
isolerande platta. Samtliga komponenter &r
placerade mellan tvd plintar med tryckt led-
ningsdragning. En trimpotentiometer &dr fist

vid samma platta som roren.
Yttre elektrisk anslutning sker genom ett &t-

tapoligt anslutningsdon.

Enheten &dr forsedd med styrstift och fasts

med tvd oférlorbara skruvar.

Bild 7. Stabiliseringsaggregatet

Servoforstédrkaren
for avstandsservot

Enheten (bild 8) best8r av en komponentsta-

pel, en rorbrygga och en modulator.

Bild 8. Servofdrstidrkaren f6r avstindsservot

. Modulator

Stomme

Rérbrygga
Trimpotentiometrar
Komponentstapel

. Styrtapp

O Uk W B —
.

Stommen dr av 1,5 mm aluminium. P& denna
finns tre trimpotentiometrar, och tv3d klackar

med oférlorbara skruvar.

P3 stommens botten sitter tvd styrtappar,
som ger styrning for ett 18~-poligt anslutnings-

don.

Komponentstapeln utgérs av tvd plattor med
tryckt ledningsdragning, som &r fastskruvade
vid tvd gavlar. Gavlarna, som har tv3 ankar-
muttrar, dr fastskruvade vid stommen., Mel-
lan plattorna sitter motst&nd och kondensa-
torer och fr&n plattorna utgdr kablar dels till

anslutningsdonet och dels till réren.

Rorbryggan utgdérs av en 1 mm aluminium-
plit, fastnitad vid stommen. P34 denna pldt
finns en superpertinaxplint jiamte fyra ror-
héllare. I rorhdllarna sitter subminiatyrror

av typ 6111, (V1, V3, V4) och typ 6112 (V2).
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Modulatorn

Modulatorn bestir av tvd transformatorer,
fyra kiseldioder, tre motstdnd och en poten-
tiometer. Samtliga komponenter utom poten-
tiometern dr ingjutna i gjutharts. Modulatorn
dr fdst med tvd skruvar pi stommen till av-

stdndsservots servoftrstirkare.

SERVOENHETEN

Allmdnt

Servoenhetens stomme &r av 1,5 mm alumi-
nium, som 4r sammanfogad med svets- och

nitfédrband. Enheten adr i likhet med forstir-

karen utformad sd, att utrymmet i kabinens
frémre vidnstra del utnyttjas maximalt. Den
innehdller bl a avstindsservot med dess gi-
vare och den elektronik som behdvs fér be-
rdkning av glidbanan., H&ir sitter dven de re-
lier, som utfor de flygskedesberoende om-

kopplingarna.

Av bild 9 framgdr hur servoenheten 4r upp-
byggd. Locket, som pd bilden &r borttaget,
fdsts med skruvférband och &dr fotrsett med
gummilister f6r att hindra damm att tridnga
in.

For yttre elektrisk anslutning finns fyra kab-
lar med anslutningsdon samt tvd anslutnings-
don pd stommen. Kablarna férs ut genom stom -

mens vigg pd samma sitt som kablarna i for-

stirkaren.

Bild 9. Servoenhet M3161-401010

1. Plint

2. Trimgrupp

3. Plint

4. Plint

5. Signaltransformator
6. Anslutningsdon

7. Plint
8. Stabilisatorrdr
9. Reldgrupp

10. Summator

11. Avstdndsservot
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Bild 10. Servoenhetens baksida

I. Anslutningsdon 3. Skala

2. Spegel
[ servoenheten sitter avstdndsservot, sum- Servogruppen dr uppbyggd pd tre aluminium=-
matorn, signaltransformatorn, trimgruppen plattor, pd vilka givarna dr fdsta och i vilka

och reldgruppen.

Vidare finns tre plintar av superpertinax. Den
ena plinten dr en anslutningsplint {or servo-
gruppen. P34 den andra plinten finns bl a en
del precisionsmotstdnd. P& den tredjc plinten

sitter tvd kondensatorer och ett motstdnd.

Stabilisatorroret 85A2 sitter 1 en rorhdllare,
monterad pd en aluminiumplatta. Plattan ar
fast pd fyra stolpar. Som kraftférdelningsplint
tjdnstgér en skruvplint som dar fastskruvad

p& stommens vigg.

For att underlatta trimning i flygplanet ar
locket som tdcker hdlen f6r trimpotentiomet-

rarna f6rsett med en spegel.

Avstandsservot

Med avstidndsservot avses en viaxelgrupp med Bild 11. Servogruppen {6r avstindsservot

motorgenerator och givare, som framgdr av .
g g g 1. Potentiomecter

bild 11. 2. Servomotor




16 Konstruktion

axlarna i de erforderliga kuggvidxlarna ar
lagrade. De tre plattorna dr fixerade i for-
hdllande till varandra genom tre skruvar med
distanser. For att férhindra att servona ru-
sar under uppvdrmning av elektroniken eller
vid uppkomna fel, &dr servots arbetsomrdde
begrdnsat av fjddrande mekaniska stopp. Mel-
lan en stoppklack och en stopparm d&r inlagda
dtta stoppbrickor med ett arbetsomr&de pi
330°. Nir servot ror sig frdn det ena &ind-
laget till det andra, roterar stoppbrickorna
med successivt, Den sista stoppbrickan gri-
per tag i stopparmen som tvingas &t sidan
mot en fjdderkraft, tills stoppklacken tar

emot.

P& en axel finns en skala som underldttar av-
ldsningen av servots instidllning. P& den tvre
plattan sitter en motorgenerator som servo-
motor, och en ensad potentiometer med tre
sektioner. Utviaxlingen mellan motorn och gi-

varen ar 1:85,

Summatorn

Enheten bestdr av en stomme, tvd komponent-

staplar och en rorbrygga.

Stommen dr av 1,5 mm aluminium. P8 stom-
mens botten sitter tvd styrtappar f6r det 18-
poliga anslutningsdonet. Genom tv§ oférlorba-

ra skruvar hills enheten p& plats.

Komponentstaplarna utgérs av tv3 plattor med
tryckt ledningsdragning, som &r fastskruvade
vid tvd gavlar. Gavlarna, som har tvd ankar-

muttrar, dr fastskruvade vid stommen.

P& den ena komponentstapeln finns, f6rutom
motstdnd och kondensatorer, en transforma-
tor, ett got inneh&llande tvd dioder samt en

trimpotentiometer.

P& den andra komponentstapeln sitter endast

motstdnd och kondensatorer.

Rorbryggan 4r en 1 mm aluminiumpl8t, som
dr fastnitad vid stommen. P& denna plit ar
sma plattor av superpertinax nitade jamte fem
subminiatyrror, vilka d4r vidnda &t olika h3ll
beroende p& till vilken kompoﬁentstapel de

dr anslutna.

2
3
4
5
Bild 12. Summator

l. Rorbrygga 6. Transformator

2. Stomme 7. Diodgot

3. Trimpotentiometer 8. Gavel

4. Styrtapp 9. Komponentstapel

5. Anslutningsdon

L]
Ovrigt
I servoenheten finns dessutom en signaltrans-
formator (Tr8L), en central trimgrupp om-
fattande sju trimpotentiometrar som inte in-
ryms i elektronikenheterna, samt en relid-

grupp omfattande tre relder.

LUFTDATAENHETEN

Allmant

Bild 13 visar luftdataenheten med k&pan och
locken avtagna. Luftdataenheten bestir av tvi
servosysterm med servofdrstirkare, trycktub,
servogrupp, magnetisk forstirkare som slut=
steg, tre plintar med motstdnd och ett anslut=-
ningsdon for elektrisk anslutning. Varje ser-
vosystem dr uppbyggt i en rdnna av 1,5 mm
aluminium. P32 gaveln finns anslutningar f&r
statiskt tryck och totaltryck. Ett kopparrér

sorjer for att bdda tuberna f&r statiskt tryck.

P3 den ena av de tre plintarna i enheten sit-
ter ett motstidnd. P& den andra plinten sitter
kompensationsmotstdndet for tuben. P& den
tredje plinten dr tvd belastningsmotstdnd till

servogruppens givare inlddda.
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Bild 13. Luftdataenhct M3161-403010

1. Scrvofdrstirkare

2. Trycktub

3. Plint

4. Motorgenerator

5. Potentiometer

6. Axcl

7. Transformator

8. Potentiometer

9. Trimpotentiometer
10. Motorgenerator |

Trycktuberna

pis-tuben

Som framgdr av bilderna 14 och 15 dr pis-

tuben inbyggd i ett aluminiumrér med tva

14

I'l. Axel

12. Potentiometer

13. Trimpotentiometer

14. Plint

15. Plint

16. Magnetisk forstidrkare

17. Anslutningsdon

18. Anslutning for totaltryck

19. Anslutning for statiskt tryck
20. Ror for statiskt tryck '

trycktdta gavlar. I den ena gaveln finns en

anslutning f6r inmatning av indikerat statiskt

tryck, P4 den andra gaveln finns en

pis.
trycktit genomforing for pis-tubens utgdende
axel. Axeln dr forsedd med en kldmkoppling

for mekanisk anslutning till servogruppen.
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pis-tuben innehdller en fast och en rérlig ane-
roid, vardera forsedd med en kondensator-
platta. Kondensatorplattan dr fastlimmad vid
en mycalexskiva for elektrisk isolering. En
ring med invindiga gédngor fastlimmad vid
mycalexskivan bildar den mekaniska anslut-

ningen till en p& aneroiden fastsvetsad knapp.

Fridn varje kondensatorplatta gdr en spiral-
formig kopparledare till en genomfdring. Des-
sa tvd genomfdringar &4r tillsammans med
stomforbindningen tubrérets elektriska anslut-

ningar.

Den fasta aneroiden d&r med en invidndigt géng-
ad ring fast vid en magnesiumtapp i ena ga-

velns centrum.

Den rorliga aneroiden dr pd samma sditt fast
vid en fjaderbelastad hylsa, som &dr axiellt
rorlig i dnden pd en precisionsgédngad skruv.
Runt hylsan och skruven sitter en trumma,
férsedd med utvindiga kuggar. P& trumman
sitter en ring, i vilken tre tappar &r inskru-
vade. Tapparna dr ytterst utformade som ski-
vor, vilka ligger an mot skruvens ginga. Ett
kugghjul i ena dnden av tubens utgdende axel

dr i ingrepp med trummans kuggar.

Bild 14.

Gavel

Skylt
Kliamkoppling
Utgdende axel
Genomfdring

Uk Wi —

Hojdtrycksservots trycktub

Aluminiumrér
Stomskruv

Gavel

Anslutning f6r pis

e lNeBEN I e

Bild 15.
1. Kugghjul
2 Rorlig aneroid
3 Genomfdring
4. Fast aneroid

Hojdtrycksservots trycktub isdrtagen

Kondensatorplatta
Trumma
Precisionsgidngad skruv
Tappar

o< BENIOANE)]
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qci-tuben

Som framgdr av bilderna 16 och 17 4r &dven
qci-tuben inbyggd i ett aluminiumrér med tva
trycktdta gavlar. I den ena gaveln finns en
anslutning for inmatning av indikerat statiskt
tryck, pis, och en anslutning f6r totaltrycket,
pis =
tuben fatt sitt

pt. Inuti tuben uppstdr trycket pt -

skillnadstrycket qci, varav

namn. Genom ett kopparror tillférs &dven den

andra gaveln pt. I gaveln finns ocksd en
trycktdt genomfdring f6r qci-tubens utg8ende
axel. Axeln har en kldmkoppling fé6r mekanisk

anslutning till servogruppen.

qci-tuben inneh3ller en fast och en roérlig dif-
ferentialdosa, vardera foérsedd med en kon-
densatorplatta. I 6vrigt overensstdmmer qci-

tubens konstruktion med vad som ovan sidgs

om pis-tuben.

8

Bild 16. Farttrycksservots trycktub

Kopparrér
Anslutning for pt
Anslutning for pis
Gavel

AW N o~

Kldamkoppling
Utgdende axel
Gavel
Aluminiumror

@® oW,

Bild 17. Farttrycksservots trycktub isdrtagen

Kugghjul

Hylsa

Rorlig differentialdosa
Kondensatorplatta
Stomskruv

Db Wiy =~
P

6. Fast differentialdosa

7. Genomforing

8. Trumma

9. Tapp

0. Precisionsgidngad skruv
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Servogrupperna

Servogrupperna dr uppbyggda pd vardera tvd
aluminiumplattor, pd vilka givarna sitter och
i vilka axlarna i de erforderliga kuggvidxlarna
dr lagrade. De tvd plattorna &r fixerade i
férhdllande till varandra genom tvd distans-
bultar och en pinnbult, vardera férsedd med
en distanshylsa. Ytterst p& distansbultarna &r

gummibuffertar p&skruvade.

For att tuberna skall skyddas ndr servona ru-
sar finns fjddrande mekaniska stopp. Mellan
en stoppklack och en stopparm &r inlagda
stoppbrickor med ett arbetsomride p& 330°,
N&r servot rér sig fr&n det ena indliget till
det andra, roterar stoppbrickorna med succes-

sivt. Den sista stoppbrickan griper tag i

Bild 18. Servogruppen f{6r héjdtrycksservot

Mikrostrémstallare
Kugghjul

Index

Skala

Distansbult
Gummibuffert
Stoppklack
Stopparm

Koppling

Kamskivor

SO0~y U B W =

b

Bild 19. Servogruppen fér farttrycksservot

ls
2.
3.
4.
5.
6.
i
8.
9.
0.

stopparmen, som tvingas it sidan mot en fja-

Mikrostrémstillare
Kugghjul

Index

Skala

Distansbult
Gummibuffert
Stopparm
Stoppklack

Koppling

Kamskiva

—

derkraft, tills stoppklacken tar emot.

For att underlidtta instdllning och trimning av
servona finns pd vardera servot en skﬁla pd
en axel samt ett index. P& samma axel sit-
ter ett kugghjul, som &4r friktionskopplat till
axeln. Vid extrema tryck utanfér arbetsom-
rddet kommer kugghjulet att slira. P8 si sitt

skyddas kugghjulen mot héga vridmoment.

P& en annan axel finns pd héjdtrycksservot tva
kamskivor och pd farttrycksservot en kamski-
va, som &dr fdsta med kldmkopplingar. Kam-
skivorna manévrerar mikrostrémstillare. Ser-
vogrupperna dr anslutna till tuberna genom
en utgdende axel vardera, som #4r férsedd

med en koppling.

P& servogrupperna finns en motorgenerator,
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givarpotentiometrar och trimpotentiometrar.
P& hojdtrycksservot ger en envarvig potentio-
meter med sju uttag tillsammans med en
transformator funktionsvirdet f(pis) till glid-

baneberdkningen.

Servoforstarkarna

Vardera servoforstirkaren bestir av en ror-

brygga av aluminium, didr fyra rorhé&llare ar

fastnitade, och tvd plintar av superpertinax, Bild 20. Servoforstdrkare foér tryckservo

dir forstirkarens komponenter sitter. P4 ror- 1. Rérbrygga 4, Avkinnarbrygga

bryggans bdda gavlar dr fastlimmad en 3 mm 2. Plint 5. Trimpotentiometrar
3. Rorhillare

aluminiumplatta med spdr fér plintarna. P&

de forstarkta gavlarna finns roérliga muttrar

for fastsdttning i tubrdnnorna. Muttrarna be-

stdr av en gingforsedd tapp, fixerad med en

gripring.

P& rorbryggan finns fyra ror, tre av typ 6111 MARKTRYCKSINSTNLLAREN
(V1, V3, V4) och ett av typ 6112 (V2). P3

ena gaveln sitter tre trimpotentiometrar. P& Marktrycksinstillarens huvuddelar drapparat-

den andra gaveln sitter avkdnnarbryggan. k&8pan med dess fastsittningsanordning, en

Bild 21. Marktrycksinstdllare M2498-101010

1. Képa 4, Potentiometer
2. Anslutningsdon 5. Transformator
3. Rikneverk
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insats med ré&kneverk, viaxlar, potentiometer

och transformator samt ett anslutningsdon.

P& indikatorns framsida sitter en frontpl&t
med skyddsglas. En skruvring utanpd skydds-
glaset pressar insatsen mot dess anliggnings-

ytor i kdpan.

Potentiometern ger tillsammans med trans-
formatorn funktionen f(pm). Fo6r att skydda
potentiometern och rdkneverket finns ett me-
kaniskt stopp, bestiende av ett antal brickor,
som successivt griper i varandra, tills den
sista brickans rorelse begridnsas av en stopp-

ring. En slirkoppling skyddar sedan mekani-

ken mot for kraftiga vridmoment.

FLYGSKEDESINDIKATORN

Flygskedesindikatorns huvuddelar d&r apparat-
kdpan med dess fastsdttningsanordning, en in-
sats med stegomkopplare och skala samt ett
anslutningsdon. K3pan dr férsedd med en t&t-
ningshylsa f6r anslutningskabeln och ett styr-

stift for fixering av skalan.

P& insatsen sitter ett stegreld, i vars ena
dnde en foljevisare sitter fastskruvad. Under
visaren sitter en skala. Hela insatsen hills
pd plats och skyddas av en ring, en packning,
ett skyddsglas och en skruvring.

P4 insatsens baksida sitter en plint, dir man
dterfinner avstdrningskomponenterna, vilka

utgérs av tvd kondensatorer.

U0

Bild 22. Flygskedesindikator M3372-001010

1. Képa
2. Insats

3. Anslutningsdon

2
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VERKNINGSSATT

ALLMANT

DS1 apparatenheter har sin frdmsta uppgift
som berdknare, signalomvandlare och kopp-

lingscentral (se blockschema, bilaga 1).

Inplacerad i flygplanet mottar DSI] informa-

tion fr&n féljande enheter:

PN-507/A SM-enhet
PN-507/A manoéverl8da
Nospitotrsr

Kraftenhet

Den i DS1 behandlade informationen distribue-

ras till:

Horisontalindikatorn med korsvisare
PN-507/A instrument

PS-02/A

Skjutgrédnsberdknaren fér Rb 324
Lampa landningsstéall

I samverkan med flygskedesindikatorn skéts
de skedesberoende omkopplingarna av ett an-

tal relder i forstirkaren och i servoenheten.

Foéljande omkopplingsldgen eller flygskeden

finns:

FRAN FRAN O
FORVARMNING FORV F
ANFLYGNING I ANFL I “Al
ANFLYGNING II ANFL II A2
MALSPANING MALSP M
STRID STRID s
NAVIGERING 300 NAV 300 N
NAVIGERING 30 NAV 30 . N2
LANDNING LAND L

For att kunna klara uppgiften som berdknare
och signalomvandlare har DS1 tre servosy-
stem. Ett av servona bearbetar avstdndsinfor-
mation frdn PN-507/A, medan de tvd ovriga
bearbetar tryckinformationen frdn nospitotro-

ret.

SERVOSYSTEMEN

Allméant

Apparaternas tre servosystem ar positions-
servon, uppbyggda med samma typ av servo-
forstdrkare, slutsteg och motor. Ett av ser-
vona har potentiometer som kontrollerande
organ, medan de tvd Ovriga har trycktub och

avkdnnarbrygga.

Om det st3r en felspinning e ps. servoforstir-
karens ingdng, betyder detta, att motorn inte
tillfors tillrdcklig energi for att vrida kon-
trollorganet till ratt ldge. Kallar vi motorns
moment f6r M, blir kvoten -I:—d - Kl, diar K1
dr en konstant, ett uttryck fér servots in-
stdllningsnoggrannhet. Eftersom M 4r en funk-
tion av € och alltsd ett uttryck for foSrstirk-
ningen, kan vi dra den slufsatsen, att om man
skall ha hog 'installningsnoggrannhet, erford-
ras dven hdg férstidrkning. Bild 23 visar ser-

vosystemet starkt férenklat.

Dataenheter ARENC DS1 Beskrivning
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Kontrol|-
element Kt-M
ach Is A \
felav-
., [% Servo-
kdnnare TBrstarkare Slutsteg

Bild 23, Principen f6r servosystemen

I servona férstidrks € dels i servofdrstirka-
ren, dels i slutsteget. Tyvdrr kan man inte
6ka forstirkningen hur mycket som helst.
Kommer man 6ver en viss gridns, sjdlvsving-
er niamligen servot. Trimmar man ett servo
optimalt med hdnsyn till enbart férstdarkning-
en, f&r man ldtt insvidngningar med stora
dversvingningar. For att nedbringa dessa kan
man i summationspunkten féra in en spédnning
i motfas till € och proportionell mot motorns

rotationshastighet.

En s&dan spénning fdr man frdn takometern
pa servomotorn. Hur € behandlas i servofor-
stirkaren, framgdr nedan under avsnittet

Servoforstirkare.

Felspadnningen ¢ erhdlls pd olika s&tt f6r de tre
servosystemen. Vad avstdndsservot betriffar
jamfors hdar likspadnningssignalen med en lik-
spdnningsreferens som matas in pd servopo-
tentiometern. Signal och &terféring kopplas
till en ringmodulator o6ver tva katodfgljare,

och p& ringmodulatorns utgdng erhdlls ¢. Be-

1

)
)

30—

2

115V—04

triffande tryckservona h&nvisas till beskriv-

ningen av Avkdnnarbryggan.

Utgdngen p& servofdrstirkaren dr tvd anoder
pd en rdrdemodulator som ansluts till 115V
400 Hz i serie med tvad lindningar i en mag-
netisk fdrstdrkare som har tjanstgdér som

slutsteg.

Principen for den magnetiska fdrstdrkaren
visas p& bild 24. Forstirkaren bestdr av tvd
reaktorer med vardera tre lindningar. En av
lindningarna, styrlindningen, &dr ansluten till
demodulatorn 1 servoférstdarkaren. P& den
andra, primadrlindningen, matas in 115 V 400

Hz. Den tredje lindningen, kontrollindningen,

dr ansluten till motorn.

Av bild 24 framgdr, att kopplingen kan for-
enklas genom att man tdnker sig belastning-
en, 1 detta fall servomotorn, transformerad
till primarlindningen i form av tvd lika im-
pedanser RL1 och RL2.

i de tvd lindningshalvorna kallar vi for Z1

Reaktorimpedansen

och Z2. Vidare kallar vi spdnningarna o&ver

RL1 och RL2 f6r el och eZ.

Spdnningen till motorn blir V = el + e2. N&r
styrstrémmarna il = i2, blir el + e2 = 0.
Om daremot il dkar, samtidigt som i2 mins-
kar, bérjar reaktorn 1 att madttas. Hirvid
minskar Z1, varfor spéinningen el 6ver RLI
6kar lika mycket som spdnningen e2 over RL2
minskar (som f8ljd av att Z2 okar). V &r nu
inte = 0. Spdnningen blir genom kondensatorn
C fasférskjuten 90° i férhillande till priméar-

spanningen till den magnetiska forstarkaren.

115V

Bild 24. Principen f6r magnetisk férstdarkare
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For liten dampning

For stor ddmpning

Oplimal dampning

Bild 25. Insvidngningsforlopp fé6r olika takometersignaler

§t_e§‘_1c_n:n_o_t_o_r_n har tvd statorlindningar, som
ligger forskjutna 90° i férhllande till varand-
ra. Den ena kallas referenslindning och ma-
tas med samma spdnning som den magnetiska
forstirkarens primdirlindning. P& kontrollind-
ningen inmatas den 90° fasforskjutna spidn-
ningen. Strémmarna i de b&da lindningarna
ger ett roterande magnetfdlt. Genom att det-
ta magnetfdlt inducerar strommar i rotorns

kortslutna lindningar, kommer rotorn att ro-

tera med fidltet.

Motorns rotationsriktning &r beroende av
tecknet pd den fasférskjutna spinningen V i
férh&llande till referensspidnningen, och rota-
tionshastigheten blir proportionell mot ampli-

tuden p& V.

Vi har nu sett hur en felspidnning € p&servo-
forstirkarens ingdng omsiétts till en rotation
p& motorn. Servomotorns takometerdel bidrar

till servots stabilisering.

Takometern har i likhet med motorn tvd sta-

torlindningar. Den ena matas med en fast
referensspinning. Over den andra erhdlls, d&
motorn roterar, en spdnning i fas med den
inm‘atade och vars amplitud &r proportionell

mot varvtalet.

Takometersignalen kopplas 6ver entrimpoten-
tiometer och ett summationsmotstdnd in p&
servofdrstirkarens ingdng. Det har tidigare
pipekats, att takometersignalen ddmpar ser-
vot. P& bild 25 visas exempel p& olika in-
svidngningsfdrlopp beroende pd takometersig-

nalens storlek.

Servoforstdrkarna

Foér att forklara servoférstidrkarens verk-
ningssitt utgdr vi fr&n bild 26. Vi antar att
felspdnningens momentanviarde dr vdxande po-

sitivt.

Spénningen kopplas in pd VI1v styrgaller.
Strommen genom Vv 6kar, och vi f&r en ne-
gativ halvperiod p& V1v anod. En del av den-
na spdnning tas ut éver potentiometern R2 och
kopplas 6ver kondensatorn Cl in pd V1h styr-
som f3dr gallerférspdnning

galler, genom

spdnningsdelaren R4-R3. Strémmen genom
V1lh minskar, varvid spinningen p& anoden
6kar. Om nu spénningen varit rent sinusfor-
mad 400 Hz hade utspdnningen fr&n parallell-
T-filtret varit noll. Men eftersom kurvformen
oftast innehdller 6vertoner, kommer vi att f&
utspidnning frdn filtret p& dessa frekvenser.
Utspédnningen frén filtret kopplas till V2v styr-
galler och medf6ér en dkning av strommen ge-
nom Vlh. Ursprungligen orsakade den negati-
va signalen p&8 V1h styrgaller en minskning
av strémmen genom V1h. Vi har sdledes f&tt
en frekvensberoende motkoppling och ddrmed
en selektiv foérstirkare. Studerar vi kurvfor-
men p& Vl1h anod i ett oscilloskop, kommer

vi att finna en ren sinusformad spénning.

Spinningen frdn V1h anod kopplas &ver kon-
densatorn C6 in p& fasvidndarsteget V2h styr-
galler. Detta steg d4r symmetriskt kopplat med
anod- och katodmotstdnd lika stora. Utspén-
ningen frdn V2h anod blir s8ledes lika stor
som utspdnningen p& V2h katod men med mot-

satt faslage.
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Slutsteg

R14
[ RI1S]
R16

Bild 26. Principen f6r servoférstdrkare

Spdnningarna kopplas 6éver kondensatorerna C7

och C8 in pd demodulatorns styrgaller.

Till V3v styrgaller kopplas en spidnning, vil-
ken startar vid tiden tl med en positiv halv-
period, medan V3h styrgaller bdrjar med en

negativ halvperiod.

Mittpunkten pd den magnetiska férstirkarens
styrlindning matas med 115 V 400 Hz. Vid ti-
den tl bérjar d&ven denna spinning med en po-

sitiv halvperiod. Under férsta halvperioden

Magnetisk
| forstarkare

Q /\ L M
UV,

kommer V3v att leda mer dn V3h, som vid
full utstyrning dr strypt. Under nidsta halv-
period &r matningsspédnningen negativ. Strém-

marna genom styrlindningarna d4r d& noll.

Om styrgallerspinningarnas polaritet d4r om-
vind samtidigt som forstdrkarens matnings-
spdnning &4r positiv, kommer V3h att leda

mer d4n V3v.

Anod- och styrgallerspdnningarna f6r V3 kom-

mer att f8§ samma utseende som pd bild 27.

Bild 27. Anod- och styrgallerfoérspéinningar
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FORSTARKAREN

Allmént
Kretsschema bilaga 2

Forstdrkarens huvuduppgift dr att till samt-
liga apparatenheter ldmna kraft, best3ende av
glédspdnning 6,3 V samt en stabiliserad och
en ostabiliserad anodspidnning pd +165V. Dar-
fér inryms i forstdarkaren bl a nédtaggregat
och stabiliseringsaggregat. Dessutom uppbar
den servoférstiarkaren f6r avstdndsservotmed

styrdel och modulator inbyggda i en enhet.

Ndtaggregatet

Nditaggregatets ndttransformator ir av trefas-
typ med varje spole bestiende av fyra lind-

ningar:

Lindning nr 1 dr primadirlindningen. Dess ena

dnde dr ansluten till en stjadrnpunkt som f{érs

ut via en svart, teflonisolerad uttagsdnde.
Dess andra dnde ar ansluten till en vit teflon-
isolerad uttagsdnde. Primédrspdnningen dr 115

V 400 Hz.

I__,_il}cih}i_n_g__n_r__Z_ matar den likriktare som be-
stdr av sex dioder. Dess ena dnde 4r anslu-
ten till en intern isolerad stjdrnpunkt, medan
dess andra &dnde &dr ansluten till en brun, te-
flonisolerad uttagsdnde. Fasspanningen vid no-

minell belastning 4r ca 76 V.

Lindning nr 3 matar den likriktare som be-

stdr av tre dioder. Dess ena dnde a4r ansluten

till samma stjirnpunkt som lindning nr 1,

medan dess andra &dnde &dr ansluten till en
orange, teflonisolerad uttagsidnde. Fasspédn-

ningen &dr vid nominell belastning ca 265 V.

Lindning nr 4 a&r

glodspanningslindningen.
Dess ena idnde dr ansluten till samma stjdrn-
punkt som lindning nr 1, medan dess andra
dnde dr ansluten till en grd, teflonisolerad
uttagsidnde. Fasspidnningen 4dr vid nominell

belastning 3,64 V. Trefasspinningen som an-

vdnds som glédspdnning blir /3 + 3,64 =
6,3 V. P38 s3 sidtt erh3lls en glédspanning
som dr symmetrisk 1 fdérhdllande till jord,

vilket dr en foérdel ur stdrningssynpunkt.

Sedan utspidnningen frdn lindning nr 2 likrik-
tats gldttas den i ett filter, som bestdr av en
stoppspole och tvd kondensatorer. Kondensa-

torernas kapacitet d4r 10 pF.

Sedan utspdnningen fr3n lindning nr 3 likrik-
tats glattas den i ett filter, som bestdr av en
stoppspole och en kondensator. Kondensatorns
kapacitet ar 1 pF. Spdnningen anvidnds f6r

matning av stabiliseringsaggregatet.

Stabiliseringsaggregatet

Den likriktade och filtrerade spdnningen kopp-
las till serierdrets anod istabiliseringsaggre-
gatet. Utspidnningen fr&n aggregatet d&r +165 V
likspdnning och utgdér anodspdnning till h&éjd-
trycksservots servoférstirkare, de tvd forsta
stegen 1 farttrycksservots servoférstdrkare,
styrdelen och férsta steget i avstdndsservots

servoférstirkare samt till summatorn.

Med potentiometern Pl kan den stabiliserade
utspinningen injusteras till 165 t20 V. Kon-
densatorn Cl forhindrar sjdlvsvangning i sta-
biliseringsaggregatets forstarkardel (bild 28,

kretsschema).

SERVOENHETEN

Allmdnt

Kretsschema bilaga 3

Servoenhetens huvuduppgift dr att samman-
stdlla och behandla inkommande information.
Bl a finns hdr den elektronik som beriknar

glidbanan.
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Bild 28, Stabiliseringbsaggregatet, kretsschema

Summatorn spdnning frdn en spidnningsdelare utanfér sum-
matorn.

Allmént

Summatorn innehdller en f6rstdrkare, en de- Férstérkaren

modulator och tvd buffertar. Den frdn sum- Forstdrkaren dr uppbyggd av tre kaskadkopp-

meringsmotstinden erh&llna spédnningen for- lade rorsteg, varav det forsta &r en pentod

stirks har, s& att radtt kdnslighet erhdlls, och de ¢vriga trioder. De ger sammanlagt en

varefter den demoduleras och matas in pa smasignalférstirkning pd ca 4000 ggr med

hojdbufferten. Sidbufferten matas med lik- dterforingsmotstindet R15 bortkopplat.

Toleranser dar ej annat anges:
motstdnd £ 10%
kondensatorer £20%

Bild 29. Summatorns forstirkare, kretsschema
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Genom motstindet R15 pd 5,6 Mohm kommer
forstdrkaren att arbeta som en motkopplad

forstirkare enligt bild 30.

R15= 56M
o
12

R1=330K | ig

en— } 8—— A=4000 ggr eut
—
"
Bild 30. Summatorns verkningssdtt

Forstirkaren dr stabiliserad med avseende
pd en resistiv last pd 50 kohm. Stabilise-
ringskretsarna har ett utseende som fram-

gdr av bild 31.

L9 foy 1t

Bild 31. Summatorns stabiliseringskretsar

Forstirkaren arbetar linjart upp till en ut-
gdngsspdnning . pd ca 25 V vid nominell be-

lastning.

For att forklara forstidrkarens verkningssatt
utgdr vi frdn bild 30.

férstirkningen &r tillrackligt stor, &r fo6ljande

Vi vill visa, att om

relation uppfylld:

ut R in
Vi foérutsitter att gallerstrémmen ig = 0 och

raférstarkningen = A (= - 4000 ggr). Detta

ger ekvationerna:

ls, 35 =213

1 2
e-ein
dn 3y B2 g
Bi_eut-e
o2 T R15
e
ut
4oy T oA €= -

Insatt i (1), erhills:

ut ut
A ®in _ Cut t A
R - R15
vilket ger

1

e
-R15 (3 + o=
ut

) = R (1 + %)

Forutsdtter vi som hdr att A d4r mycket stér-

re dn 1 (= -4000 ggr), kan vi sitta:

B
-R15 * =% = R
e
ut
eller
e = . RI5>
ut R S
Demodulatorn

Utspidnningen frdn férstidrkaren kopplas tillde-
modulatorn. For att forklara det principiella

verkningssdattet utgdr vi fr&n bild 32.

Bild 32.

Demodulatorns verkningssitt

Vi férutsdtter hir att motstdnden R2 och R3
dr lika stora och att trimpotentiometern P

stdr i sitt mittldge.

Genom transformatorns tvd symmetriska se-
kundéarlindningar flyter strémmarna il och 12
under den positiva halvperioden av Ul och U2
och 6ppnar dioderna D1 och D2. Under den

negativa halvperioden spdrrar dioderna.

F&r vinu t ex en spédnning € i fas med U,
och UZ'

den en strém genom DI, R2, 123’ R4 och R5

erhills under den positiva halvperio-


http:H--.-el.lt

30

Verkningssditt

14
O
Z,rbl
15 r6 T n 5
i0
—0
Vi 1V
vi sY ’ -
vi sV o
H47em 5 6111 sv 17
R R11
150k v 8 L9k
2 (0% R9 R10 5%
L 15k 15k
a 5% | gy 7
[Gul markning 5
svY
40
6
v g
&
Ve
Bild 33. Summatorns demodulator och buffert, kretsschema

till stommen. Spdnningsfallet 8ver R5 4r de-
detta
till

modulatorns utspidnning. Denna blir 1
Cl, C2 och C3 medverkar

att filtrera likspédnningen.

fall positiv.

Analogt fdr man en negativ utspidnning, om

och UZ'

Utspédnningen &r i det ndrmaste linjdr upp till

e, d4r en spanning i motfas med Ul

+ .
-12 V, varav vi anvidnder oss av ca J58 V.

Buffert hojd

Buffertens princip visas pd bild 34. Bufferten
bestdr av tva katodfsljare V3 och V4 (6111).
Inspédnningen kopplas till gallret p4 V3, medan

gallret pd V4 ir stomanslutet.

jnssv

Uin

Fran
demodulator

Korsvisare

hojd

Potentiometer
avstandsservo

RY
2,7k

e
k
<

Bild 34. Principen f6r buffert hojd

R1Y

Genom att V3 katod féljer gallerspédnningens
variationer, erhdlls erforderlig styrsignal till
korsvisaren. Kansligheten regleras med en

potentiometer pd avstidndsservot.

Buffert sida

Bufferten bestdr av tvi katodféljare, vilka ut-
gors av dubbeltrioden V5 (6111). Nir insigna-
len, som &r tv3 likspanningar varierande i
mottakt, ansluts till gallren, f8r man en mot-
svarande variation p& katoderna. Utsignalen

tas ut mellan katoderna och ansluts till kors-

visaren Over ett yttre trimmotstind. Buf-
fertens princip visas pd bild 35.

1185V
Ri2 R RIL  RI7 RIE
(15K L1

mo cL
04TpF

Bild 35. Principen for buffert sida



Dataenheter ARENC DS1 Beskrivning 31

Signaltransformatorn

Signaltransformatorn har till uppgift att ldm-
na erforderlig matningsspdnning till de givare
som ldmnar primadardata f6r berdkning av glid-

banan.

Transformatorn bestidr av tv3d lindningar, en
primdr- och en sekundidrlindning. Primarlind-
ningen har 1200 varv och ett uttag (2) vid 900
varv rdknat frin dnduttaget (3). Sekundirlind-

ningen har totalt sex uttag.

Ungefdrliga spédnningar och belastningsférhdl-
landen framgdr av bild 36, ddr varvtal, pri-

mérspdnning och anslutna givare dr angivna.

o-

129 verv

1200 varv

150 varv
-
fuad
)

S

Ow

Bild 36. Principen f6r signaltransformatorn
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under over 850mb
‘ 100mb
L —— i

LUFTDATAENHETEN

Allmant

Luftdataenheten har till uppgift att omsatta
tryckinformation frdn nospitotrdret till linja-
ra axelrdrelser. Frédn pitotréret erh3lls det
indikerade statiska trycket pis och totaltrycket
pt.

I luftdataenhetens h&jddel sitter ett servosy-
stem som omsdtter lufttrycket till en med pis
linjdr axelroérelse, medan luftdataenhetens
fartdel omsdtter trycket till en med qci (= pt
- pis) linjdr axelrorelse. P& axlarna sitter
givare i form av potentiometrar och mikro-

stromstédllare.

Hojdtrycksservot
Kretsschema bilaga 4

Med hojdtrycksservot avses det servosystem
som bearbetar tryckinformationen pis. Ser-
vosystemet bestdr av en trycktub fér statiskt
tryck, en avkdnnarbrygga och en servofdr-
stdrkare med slutsteg och servogrupp. Nar
trycket dndras, f3r man frdn avkdnnarbryg-
gan, genom en kapacitansdndring mellan
trycktubens kondensatorplattor en felspdnning
som styr ut servogruppen och ddrmed ocksd
den utgdende tubaxeln, tills avkdnnarbryggan
dter kommer i balans. Ett bestdmt tryck mot-
svarar pd sd sidtt en bestdmd position pd ser-

vot. Axelrdorelsen 4r beroende av gradienten

Bild 37. Hojdtrycksservots givare
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p& det tryckkinsliga organet i tuben, aneroi-
den. Potentiometergivarna 4r ddrfor kombine-
rade med trimdon for att ticka de tilldtna
variationerna som kan férekomma pd anero-
iderna. Mikrostrémstillarna styrs av stdll-

bara kamskivor.

Aneroider med
kondensator plattor (Cy,p)

pis ——=g A
H

Avkdnnar-
brygga
R
P

pis-tub Tubaxel

=

<

!

w =

~ !

R
T e

- Servoforstdrkare

t(pis)

Bild 38. Principen for hdjdtrycksservot

Eftersom aneroidernas rérelser inom arbets-
omridet 4r mycket sm&, stdlls stora krav pad
temperaturkompenseringen. Dessa krav till-
godoses dels genom noggrant val av material,
dels genom att man infért ett yttre trimmot-
stdnd som &4r placerat pd en plint. PTC-mot-
stdndet vars nominella vidrde bestdms vid
temperaturkompenseringen, har temperatur-

koefficienten 6000 ppm.

Inom ett begrdnsat tryckomr8de (1050-700 mb)

arbetar givaren nr l, som ldmnar f(pis).

Informationen, som bildas genom att man 13-
ter en transformator mata en potentiometer
med médnga uttag, avbildar sambandet mellan
statiskt lufttryck och hdjd i meter (i enlighet
med standardatmosfir DIN 5450). Genom att
aneroiderna &dr olika, m&ste varje transfor-
mator anpassas till samarbetande trycktub.
Hojdtrycksservot Ovriga givare, som arbe-
tar inom omrddet 1070-25 mb, anvidnds for
matning av olika Instrument. Spinningen frin
givare nr 2 anvands i siktet (6ver PS-02/A),
medan spédnningen frdn givare nr 3 och 4 an-
vdnds 1 skjutgrdnsberdknaren fér Rb 324 (6ver
PS-02/A).

Givare nr 5 4ar ansluten till PN-507/A och

bryter for pis < 100 mb. Givare nr 6 4&r

kopplad till lampa landningsstdll och sluter
f6r pis > 850 mb.

F&6r att sinka arbetstemperaturen pd motor-
generatorn matas takometerns referenslind-

ning 6ver ett seriemotstdnd pd 2,2 kohm.

Trycktuben for indikerat statiskt

tryck (pis-tuben)

Tubens b&da aneroider &r fsrsedda med en
kondensatorplatta vardera och utgoér tillsam-
mans en kondensator. Om tuben evakueras,
utvidgas aneroiderna i stort sett linjdrt, av-
st&ndet mellan kondensatorplattorna (6) mins-
kar och kapaciteten mellan plattorna, Ctub’
okar. Med hjilp av hojdtrycksservot hdller
man hela tiden Ctub konstant, d& en utvidg-
ning eller sammantryckning av aneroiderna
kan omsdttas i en axelrorelse. Bild 39 visar
axelrdrelsen som en férskjutning av den ror-

liga aneroiden.

pis
axelrorelse
-

Bild 39. pis-tubens verkningssatt

Omvidnt motsvarar sdlunda en viss axelposi-
tion ett visst tryck. Man rdknar 1 stort med,
att ett varv pd tubens utgdende axel motsva-

rar en tryckfordndring av 40 mb.

D3 det &r aneroidernas formfdrdndring under
tryckpdverkan som ligger till grund for axel-
rorelsen kan man aldrig rdkna med att f3
samma axelrdrelse for tvd olika aneroider.
Vi sdger att de har olika gradienter radknat i
mb/varv. Bild 40 visar gradientkurvor for
tvd olika aneroider. Kurvan f6r den ena ane-
roiden &r heldragen och f6r den andra strec-
kad.
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Linjdritetsfel

Py

very

Bild 40. Hysteresis- och linjiritetsfel for tva
olika aneroider eller differentialdosor

Av bilden kan vi dra tre olika slutsatser:

1. Ett bestimt antal varv motsvarar ett

tryckomrade individuellt f6r varje aneroid.

2. Ett bestdmt tryck motsvarar f6r samma
aneroid tvd olika axelpositioner beroende
pad vilket tryck som rddde omkring aneroi-
den forut. Aneroiderna har en viss hyste-
resis som &r olika frdn aneroid till ane-

roid.

3. Aneroidernas linjdritet dr individuell.

Fartirycksservot

Kretsschema bilaga 5

Med farttrycksservot avses det servosystem
som bearbetar tryckinformationerna pis och

pt. Servosystemet bestdr av en trycktub fér

|

|

|

l q Slulen under 130mb
|

|

|

|

skillnadstryck, en avkdnnarbrygga och en
servoforstirkare med slutsteg och servogrupp.
I trycktuben finns qci = pt - pis. Nidr ett av
trycken dndras, far man fr3n avkinnarbryg-
gan genom en kapacitansdndring mellan tryck-
tubens kondensatorplattor en felspdnning som
styr ut servogruppen och didrmed ocksd@ den
utgdende tubaxeln, tills avkidnnarbryggan Aater
kommer i balans. Ett bestdmt skillnadstryck
motsvarar pd si sitt en bestimd position pd

servot.

Differentialdosor med

kondensatorplattor (Cyyp ) gei-tub Tubaxel
pis —
pt — = «—pt
Avkdnnar-
brygga

R1
P3 <

p’ 7

AT c qci
= Servoforstérkare

Bild 41. Principen for farttrycksservot

Axelrorelsen dr beroende av gradienten pd det
tryckkidnsliga organet i tuben, differentialdo-
san. Potentiometergivarna dr ddrfér kombi-
nerade med trimdon for att ticka de tilldtna
varidtioner som kan férekomma p& differen-
tialdosorna. Mikrostrémstillaren styrs av en

stdllbar kamskiva.

Eftersom differentialdosornas roérelser inom
arbetsomrddet dr mycket smd, stidlls stora
krav p& temperaturkompenseringen. Dessa
krav tillgodoses dels genom noggrant val av
material, dels genom att man infért ett

yttre trimmotstdnd, som &r placerat pd en

U s i, e e

Bild 42. Farttrycksservots givare




34 Verkningssatt

plint. PTC-motstidndet, vars nominella virde
bestdms vid temperaturkompenseringen, har

temperaturkoefficienten 6000 ppm.

Farttrycksservots som arbetar inom

omrédet 0-1300 mb,

givare
anvands f6r matning av
olika instrument. Spinningen frdn givare nr 1
anvinds i siktet (6ver PS-02/A), och spin-
ningen frdn givare nr 2 anvinds i skjutgrédns-
berdknaren fér Rb 324 (6ver PS-02/A). Gi-
vare nr 3 dr ansluten till lampa landningsstall

och sluter vid qci < 130 mb.

For att sdnka arbetstemperaturen pi motor-
generatorn matas takometerns referenslind-

ning o6ver ctt seriemotstidnd p3 2,2 kohm.

Trycktuben fér skillnadstryck (qci-tuben)

Tubens bdda differentialdosor ar i likhet med
pis-tubens aneroider férsedda med en konden-
satorplatta vardera och utgér tillsammans en

kondensator (C Med hjilp av farttrycks-

tub)'

servot hdller man hela tiden C
tub

sammantryckning av

konstant,
dd en utvidgning eller
differentialdosorna kan omsé&ttas i en axelro-
relse. Bild 43 visar axelrérelsen som en
férskjutning av den rérliga differentialdosan.
I likhet med aneroiderna har olika differen-
tialdosor olika gradient. Den &4r av samma
storleksordning som aneroidernas, d v s ca

40 mb/varv.

Bild 40 visar gradientkurvor foér tvi olika

differentialdosor.

Kurvan for den ena differentialdosan d4r hel-

dragen och f6r den andra streckad.

qei -

axelrorelse |
== prs tryck
ptfY¢
Bild 43. qci-tubens verkningssatt

Avkénnarbryggan

Bryggan bestdr i princip av tvd kondensato-
rer, matade f{rdn en transformator. Span-
varav den

skall

ningen &ver dessa kondensatorer,
ena utgors av plattorna i tuben (Ctub)’
vara lika. Om Czub dndrar sig genom att
plattorna dndrar avstdnd, fdr man genom att
impedansjdmvikten rubbas, en obalans som
ger en spadnning pd bryggans utgdng. Denna
spdnning matas sedan in pd servoforstdrka-
ren. Nollcentreringen av transformatorns se-
kundadrlindning utgérs av tvd temperaturstabi-
De tvd

la motstdnd. sekundédrspdnningarna

balanseras med en trimpotentiometer.

MARKTRYCKSINSTALLAREN

Marktrycksinstidllaren har till uppgift att lam-
na ett funktionsvarde f(pm) fér glidbaneberik-
ningen. Vicdet pii marktrycket pm vrids in f6r
hand av flygféraren, tills rikneverket indike-
rar det 6nskade vdrdet i mb. Genom vrid-

ningen pdverkas en tiovarvig potentiometer.

Bild 44.

Marktrycksinstillare, kretsschema

Denna potentiometer har uttag som matas

med spédnning fr3dn en transformator. Poten-

tiometern tillsammans med transformatorn
bildar funktionen f(pm) som i likhet med f(pis)
dr en omséttning frdn tryck i mb till hsjd i
DIN 5450).
Marktrycksinstidllaren arbetar inom omridet

1050-900,4 mb.

meter (enligt standardatmosfar
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FLYGSKEDESINDIKATORN

Flygskedesindikatorn har tvd uppgifter att fyl-
la. Dels skall den for flygforaren indikera in-
stdllt flygskede, dels skall den ldmna skedes-
beroende manéverspanningar till relder i for-

stdrkaren och servoenheten.

Flygskedesindikatorn bestdr i huvudsak av ett
visarférsett stegreld med lika mé&nga instdll-
bara ldgen (flygskeden) som antal mandver-

ledningar.

Instidllningen gdr till s3, att man ansluter +28
V till det onskade ldget. Reldt arbetar sig di
runt genom en sjdivavbrytaranordning, tills
urfrdsningen pd reldts mandverdidck kommer
att std mitt framfor den ldgeskontakt som &r
spanningsférande. Spolen blir nu strémlés,

och reldt kan inte g8 vidare.

Synkront och pd samma axel rér sig kontakt-
armen pad reldts 6vriga tvd didck. Kontaktar-
men pd dessa signalddck gor i motsats till
manéverdidcket kontakt med onskat liage. Ge-
nom att ldgga +28 V pd kontaktarmen till des-
sa didck erhdlls skedesberoende mandverspin-

ningar.

INFORMATIONSBEHANDLING

Information fréan PN-507/A

Avstandsinformation

Avsti&ndssignalen fr§n PN-507/A &4r en lik-
spdnning som varierar linjdrt med avstdndet
mellan flygplan och marksédndare i flygskede-
na N, och N

1l 2
punkt i skedet L. Lé&gsta spdnningsnivd mot-

och mellan flygplan och sitt-

svarar avstdndet 0. Signalspinningen ligger
mellan tvd grdnsvidrden, dir 6vre gridnsen kan
ligga mellan 170 V och 210 V, medan nedre

grdnsen kan variera mellan 35 V och 45 V.

Signalen som g&r tillférstdrkaren 6ver servo-
enheten spidnningsdelas 1:5 med precisions-
motstdnd. D& PN-507/A inte fir belastas med
mer dn 100 p A, m&ste motstidnden vara hog-
ohmiga. Signalen &r modulerad av vissa stor-
spdnningar, varfér ett RC-filter, bestdende

av ett motstind 100 kohm och en kondensator

0,47 p ¥, &r inlagt i serie.

Bild 45. Flygskedesindikator, kretsschema
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Bild 47. Principen f{6r styrdel och modulator
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Signalen anvidnds i DSl i skedet L inom av-

stdndsomrddet 0-30 km,

Signalen fr&n PN-507/A matas in p4 avstinds-
servot i skedet L i enlighet med bild 46.

Bild 47 visar servosystemets felavkidnnare,
d v s styrdelen och modulatorn. Servots re-
ferenspotentiometer, som sitter pd servogrup-
pen 1 servoenheten, matas med stabiliserad
likspdnning med hjdlp av réret 85A2 (VI1).
Ritta spidnningsnivder trimmas in med trim-

potentiometrarna Pl och P2.

Servot har fdljande givare i form av en en-

sad potentiometer med tre sektioner:

Givare nr 1 anvidnds som referenspotentio-

meter.
Givare nr 2 anvidnds for glidbaneberdkningen.

Givare nr 3 ger avstindsberoende kdnslighet

i utslaget pd korsvisarens hojddel.

Sidinformation

Signalen som matas in i servoenheten utgors
av tvd likspidnningar som varierar i mottakt.
Skillnadsspdnningen varierar proportionellt
mot vinkeln mellan flygplan - fyr och fyrens
nollinje, allt projicerat pd ett horisontalplan.
Ar vinkeln lika med noll, &r spdnningarna li-
ka med ett belopp pd 145 £25 V. Vid full ut-
styrning d4r spdnningen mellan signalgrenarna
45 ti5 v, Varje signalgren spdnningsdelas i
férhdllandet 1:5 enligt bild 35.

Aven pd sidsignalerna finns 6verlagrade stor-
ningar, varfdr ett RC-filter, bestdende av ett
motstédnd pd 1,5 Mohm och en kondensator p&
0,47 wF, &r inlagt i serie.

Noll skillnadsstrém for noll insignal pd buf-
ferten trimmas med trimpotentiometern PS5,
och med trimpotentiometern P6 trimmas
korsvisarens sidbalk i skedet L att géra 15
mm utslag f6r full utstyrning &t b&da hillen,

Skillnadsstrommen ar di ca 450 pA.

Information fran luftdataenheten

Héjdtrycksservot

I héjdtrycksservot har vi en axelrdrelse linjar

med det statiska trycket.
Servot har foljande givare:

Givare nr 1 4r en envarvig potentiometer
med sju extra uttag, matad frdn en funktions-

transformator enligt bild 48,

Givaren anvidnds for glidbaneberdkningen och

signalen matas till servoenheten.
Givare nr 2 ldmnar signal till siktet (bild 49).

Givare nr 3 ldmnar signal till skjutgrédnsbe-
rdknaren for Rb 324 och arbetar inom omré-
det 25 < pis < 1150 mb. Genom inkoppling
enligt bild 50 skall en funktion f3(pis) enligt
bild 51 erhé&llas.

Givare nr 4 lidmnar signal till skjutgrinsbe-
riknaren f6r Rb 324 och arbetar inom omré&-
det 25 < pis < 1150 mb. Genom inkoppling en-
ligt bild 52 skall en funktion f4(pis) enligt
bild 53 erhdllas.

Givare nr 5 4r en mikrostréomstidllare, an-
sluten till PN-507/A. Instidllningsnoggrannhe-
ten f6r brytfunktionen dr f6r korrekt invirde

100 2 mb.

Givare nr 6 &dr en mikrostrémstidllare, an-
sluten till lampa landningsstdll. Instdllnings-
noggrannheten for slutningsfunktionen &r for

korrekt invirde 850 1:2 mb.

CCw
~700 mb

. H
Uyt = f(pis) O——Ag

1050 mb
Cw
U

Bild 48. Givare 1 1 hojdtrycksservot
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Bild 49. Givare 2 1 hgjdtrycksservot

P

i —l
cwhT—ccw
o . K
= f 3(pis)
59k

Bild 50. Givare 3 i hojdtrycksservot

Givare fr f3(pis)

Omr&de: 0% vid 25 mb
350° vid 1110 till 1185 mb
(Medelvirde 1150 mb)

L trimmas sd, att 25 mb motsvarar
0° vridningsvinkel av léparen

J matas med 10 V vs

K Lopare, skall vid trimning belas-
tas med 5,9 kohm till jord

Trimpunkt: 361 mb - 630 o/o0

£3 (pis)
1000 T

%ao

AN

N

.

500

25 mb |

0° 500 1000 mb pis

Bild 51. Utspidnning frdn givare 3 till
skjutgrdnsberdknaren

X
o————
w
o cwlcc
| —
W R23
C el
f4 (pis)
1,1k R24

L.
n

P6

Bild 52. Givare 4 i hojdtrycksservot

Givare for f4 -(pis)
Omré&de: 0% vid 25 mb
350° vid 1110 till 1185 mb
(Medelvdarde 1150 mb)
Jordas
Matas med 10 V vs
Lopare, skall vid trimning belastas
med 11,1 kohm (Precisionsdekad bor
anvandas) _
Trimpunkter: Den fasta tappen skall
ligga p& 318 mb
I. 318 mb - 1000 o/oo
II. 137 mb - 840 o/oo

=EX<

4 (pis)

1000
%o

INAREEN
7 5

™~

%00 000 =5 pis

Bild 53. Utspidnning frdn givare 4 till
skjutgrdnsberdknaren

Farttrycksservot

I farttrycksservot har vi en axelrorelse linjar
med skillnadstrycket gci = pt - pis.

Servots har fdljande givare:

Givare nr 1 limnar signal till siktet (bild 54).
Givare nr 2 ldmnar signal till skjutgridnsbe-
rdknaren fé6r Rb 324 och arbetar inom omra-
det 0 < gci < 1395 mb. Genom inkoppling en-

ligt bild 55 skall den avbilda en med gci lin-
jdr funktion enligt bild 56.
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Givare nr 3 4r en mikrostromstdllare, an-
sluten till lampa landningsstdll. Instédllnings-
noggrannheten for skall

vara 130 tZ mb.

slutningsfunktionen

H P4
o J S |

K CW—Ccw
O I

J
O
f1(qci)

Bild 54. Givare 1 i farttrycksservot

V. cw—ccw

M

w P5
f2(gci)

X
O—

Bild 55. Givare 2 i farttrycksservot

Givare for {2 (qci)
Omride: 0~ vid 0 mb
350° vid 1350 till 1440 mb

(Medelvdirde 1395 mb)

X matas med 10 V vs

W Lopare

V Jordas

Trimpunkter: I. 0 mb - 0 o/oo
II. 800 mb - 570 o/o0o0

!%(qci)
1000%s— ‘
500 1 t 1
|
= | Fit 1
L ‘
0 Al » L.
1) 500 1000mb qgci

Bild 56. Utspdnning fran givare 2 till
skjutgrdnsberdknaren

Information fran

marktrycksinstéllaren

Marktrycksinstillaren lamnar f(pm) inom om-
ridet 900,4 < pm < 1050 mb. Givaren bestdr
av en potentiometer med fem uttag, och ma-
tas frdn en funktionstransformator enligt bild
in till servoenhe-

57. Informationen matas

ten och anvidnds fér glidbaneberdkningen.

cCCwW
9004 méb

e——0 f(pm)

1050 mb
cw

Bild 57. Potentiometer och
funktionstransformator

Glidbaneber¢kning

I skedet L summeras 1 servoenheten f6ljande

informationer enligt bild 58:

1. f(pis) fr&n luftdataenheten
2. f(pm) fr&n marktrycksinstillaren

3. K+ R frdn avstdndsservot

1000 o/o0

och skall motsvara den spinning som erhills

Hojdvardet f(pis) definieras som

vid ett nominellt minimitryck pd 700 mb med
ett marktryck pd 1050 mb. Beroende pd ane-
roidernas gradient, d v s den axelrdrelse som
erhdlls for en viss tryckskillnad, kommer
1000 o/oo i spinningsnivd att motsvara olika

héjder.

Eftersom héjdinformationen frdn luftdataenhe-
ten hdnfoér sig till ett marktryck pd 1050 mb,
m3ste man korrigera med f(pm). Om vi utglr

frdn att r3ddande marktryck i sdttpunkten &r
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115V LF3 f
Je~
[+
f(pm)
11050mb
f is—
1000%0

Bild 58. Principen

1000 mb, blir héjden fran luftdataenheten re-
fererande till en negativ hdéjd motsvarande
trycket 1050-1000 = 50 mb. Det 4&r denna hojd-
skillnad man f8r justerad genom att vrida
marktrycksinstidllaren till 1000 mb. f(pm) ma-
tas ndmligen med en spdnning i motfas till
f(pis), och for att f& spidnning och hojd att
6verensstimma fér de bdda héjdinformatio-

nerna trimmas matningen till f(pm) med P7.,

Spdnningen H = f(pm) ger alltsd en hojd re-

fererad till sdttpunkten. Om vi nu jamfér

Z Dem —‘ Buff

Korsvisare ’__[—5

fér glidbaneberdkningen

denna hojd med en beroende pd avstdndet R
berdknad héjd K * R, och genom summatorn
bildar funktionen A = K +« R - H, didr K =
konstant, kommer A att betyda flygfelet i

héjdled frin en idealbana, ddr K dr lutningen.

A matas in pd korsvisarens hojddel &ver en
potentiometer p& avstindsservot. Om felet i
hojdled 4r noll bekridftas ekvationen K * R -
H = 0, och flygplanet fdljer den med ledning
av avstdndet berdknade glidbanan. Betridffande
noggrannheten i berdkningen stdlls foéljande

krav:

Bild 59. Platsfelskorrektion
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For 0 < H < 50 m skall det kvadratiska med-
felet 1 hojdberdkningen vid korrekt instdllda
pm-~- och pis-vdrden p& givarnas axlar vara
Max tillitet fel 7,5 m. For 50 < H
< 1500 m skall det kvadratiska medelfelet
Max tilldtet

<5 m.

i hojdberdkningen vara <10 m.

fel 15 m.

Kinsligheten dr intrimmad s§, att korsvisa-
ren gor 115 mm utslag fér A = 40 m i sate-
punkten och A = 240 m 20 m pid avstindet
30 kmm fr&n sittpunkten. Nominell lutnings-

vinkel p& glidbanan &r 3°,

Eftersom pitotréret har begrdnsad ldngd pa-
verkas det av den tryckvdg som bildas om-
kring flygplanets nos, vilket har till foljd att
de tryck som erhdlls i pitotréret inte dr kor-
rekta utan har vad man kallar platsfel.. Stor -
leken av dessa fel d&r beroende av machtalet
och héjden, och har empiriskt bestdmts.
Platsfelet dr stdérst nir M = 1,0 d v s just

vid passerandet av ljudvallen.

P34 grund av platsfelet f4r man medvetet
snedtrimma f(pis). Platsfelets inverkan visas

p& bild 59.

Ytterligare informationer

till korsvisaren

I samtliga flygskeden utom i L. levererar DSI
en konstant strom pd sid- och hojddelens in-
gingar, som hdller visarna utanfér synfdltet,
I skedet L ansluts dessutom +28 V over ett
féorkopplingsmotstdnd till korsvisaren. Den

resulterande strémmen manévrerar en ''flag-

ga'l.

Informationer till PN-507/A

instrument

PN-507/A ansluts beroende pi flygskedet till

olika avstidndsinformationer. Omkopplingen

-

for dessa informationer ligger i servoenheten,
men signalerna passerar i dvrigt obearbeta=

de. Se avsnittet Reldomkopplingar.,

Skedena Al, A2, M. Instrumentet erhiller

markoéverfort mélavstind.

Skedet S. Instrumentet erh8ller radaruppmatt

milavstind.

Skedena N1, N2, L. Instrumentet erhiller

navigeringsavstdnd.

Reldéomkopplingar

De skedesberoende omkopplingarna i DS1 om-~
besérjs av fem relder, som styrs fr&n flyg-
skedesindikatorn. Varje reld har fyra vix-
lingsgrupper. P& bild 60 har med ett kryss
markerats i vilka flygskeden relderna 4r till-

slagna.

Reldt L i forstidrkaren

Grupp 1. I stromlést tillstdnd ansluter reldt
parkeringsspadnning till avstidndsservot. I till-

slaget lige ansluts avstdnd fr&n PN-507/A,

Grupp 2. I tillslaget ldge ansluts spédnning

till korsvisarens flagga.

Grupp 3 och 4. Anvidnds ej.

Reldt M 1 forstdrkaren

Grupp 1, 2 och 3. I tillslaget ldge bryter
reldat 3x115/200 V, 400 Hz.

Grupp 4. Itillslaget ldge bryter reldt +28 V.

Reldt L i servoenheten

Grupp 1 och 2. I stromlést tillstdnd ansluts
parkeringssignal till korsvisarens hojddel s&,
att hojdvisaren fors utom synfdltet. I tillslaget
lige ansluts korsvisarens hé6jdkanal till ut-

gdngen pad buffert hojd.
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Grupp 3 och 4. I stromlost tillstdnd ansluts

parkeringssignal till korsvisarens siddel s&,

att sidvisaren fors utom synfaltet. I tillslaget

lige ansluts korsvisarens sidkanal till ut-

g8ngen pd buffert sida.

Reldt M 1 servoenheten

Grupp 1 och 2. I strémlést tillstdnd ansluts
markoverfort mélavstdnd till PN-507/A av-

stdndsinstrument. I tillslaget ldge ansluts

in-

strumentet till PS-02/A och matas med ra-

daruppmadtt avstdnd.

Grupp 3 och 4. Anvinds ej.

Reldt N i servoenheten

Grupp l och 2. I tillslaget lige ansluts na-

vigeringsavstdnd till PN-507/A avstdndsin-

strument.

Grupp 3 och 4, Anvidnds ej.

Forstdrkare

Servoenhet

Flygskeden
Reld L

Relda M |

Reld L. | Relda M | Rela N

FRAN

X

FORV.

ANFL I

\ ANFL II

(MALSP.
=

STRID

NAV 300

NAV 30

EAND B

X

Bild 60.

Relatabld
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