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INLEDNING 


ALLMÄNT 

Dataenheter ARENC DSI består av fern appa­

ratenheter, placerade i flygplan 35 A enligt 

bild 1. Tillsammans med samverkande appa­

ratenheter enligt bild . 2 har DSI som främsta 

uppgift att beräkna en glidbana mot sättpunk­

ten. Härvid skall lufttrycket omsätta s till ett 

höjdvärde som jämförs med ett beroende på 

avståndet till sättpunkten beräknat höjdvärde. 

Servoc"het 
M3t6!-4QlOI0 

Fl~901<od..i..dlkQt... 
M3372-0010tO 

Bild 1. Dataenheternas 

,--- ,
I Horis-indikator I 
I med korsvisare f-----------.1 

~~3~~6.:.~~__J 

Ma rktrycksir: st 
MZ498-101010 

r--------.., Servoenhet 
I PN 507/A 1f-_____ ___--.1 M3161-40101 O 

: ins trument I 
L _________ -.J 

Flygsk ede sind 
M337Z - 0010 10 Förstärkare 

M3161-40Z010 

Korrektion för rådande marktryck görs på 

marktrycksinställaren. Förutom att beräkna 

glidbanan fungerar DSI som impedansom,vand­

lare och fly gskedesbe roende kopplingscentral. 

De fern apparatenheterna är: 

• Förstärkare M31 61-402010 

• Servo enhet M3161-401010 

• Luftdataenhet M3161-403010 

• Marktrycksinställare M2498-101010 

• Flygskedesindikator M3372-001010 

placering i 

Luftdal...IOII'" 

M3161- 403010 


flygplanet 

I Luitdataenhet 

I M3 16 1 -403010 


1--------, 
I PN 507/ A : 
1 SM-enh e t I 
1________ --.J 

,- - - - ­ - - ---, 
I l 

IL 

PS-OZ/A l 
IJ 

r---------, 
I Lampa : 
1 Landningsställ I
L ________ ~ 

,----------, 
I Skjutgräns - I 

b e räknare \ 
Iför Tb3Z4 IL __________ J 

,- --------, 
507/A I 

Manö v er l åda : 
J 

Bild 2. DSl och samverkand e utrustning, blockschema 

Ootoenheter ARENC OS 1Beskrivning 



8 Inledning 

5 4 

Bild 3 . Dataenheter DSl -
l . Förstärkare M 3 161-402010 4 . Flyg s kedesindikator M 33 72-001010 
2 . Servo e nhet M 3 161-401010 5. Marktrycksinställar e M2498-1 01 01 O 
3 . Luftdata e nhet M3161 - 40 3010 

• Trefas växelspänning 115/20 0 V, 400 Hz medTEKNISKA DATA 
jo rdad nolla 

• Likspänning 29 V 

För trefas spänningen gäller följande toleran -
Strömförsörining 

ser: 

Flygplanet lämnar strömför sö rjning till DSl 
Amplitud va riatione r: 

från två alternati va system - huvudsystemet ~~ % exkl amplitudmodulering o c h transienter 
och nödsystemet. Vid drift fr ån huvudsyste­

met fiir utrustningen g e nom förstärkaren föl ­ Fr e kvens va riation e r: 

jande spänning a r : ~2 % exkl frekvensmodulering och tran s ienter 
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Ö ve rto ns halt: 


summa öve rto n e r < 5 % av g r undto n e n med 


S: e öve rtonen s om den dOmlnp.rande 

A mplitud m o d ul e r i n g : 


<2% 


Frek vensmodule ring : 


modula tionsd j up s; ±3 Hz med modula t ions ­

f r e k venser < 12 Hz . V id modul at io nsfr ekven­


s e r > 12 Hz är modul a t ionsdjupe t S; 0 ,5 H z 


Trans ien te r: 


a m p litud tr a ns ient e r enlig t bil d 4 . Fr e kven s ­


t r a n sient e r ! S % unde r max l sek 


F ö r lik spänningen gäller fö l jande to l e r a n s : 


+29 V +2 V 

- 3 

I n ö d sy stemet erh å ll s s amma nom inella spän­

ninga r m en med fö lj ande tol eran se r: 

Am p lit udva r ia t ion e r: 
+6 at
- 9 / 0 exkl a m plitudmodul e ring oc h transiente r 

Fr e k ven s va r iat ione r : 
+10 at 
- 7,5 -/ 0 exkl f r ekv e ns m o d uler ing oc h t r a n s i e n­

te r 

A mplituctm odule r in g : 

< 2 % 

F r ekvpnsmo duJ p r ing : 

modula tion s djup S; ± 10 H z m ed m od ul a t ions ­

f rp.l<vense r < 12 H z 

Am p l i t udtran .<;iente rna ej stör r e än huvudsy ­

st em e t s . 

Unde r 3 RPK: k a n f r e k v e ns v a r iat io ner upp t r äda 

inom om r ådet 350 -4 60 Hz . I samban d med 

såcl ~n v et ria tio n t ilU ts e tt maximalt f e l på ! 3 

m b på glidban ebe r ä kning en. 

F ö r nödsystem e t s li k spänn ing gäller fö l jan de 
+3

t o l e r a n s : +2 9 V_l O V . 

2'" 

'>IVl , 
\ 

19" r\ Grönser tör brytning 

'\ övarsp.ckydd....-­ ov 
r\.180 

" '" 170 
"­ ~ " 

t'-­
1'0 

"" '~ 
............ 

lC/\ '" ............
I"--... 

[> --­ ~ 

...-­,n "­ r---t-­

1~ 
/ V i"--r-.... 

Brytning rll5p slutniNJ < "-­..." QV l/l IQst 

l'" 
\ ~ 

\ V 
..... V Minilllum j)r-yhi~nninq 128 -136VI,V­ I I I I I I 
an Tid5fördriiininq vid I~O V 0.420-2;15 .. 

V -- " - 16SV 0.071 - o,lJO­
111\ " 190V 0.043 _r1'J111111 ....... 

V I I I I7" 

u 
tid i M1*'1' I 

S (, 7 8 9 2 3 4 5 6 7 8 9 2 ) .. S , , •0.01 0,1 

Bild 4. Amplitude r och var a k t ighet f ö r tr ans ient e r s tr ö mfö r sö r jningen 



10 	 Inledning 

Miliö 
DSI skall arbeta med full noggrannhet inom 

temperaturområdet _40 
0 

till +70
0 

C och med 

50 % reducerad noggrannhet i området +70 
0 

till +80
0 

C. 

Full noggrannhet skall även innehållas vid en 

y ttr e temperaturändring av 8°C/min. Appa­

r aterna skall dessutom tåla en förvarings­

temperatur av _55
0 

C. I övrigt hänvisas till 

de för apparaten gällande typprovsföreskrif­

terna. 

Förstärkare 

Effektförbrukning 	 ca 25 W 

Vikt 	 6 kg 

Servoenhet 

Effektfö r brukning 	 ca 25 W 

Vikt 	 6,5 kg 

Avståndsservot 

Signalområde (nominellt) 40 V - 190 V 

Ins tällning snoggrannhet 0,3 % 

Insvängningstid vid plötslig -;; 1 sek 
signaländring fr ån O - max 

Luftdataenhet 

Effektförbrukning 	 ca 35 W 

Vikt 	 8,5 kg 

Höjdtrycksservot 

900 < pis < 1050 mb. 
Kvadratiskt med elfe l i upp­ ,,0,5 mb 
mätt tryck sett på servots 
givaraxel 

Max tillåtet fel 	 1 mb 

700 < pis < 900 mb. 
Kvadratiskt medelfel upp- <: 1,5 mb 
mätt tryck sett på se rvots 
givaraxel 

Max tillåtet fel 	 2,5 mb 

25 < pis < 700 mb. 
Kvadratiskt medelfel i upp­ ,,;: 2,5 mb 
mätt tryck sett på servots 
givaraxel 

Max tilLhet fel 	 3,5 mb 

Följningsfel vid en tryck­ 2 mb 
ändring av 50 mbl sek 

In svängningshast ighet vid :2: 60 mbl sek 
överstyrning 

Anm: 	 När luftdataenheten tippas, må felet i 

utgående signal vara max 0,2 mb i vin­

ke lområdet ±20 0 i förhållande till nor­

malläge. Större fel än 0,5 mb får inte 

förekomma i något tippläge. När luft ­

dataenheten vrids kring längdaxeln, får 

felet aldrig överstiga 0,2 mb. 

Fa rttrycksservot 

Samma toleranser som för höjdtrycksservot 

beträffande följningsfel, insvängningshastighet 

och tippning. 

Marktrycksinställaren 

Effektför brukning 	 obetydlig 

Vikt 	 0,66 kg 

Flygskedesindikatorn 

Effektförbrukning (nä r steg­ 15 W 
omkopplaren arbe tar) 

Vikt 0,85 kg 

Provningsutrustning 

För funktionskontroll och felsökning finns t vå 

apparater. Dessa är 

Höjdsimulator M3744-804210 med motorpump 

och slangar och 

DS-provare M3744-805210. 

Höjdsimulatorn är monterad i servicebilen för 

fpl 35 A, medan DS-provaren är en transpor­

tabel felsökare, avsedd att användas i kabi­

nen. Den ansluts till e tt mätuttag i bakre 

vänstra delen av kabinen. 
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KONSTRUKTION 


FORSTÄRKAREN 

Allmänt 

Förstärkaren är inbyggd i en stomme av 1, 5 

mm aluminium, som är sammanfogad med 

svets- och nUförband. 

Sin speciella utformning har den fått för att 

optimalt kunna utnyttja utrymmet i främre de­

len av kabinen. Den är delad i tvi( sektioner 

f ö r att ej kollidera med en längsgående flyg­

plan sprofil. 

Enheten är plac erad i främre vänstra delen 

av kabinen och innehåller bl a nätaggregat, 

Bild 5. Förstärkare M3161-402010 

l. Plint 8. Nätaggregat 
2. An s lutn ing sdon 9. Stabili s er ing s agg regat 
3. Plint 10. Reläer 
4. Genomföring Il. Se rvoför stärkar e 
5. Anslutningsdon för avståndsservo 
6 . Likriktare 12. Anslutning sdon 
7. Likr ikta re 13. Magnetisk förstärkare 

Dataenheter ARENC DS1 Beskrivning 

7 



12 Konstru ktion 

Bild 6 . Förstärkar e ns baksida 

l . Sty rske na 
2 . Vinkel 

stabili seringsaggregat och servoförstärkaren 

till avständsservot. 

Av bil d 5 framgår, hur förstärkar e n är upp ­

byggd . Lock en, som på bilden är bor ttag na, 

fästs med skruvförband och ä r försedda med 

gumm il ist e r för att hindra damm att tränga 

in. I fl ygplanet fästs för stä rkaren med e n 

styrskena och en vinkel, som skruvas fast 

på flygplanstommen. 

För yttre elektrisk anslutning finns tre an­

slutn ingsdon . E t t av dem sitter fast på stom­

men, medan de två andr a avslutar utgå ende 

kablar . För att avlasta kablarna mot drag ­

ning och förhindra att damm tränger in i en ­

h e t e n finns en speciell genomfor i ng. Denna 

b es tår av två koniska aluminiumhylsor med 

mothakar som liggvr mellan kab e lstammen 

och PVC - slangen. Hy l sorna pr es sas m e d 

skruvförband mot e tt sät e. 

Nätaggregatet 

Nätaggregatets nättransfo rmator följs av två 

likriktare, av v ilka den ena består av tre 

diod e r och den andra av sex dioder . Den 

för s tnämnda lik r iktaren följs på utgån gss idan 

a v en stoppspo l e och en filterkond e nsato r och 

används för matning av stabil is e ringsaggre ­

gatet. Diod e rna är monterade på en vinke l. 
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Den andra likriktaren används för matning 

med ostabiliserad spänning, och dess sex di­

oder är tillsammans med två ankarmuttrar 

för infästmng ingjutna i gjutharts. Den följs 

på utgångssidan aven stoppspole och två fil­

terkondensatorer. 

I förstärkaren inryms även servoförstärkar en 

tIll avståndsservot med en magnetisk förstär­

kare som slutsteg. På en plint sitter tre kon­

densatorer och på en annan plint sitter bl a 

tr e precisionsmotstånd. 

För v issa omkopplingar finns två reläer. 

Förstärkaren kan utökas med ytterligare en 

servoförstärkare, och därför finns ett extra 

anslutningsdon. 

Stabiliseringsaggregatet 

Stabilis e ring saggrega tet (bild 7) är uppbyggt 

av aluminiumplåt. I rörhållare sitter tre sub­

miniatyrrör, två av typ 6111 och ett av typ 

5902. Rörbenen är elektriskt anslutna på en 

isolerande platta. Samtliga komponenter är 

placerade mellan två plintar med try ckt led­

ningsdragning. En trimpotentiome t er är fäst 

vid samma platta som rören. 

Yttre elektrisk anslutning sker genom ett å t­

tapoligt an slutning sdon. 

Enheten är försedd med styrstift och fästs 

med två oförlorbara skruvar. 

Bild 7. Stabiliseringsaggregatet 

Servoförstärkaren 

för avståndsservot 

Enheten (bild 8) består aven komponentsta­

p e !, en rörbrygga och en modulator. 

~_-3 
2 

4 

6 

Bild 8. Servoförstärkaren för avståndsservot 

l. Modulator 
2. Stomme 
3. Rörbrygga 
4. Trimpotentiometrar 
5. Komponentstapei 
6. Styrtapp 

Stommen är av 1,5 mm aluminium . P å denna 

finns tre trimpotentiometr a r, och två klackar 

med oförlorbara skruvar. 

På stommens botten sitter två styrtappar, 

som ger styrning för ett 18-poligt anslutnings­

don. 

Komponentstape ln utgörs av två plattor med 

tryckt ledningsdragning, som är fastskruvade 

vid tv å gavlar. Gavlarna, som har två ankar­

muttrar, är fastskruvade vid stommen. Mel­

lan plattorna sitter motstånd och kondensa­

torer och från plattorna utgår kablar dels till 

anslutningsdonet och dels till rören. 

Rörbryggan utgörs aven l mm aluminium­

plåt, fastnitad vid stommen. P å denna plåt 

finns en supe rpertinaxplint jämte fyra rör­

hållar e . I rörhå llarna sitter subminiatyrrör 

av typ 6 111 , (Vl, V3, V4) och typ 6 H2 (V2). 
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Modulatorn 

Modulatorn består av två transformatorer, 

fyra kiseldioder, tre motsUlnd och en poten ­

tiometer. Samtliga komponenter utom poten ­

tiometern är ingjutna i gjutharts . Modulatorn 

är fäst med två skruva r på s tom men till av ­

ståndsservots servoförstärkar e . 

SERVOENHETEN 

Allmänt 

Servoenhetens stomme är av 1,5 mm alumi­

nium, som är sammanfogad med svets- och 

nitförband. Enheten är i likhet med för stär ­

k<tren utformad så, att utrymmet i kabinens 

främre vänstra del utnyttjas maximalt. Den 

innehåller b l a avstånds servot med dess gi­

vare och den elektronik som behövs för be­

räkning av glidbanan. Här sitter även de re­

lä e r, som utför de flygskedesberoende om­

kopplinga rna . 

Av bild 9 framgår hur servoenheten är u pp­

byggd . Locket, som på bilden är borttaget, 

fästs med -sk ruvförband och är fötsett med 

gummilister för att hindra damm att tränga 

in. 

För yttre elektr isk ans lutning finns fyra kab­

l ar med anslutningsdon samt två anslutning s­

don på stommen. Kablarna förs ut genom stom­

mens vägg på samma sätt som kablarna i för­

stärkaren . 

Bild 9. Ser vo enhet 

l . Plint 
2 . Trimgrupp 
3 . Plint 
4. Plint 
5 . Signaltransformator 
6. Ans lutn ingsdon 

9 8 

M3161-401010 

7. Plint 
8 . Stabilisatorrör 
9 . Reläg rupp 

10. Summato r 
11 . Avståndsse r vot 
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3 2 

Bild 10 . Servoenhete ns baksida 

I. Anslutningsdon 3 . Skala 
2. Spege l 

I ser voenhe ten sitter avståndsservot, sum ­ Ser vog ruppen ä r uppbyggd på tre alum inium ­

mator n , signaltransformatorn, trimgruppen plattor , p å v ilka givarna är fästa och i v il k a 

och relägruppen. 

Vidar e finns tr e plintar av sup E' rpertinax. Den 

ena plinte n ar E'n anslutningsplint fö r servo­

gruppen. P å den andra plin ten finns bl a en 2 
de l precisionsmotst å nd. På den tre dj,' plinten 

sitt e r två kond en sator e r o c h ett motstånd. 

Stabili sa torr öret 85A2 sitter i e n rörhålla re, 

mont e rad på en a l uminiumpla t ta . P lattan är 

fäst på fyra stolpa r . Som kr a ftför delningsplint 

t j an stgör en s k ru vp l in t som a r fas t s kr uv ad 

på stommens vagg . 

För a tt und e rl ätt a trimning i flygplane t är 

locket som tacker hålen fö r trimpotent iomet ­

rarna försett med en sp<' ge l. 

Avståndsservot 

Med a\' ståndsservot avses en \'ä xe lgr u pp med 

motorgenerato r och gi\'a re , so m fram gå r av 

b il d l I . 

Bild J l. Servogr u p p e n för avs l å ndss e r vol 

I . P ot ent io mc-ler 
2 . S e r vomotor 
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axlarna de erforderliga kuggväxlarna är 

lagrade. D e tre plattorna är fixerade i för ­

hållande till varandra genom tre skruvar med 

distanser. För att förhindra att servona ru­

sar under uppvärmning av elektroniken e ll er 

vid uppkomna fel. är servots arbets"m r åde 

begränsat av fjädrande mekani ska stopp. Mel­

lan en stoppklack och en stopparm är inlagda 

åtta stoppbrickor med ett arb et sområde på 
0

330 • Nä r servot rör sig från det ena änd ­

läg et till det andra, rote rar s toppbr ic ko rna 

med successivt. D en sista stoppbricka n gri­

p er tag i s toppa rm en som tvinga s åt s idan 

mot en fjäderkraft, tills stoppklacken tar 

emot. 

På en ax e l finns en skala som underlättar av ­

läsningen av servots in ställning . På den övre 

plattan sitter en motorgenerator som servo­

motor, och en ensad potentiometer med tre 

sek t ioner . Utv äxlingen mellan motorn och gi ­

varen är 1:85. 

Summatorn 

Enheten består aven stomme, två komponent­

staplar oc h en rör brygga. 

Stommen är av 1,5 mm aluminium. På stom­

mens botten sitter två styrtappa r för det 18­

poliga an slutningsdonet. Geno m två oförlorba­

ra skruvar hålls enheten på plats. 

Komponentstaplarna utg ö rs av två plattor med 

tryckt ledningsdragning, som är fastskruvade 

vid två gavlar . Gavlarna, som har tv<l. ankar ­

muttrar, är fastskruvade vid stommen. 

P å den ena komponentstapeln finns, förutom 

motstånd och kondensatorer, en transforma­

tor, ett göt innehållande två dioder sam t en 

tr impotentiom ete r. 

På den andra komponentstapeln sitter endast 

motstånd och ko nd ensatorer. 

Rörbryggan är en l mm aluminiumpUt, som 

är fastnitad vid stommen. På denna plåt är 

små plattor av superpertinax nitade jämte fem 

subminiatyrrör , vilka är vända åt olika håll 

b e roend e p å till vilken komponentstapei de 

ä r anslutna. 

2 

3 

4 

5 

Bild 12. Summator 

l. Rörbrygga 6 . Transformator 
2. Stomme 7 . Diodgöt 
3. Trimpotentiometer 8. Gave l 
4 . Styrtapp 9 . Komponents tapei 
5 . Anslutningsdon 

övrigt 

I servoenheten finns dessutom en signaltrans­

formator (Tr8L), en central trimgrupp om ­

fattande sju trimpotentiometrar som inte in ­

ryms i elektronike nheterna, samt en relä­

grupp omfattande tre r e läer. 

LUFTDATAENHETEN 

Allmänt 

Bild 13 visar luftdataenheten med kåpan och 

locken avtagna. Luftdataenheten består av två 

servosystem med servoförstärkare, trycktub, 

servog rupp. magnetisk förstärkare som slut­

steg, tre plintar med motstånd och ett an slut­

ningsdon för elektrisk anslutning . Varje ser­

vosystem är uppbyggt i en ränna av 1,5 mm 

aluminium . På gaveln finns anslutningar för 

statiskt tryck och totaltryck. Ett k oppar rör 

sörjer för att båda tuberna gr statiskt tryck. 

På den ena av de tre plintarna i enheten sit­

ter ett mo tstånd . P å den andra plint en sitter 

kompensationsmotståndet för tuben. På den 

tredje plinten är två belastningsmotstånd till 

s e rvogruppens givare inlödda. 
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7 

18 

14 

17 

Bild l.L Lufrdataf'nhl'l M3161-40J010 

l. S~rvoförstftrkare 1 1. Axel 
2 . Trycktub 12 . Potf'n homet" r 
J . Plint !J. Trimpotent iomc>tcr 
4 . M otorgene rator 14 . Plint 
5 . Potentiometc'r 15. Plint 
6 . Axel 16 . MagnC'lisk förstiirkarc 
7 . Transformator 17. Anslutningsdon 
8. PotC'ntiomf'tf'r 18 . Anslu tn i ng för total tryck 
9. T r im potent iom e te r 19 . Anslutning för stati skt tryck 

10. Motorgenerator 20. Rör för statiskt tryck 

trycktäta gavlar. I den ena gaveln finns enTrycktuberna 
anslutning för inm a tning av indikerat statiskt 

tryck, pis . På den andra gave l n finns e n 
pis-tuben 

trycktät genomföring för pis - tuben.s utgående 

Som hamgar av bilderna 14 och 15 är pis - axel. Axeln är försedd med en klämkoppling 

tuben inbyggd e tt a lumini um r ör med t\'a för mekanisk anslutning till servogruppen . 
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Bild 14. Höjdtrycksservots try cktub 

l. 
2. 
3 . 
4. 
5 . 

Gavel 
Skylt 
Klämkoppling 
Utgående axel 
Genomföring 

6. Aluminiumrör 
7. Stomskruv 
8 . Gavel 
9. Anslutning för pis 

8 7 6 5 

Bild 15. Höjdtrycksservots trycktub isärtagen 

J. Kugghjul 5. Konden sato rplatta
2. Rörlig aneroid 6. Trumma 
3. Genomföring 7. Pr ec is ionsg ängad skruv4. Fast aneroid 8. Tappar 

pis -tuben innehåller en fast och en rörlig ane­

roid , vardera försedd med en kondensator ­

platta. Kondensatorplattan är fastlimmad vid 

en mycalexskiva för elektrisk isolering. En 

ring med invändiga gängor fastlimmad vid 

mycal exsk ivan bildar den mekaniska anslut ­

ningen till en på aneroiden fastsvetsad knapp. 

Från va rje kondensatorplatta går en spiral­

formig kopparledare till en genomföring. Des­

sa t vå g e n o mföringar är tillsammans med 

stomförbindningen tubröre t s elektriska ans l ut ­

ningar. 

4 5 6 

3 

2 

Den fasta aneroiden är med en invändigt gäng­

ad ring fäst vid en magnesiumtapp i ena ga­

velns cen trum. 

Den rörliga aneroiden är på samma sätt fäst 

vid en fjäderbelastad hylsa, som är axiellt 

rörlig i änden på en precisionsgängad skruv. 

Runt hylsan och skruven sitter en trumma, 

försedd med utvändiga kuggar . På trumman 

sitter en ring, i vil ken tre tappar ä r inskru ­

vade . Tapparna är ytterst utfo rmade som ski­

vor, vilka ligger an mot skruvens gänga . Ett 

kugghjul i ena änden av tubens utg ående axel 

är i ingrepp med trummans kuggar. 
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5 
3 

6 
2 

~7 

Bild 16. Fa rttr ycks se rvots trycktub 

l. Kopparrör 5 . Klämkoppling 
2. Anslutning för pt 6. Utgående axel 
3. Anslutning för pis 7. Ga ve l 
4. Gavel 8. Aluminium rör 

8 

• 

Bild 17. Farttrycksservo ts tr ycktub isärtagen 

l. Kugghjul 6. Fast d iffe r entialdo sa 
2. Hylsa 7. Genomföring 
3. Rörlig diffe rentiaido sa 8. Trumma 
4. Kond en sa torplatta 9. Tapp 
5. Stomskruv 10. P r ec is ions gängad skruv 

qci-tuben 

Som framgår av bilderna 16 och 17 är även 

qci-tuben inbyggd i ett aluminium rör med två 

trycktäta gavlar. I den ena gaveln finns en 

anslutning för inmatning av indikerat statiskt 

tryck. pis. och en anslutning för totaltrycket. 

pt . Inuti tuben uppstår trycket pt - pis 

skillnadstrycket qci. varav tuben fått sitt 

namn. Genom ett kopparrör tillfö rs även den 

4 

and ra ga veln pt. gaveln finns också en 

tr ycktät genomföring för qci-tubens utgående 

axel. Axeln har en klämkoppling för mekanisk 

anslutning till ser vog ruppen. 

qci-tuben innehåller en fast och en rörlig dif­

ferentialdosa. vardera försedd med en kon­

densatorplatta. I övrigt överensstämmer qci­

tubens konstruktion med vad som ovan s ägs 

om pis -tuben. 
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Servogrupperna 

Servogrupperna är uppbyggda p~ vardera tv~ 

aluminiumplattor, p~ vilka givarna sitter och 

i vilka axlarna i de erforderliga kuggväxlarna 

är lagrade. De tv~ plattorna är fixerade i 
2 

förh~llande till varandra genom tv~ distans­

bultar och en pinnbult, vardera försedd med 

en distanshylsa. Ytterst p~ distansbultarna är 

gurnmibuffertar p~skruvade. 

För att tuberna skall skyddas när servona ru­

sar finns fjädrande mekaniska stopp. Mellan 

en stoppklack OCh en stopparm är inlagda 

stoppbrickor med ett arbetsomr~de ~ 330 0 
• 

När servot rör sig fr~n det ena ändläget till 

det andra, rot e rar stoppbrickorna m ed succes­

sivt. Den sista stoppbrickan griper tag i 

2 

3 

4 

5 

6 

Bild 19. Se rvogruppen för farttryc ks servot 

l. Mikroströmställare 
2. Kugg hjul3 
3. Index 
4 . Skala 
5 . Distansbult 

4 6. Gummibuffert 
7. Stoppa rm 
8. Stoppklack 
9. Koppling5 

10. Kamskiva 

stopparmen, som tvingas å t sidan mot en fjä­

derkraft, tills stoppklacken tar emot. 

För att underlätta inställning och trimning av 

servona finns p~ vardera servot en skala p~ 

en axel samt ett ind e x. På samma axel sit­

t er ett kugghjul, som a r friktionskopplat till 

axeln. Vid extrema tryck utanför arbetsom­

r åde t kommer kugghjulet att slira. På s~ sätt 

skyddas kugghjulen mot höga vridmoment. 
Bild 18. Servogruppen för höjdtrycksservot 

På en annan axel finns på höjdtrycksservot tv~ 

1. Ivl;~kroströmstallare karnskivor och på farttrycksservot en kamski­
2. Kugghjul va, som är fästa med klämkopplingar. Kam­
3 . Ind ex 
4. Skala skivorna manövrerar mikrostr·ömstallare. Ser­
5. Distansbult vogrupperna är anslutna till tuberna genom
6 . Gummibuffert 
7. Stoppklack en utg~ ende axel vardera, som är försedd 
8. Stopparm med en koppling.
9. Koppling 

10. Kamskivor P~ servogrupperna finns e n motorgenerator, 

- ---6 
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givarpotentiometrar och trimpotentiometrar. 

På höjdtrycksservot ger en enva rvig potentio ­

meter med s Ju uttag till sammans med e n 

transformator funktion svä rdet f(pis) till glid ­

baneberäkningen. 

Servoförstärkarna 

Vardera servoför s tärkaren bes tår aven rör­

brygga av aluminium, där fyra rörhållar e är 

fa s tnitade, och två pl intar av superpertinax, 

där förstärkarens komponenter sitte r. P å rör­

b ryggans båda gavlar är fastlimmad en 3 mm 

a luminiurnplatta med spår för p lintarna. På 

de förstärkta gavlarna finns rörliga muttrar 

för fastsättning i tub rännorna . Mutt rarna be­

står aven gängförsedd tapp, fixerad med en 

g ripring. 

P å rörbryggan finns fyra rör, tre av typ 6 111 

(VI, V3, V4) och ett av typ 6112 (V2). P å 

ena gaveln sitter tre trimpotent iometrar. P å 

den andra gaveln sitter avkännarbryggan. 

5 

Bild 20. Servoförstär ka r e för t ryckservo 

l. Rörbrygga 4 . Avkännarbr ygg a 
2 . Plint 5. Trimpotentiometrar 
3 . Rörhåll a re 

MARKTRYCKSINSTÄLLAREN 

Marktrycks ins tällaren s huvudde lar är apparat ­

kåpan med dess fastsättningsanordning, en 

Bild 21 . Mar ktrycks in stä llar e M2498-101010 

l. Kåpa 4. Potentiomete r 
2 . Ans lutningsdon 5 . Transforma tor 
3 . Räkneverk 
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insats med räkneverk. växlar. potentiometer FLYGSKEDESINDIKATORN 
och transformator samt ett anslutningsdon. 

P<1 indikatorns framsida sitter en frontpl<1t 

med skyddsglas . En skruvring utanp<1 skydds­

glaset pressar insatsen mot dess anliggnings­

ytor i k<1pan. 

Potentiometern ger tillsammans med trans­

formatorn funktionen f(pm). För att skydda 

potentiometern och räkneverket finns ett me­

kaniskt stopp. best<1ende av ett antal brickor. 

som successivt griper i varandra. tills den 

sista brickans rörelse begränsas aven stopp­

ring. En slirkoppling skyddar sedan mekani­

ken mot för kraftiga vridmoment. 

Flygskedesindikatorns huvuddelar är apparat­

k<1pan med dess fastsättningsanordning. en in­

sats med stegomkopplare och skala samt ett 

anslutningsdon. K<1pan är försedd med en tät­

ningshylsa för anslutningskabeln och ett styr­

stift för fixering av skalan. 

P<1 insatsen sitter ett steg relä. vars ena 

ände en följevisare sitter fastskruvad. Under 

visaren sitter en skala. Hela insatsen h<1lls 

p<1 plats och skyddas aven ring. en packning. 

ett skyddsglas och en skruvring. 

P<1 insatsens baksida sitter en plint, där man 

<1terfinner avstörningskornponenterna. vilka 

utgörs av tv<1 kondensatorer. 

Bild 22 . Flygskedesindikator M3372-0010l0 

l. K å pa 
2 . Insats 
3. Anslutningsdon 



23 

I 

VERKNINGSSÄTT 


ALLMÄNT 

DSl apparatenheter har sin främsta uppgift 

som beräknare, signalomvandlare och kopp­

lingscentral (se blockschema, bilaga l). 

Inplacerad i flygplanet mottar DSl informa­

tion fr~n följande enheter: 

PN-507/A SM-enhet 

PN-507/A manöverUda 

Nospitotrör 

Kraftenhet 

Den i DSl behandlade informationen distribue­

ras till: 

Horisontalindikatorn med korsvisare 

PN-507/A instrument 

PS-02/A 

Skjutgränsberäknaren för Rb 324 

Lampa landningsställ 

samverkan med flygskedesindikatorn sköts 

de skedesberoende omkopplingarna av ett an­

tal reläer i förstärkaren och i servoenheten. 

Följande omkopplingslägen eller flygskeden 

finns: 

FRÄN FRÄN O 

FÖRVÄRMNING FÖRV F 

ANFLYGNING ANFL Al 

ANFLYGNING II ANFL II A2 

MÄLSPANING MÄLSP M 

STRID STRID S 

NAVIGERING 300 NAV 300 NI 

NAVIGERING 30 NAV 30 N 
2 

LANDNING LAND L 

För att kunna klara uppgiften som beräknar e 

och signalomvandlare har DSl tre servosy­

stem. Ett av servona bearbetar avst~ndsinfor­

mation fr~n PN-507/A, medan de tv~ övriga 

bearbetar tryckinformationen från nospitotrö­

ret. 

SERVOSYSTEMEN 

Allmänt 

Apparaternas tre servosystem är positions­

servon, uppbyggda med samma typ av servo­

förstärkare, slutsteg och motor. Ett av ser­

vona har potentiometer som kontrollerande 

organ, medan de tv~ övriga har trycktub och 

avkännarbrygga. 

Om det st~r en felspänning € på servoförstär­

karens ing~ng, betyder detta, att motorn inte 

tillförs tillräcklig energi för att vrida kon­

trollorganet till rätt läge. Kallar vi motorns 

moment för M, blir kvoten M Kl, där Kl 
€ 

är en konstant, ett uttryck för servots in­

ställningsnoggrannhet. Eftersom M är en funk­

tion av € och allts~ ett uttryck för förstärk­

ningen, kan vi dra den slutsatsen, att om man 

skall ha hög inställningsnoggrannhet, erford­

ras även hög förstärkning. Bild 23 visar ser­

vosystemet starkt förenklat. 

Oafaenheter ARENC OS I Beskrivning 
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Konlroll­
ele",..n~ Kl.· M 

och 
f.lav­

E Se.-vo·
kö""ar~ förstärkare SI"tsteq 

Bild 23. Principen för servosystemen 

l servona förstärks E dels i servoförstärka­

ren, d e ls i slutsteget. Tyvärr kan man inte 

öka förstärkningen hur mycket som helst. 

Kommer man över en viss gräns, självsväng­

er nämligen servot. Trimmar man ett servo 

optimalt med hänsyn till enbart förstärkning­

en, får man lätt insvängningar med stora 

översvängningar. För att nedbri:J.ga desl;ia kan 

man i summationspunkten föra in en spänning 

i motfa s till E oc h propo rtion e11 mot moto rn s 

rotation shas tighet. 

En sådan spänning får man från takometern 

på servomotorn. Hur behandlas servoför­

stärkaren, framgår nedan under avsnittet 

Servoför stä rka r e. 

Felspänningen E erhålls på olika sätt för de tre 

servosystemen. Vad avstånds servot beträffar 

jämförs här likspänningssignalen med en lik­

spänningsreferens som matas in på servopo­

tentiometern. Signal och återföring kopplas 

till en ringrnodulator över två katodföljare, 

och på ringrnodulatorns utgång erhålls E. Be­

8 

2 

9 

l1SV 4 

träffande tryckservona hänvisas till beskriv­

ningen av Avkännarbryggan. 

Utgången på servoförstärkaren är två anoder 

på en rördemodulator som an s luts till 115 V 

400 Hz i serie med två lindningar i en mag­

n e tisk förstärkare som här tjänstgör som 

slutsteg. 

Pr inc ipen för den magnetis ka för stä rka ren 

visas på bild 24. Förstärkaren består av två 

reaktorer med vardera tre lindningar . En av 

lindningarna, styrlindningen, är ansluten till 

demodulatorn servoförstärkaren. På den 

andra, primärlindningen, matas in llS V 400 

Hz. Den tredje lindningen, kontrollindningen, 

är ansluten till motorn. 

Av bild 24 framgår, att kopplingen kan för­

enklas genom att man tänker sig belastning­

en, i detta fall servomotorn, transformerad 

till primärlindningen i form av två lika im­

pedanser RLl och RL2. Reaktorimpedansen 

i de två lindningshalvorna kallar vi för Zl 

och Z2. Vidare kallar vi spänningarna över 

RLl och RL2 för el och e2. 

Spänningen till motorn blir V = el + e2. När 

styrströmmarna il = iZ, blir el + eZ = O. 

Om dären10t il ökar, samtidigt som i2 mins­

kar, börjar reaktorn att mättas. Härvid 

minskar Zl , varför spänningen el över RLl 

ökar lika mycket som spänning e n e2 över RL2 

minskar (som följd av att Z2 ökar). V är nu 

inte = O. Spänningen blir genom kondensatorn 
0

C fasförskjuten 90 i förhållande till primär­

spänningen till den magnetiska förstärkaren. 

l1SV 

Bild 24. Principen för magnetisk förstärkare 

http:nedbri:J.ga
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För lilen dämpning För stor dämpni n9 Oplimal dämpning 

Bild 25. Insvängningsförlopp för olika takometersignaler 

~~~:,~~c:t.?!~ har tv~ statorlindningar, som 

ligger förskjutna 90
0 

i förh~llande till varand­

ra . Den ena kallas referenslindning och ma­

tas med samma spänning som den magnetiska 

förstärkarens primä rlindning. P~ kontrollind­

ningen inmatas den 90
0 

fasförskjutna spän­

ningen. Strömmarna i de b~da lindningarna 

ger ett roterande magnetfält. Genom att det­

ta magnetfält inducerar strömmar i rotorns 

kortslutna lindningar, kommer rotorn att ro­

tera med fältet. 

Motorns rotationsriktning är beroende av 

tecknet p~ den fasförskjutna spänningen V i 

förh~llande till referens spänningen, och rota­

tionshastigheten blir proportionell mot ampli­

tuden p~ V. 

Vi har nu sett hur en felspänning ~ p~ servo­

förstärkarens ing~ng omsätts till en rotation 

p~ motorn. Servomotorns takometerdel bidrar 

till servots stabilisering. 

Takometern har i likhet med motorn tv~ sta­

torlindningar. Den ena matas med en fast 

referensspänning. Över den andra erh~lls, d~ 

motorn roterar, en spänning i fas med den 

inmatade och vars amplitud är proportionell 

mot varvtalet. 

Takometersignalen kopplas över en trimpoten­

tiometer och ett summationsmotstånd in p~ 

servoförstärkarens ingång. Det har tidigare 

p~pekats, att takometer signalen dämpar ser­

vot. På bild 25 visas exempel p~ olika in­

svängningsförlopp beroende p~ takometersig­

nalens storlek. 

Servoförstärkarna 
För att förklara servoförstärkarens verk­

ningssätt utgår vi från bild 26. Vi antar att 

felspänningens momentanvärde är växande po­

s itivt. 

Spänningen kopplas in p~ VI v styrgaller. 

Strömmen genom VIv ökar, och vi f~r en ne­

gativ halvperiod p~ VIv anod. En del av den­

na spänning tas ut över potentiometern R2 och 

kopplas över kondensatorn CI in p~ Vlh styr­

galler, som f~r gallerförspänning genom 

spänningsdelaren R4-R3. Strömmen genom 

Vlh minskar, varvid spänningen p~ anoden 

ökar. Om nu spänningen varit rent sinusfor­

mad 400 Hz hade utspänningen fr~n parallell­

T-filtret varit noll. Men eftersom kurvformen 

oftast inneh~ller övertoner, kommer vi att f~ 

utspänning fr~n filtret p~ dessa frekvenser. 

Utspänningen fr~n filtret kopplas till V2v styr­

galler och medför en ökning av strömmen ge­

nom Vlh. Ursprungligen orsakade den negati­

va signalen p~ Vlh styrgaller en minskning 

av strömmen genom Vlh. Vi har s~lede6 f~tt 

en frekvensberoende motkoppling och därmed 

en selektiv förstärkare. Studerar vi kurvfor­

men p~ Vlh anod i ett oscilloskop, kommer 

vi att finna en ren sinusformad spänning. 

Spänningen fr~n Vlh anod kopplas över kon­

densatorn C6 in p~ fasvändarsteget V2h styr­

galler. Detta steg är symmetriskt kopplat med 

anod- och katodmotst~nd lika stora. Utspän­

ningen från V2h anod blir s~ledes lika stor 

som utspänningen på V2h katod men med mot­

satt fasläge. 
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Slutsteg 

E---+­

Bild 26. Principen för servoförstärkare 

Spänningarna kopplas över kondensatorerna C 7 kommer V3v att leda mer än V3h, som vid 

och C8 in på demodulatorns styrgaller. full utstyrning är strypt. Under nästa halv­

Till V3v styrgaller kopplas en spänning, vil ­ per iod är matningsspänningen negativ . Ström­

ken startar vid tiden tl med en positiv halv­ marna genom styrlindningarna är då noll. 

period, medan V3h styrgaller börjar med en Om styrgallerspänningarnas polaritet är om­

negativ halvperiod. vänd samtidigt som förstärkarens matnings­

Mittpunkten på den magnetiska förstärkarens spänning är positiv, kommer V3h att leda 

styrlindning matas med 115 V 400 Hz. Vid ti­ mer än V3v. 

den tl börjar även denna spänning med en po­ Anod- och styrgallerspänningarna för V3 kom­

sitiv halvperiod. Under första halvperioden mer att fä samma utseende som på bild 27. 

Magnetisk 
förstärkare 

ca (\
O,OS)JF 

I vV 

Bild 27. Anod- och styrgallerförspänningar 
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FORSTÄRKAREN 


Allmänt 

Kr ets s c hema bilaga 2 

Förstärkarens huvuduppgift är att till samt­

liga apparatenheter lämna kraft, bestående av 

glödspänning 6,3 V samt en stabiliserad och 

en ostabiliserad anodspänning på +165V. Där­

för inryms i förstä rkar en bl a nätaggregat 

och stabiliseringsaggregat. Dessutom uppbär 

den servoförstärkaren för avståndsservot med 

styrdel och modulator inbyggda i en enhet. 

Nätaggregatet 

Nätaggregatets nättransformator ä r av trefas­

t yp med varje spole bestående av fy ra lind­

ningar: 

~j~~~~&:._~r__ l_ är primärlindningen. Dess ena 

ände är ansluten till en stjärnpunkt som förs 

ut via en svart, teflonisolerad uttagsände. 

D ess andra ände är ansluten till en vit teflon­

isolerad uttagsände. Primärspänningen är 115 

V 400 Hz. 

~j~~I2~r:.&:. _~:r:. _~ matar den likriktare som be­

står av sex dioder. Dess ena ände är anslu­

ten till en intern isolerad stjärnpunkt. medan 

dess andra ände är ansluten till en brun, te­

flonisole rad uttag sände. Fa s spänningen vid no­

minell belastning är ca 76 V. 

~jz:~z:~r:.&:. _r:.r_)_ matar den likriktare som be­

står av tre dioder. Dess ena ände är anslute.n 

till samma stjärnpunkt som lindning nr l, 

medan dess andra ände är ansluten till en 

orange, teflonisolerarl uttagsände. Fasspän­

ningen är vid nominell belastning ca 2p5 V. 

glöd spänning slindningen. 

Dess ena ände är ansluten till samma st järn­

punkt som lindning nr l, medan dess andra 

ände är ans luten till en grå, teflonisolera,d 

uttagsände. Fasspänningen är vid nominell 

belastning 3,64 V. Trefasspänningen som an­

vänds som glödspänning blir / 3 3,64 

6,3 V. På så sätt erhålls en glödspänning 

som är symmetrisk i förhållande till jord, 

vilket är en fördel ur störningssynpunkt. 

Sedan utspänningen från lindning nr 2 likrik­

tats glättas den i ett filter, som består aven 

stoppspole och två kondensatorer. Kondensa ­

torernas kapacitet är 10 fLF. 

Sedan utspänningen från lindning nr 3 likrik­

tat s glättas den i ett filter, som be stå r a v en 

stoppspole och en kondensator. Kondensatorns 

kapacitet är fLF. Spänningen används för 

matning av stabiliseringsaggregatet. 

Stabiliseringsaggregatet 

Den likriktade och filtrerade spänningen kopp­

las till serierörets anod i stabiliseringsaggre­

gatet. Utspänningen från aggregatet är +165 V 

likspänning och utgör anod spänning till höjd­

trycks servots servoförstärkare, de två första 

stegen i farttrycksservots servoförstärkare, 

styrdelen och första steget i avstånds servots 

servoförstärkare samt till summatorn. 

Med potentiornetern PI kan den stabiliserade 

utspänningen injusteras till 165 ~20 V. Kon­

densatorn C l förhindrar självsvängning i sta­

biliseringsaggregatets förstärkardel (bild 28, 

kr ets sc he rna). 

SERVOENHETEN 

Allmänt 

Kretsschema bilaga 3 

Servoenhetens huvuduppgift är att samman­

ställa och behandla inkommande information. 

BI a finns här den elektronik som beräknar 

glidbanan. 
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T 

RI 
120 k 
t1'" 

Bild 28. Stabiliseringsaggregatet, krets schema 

Summatorn 

Allmänt 

Summatorn innehåller en förstärkare, en de­

modulator och två buffertar. Den från sum ­

me ring smot s tånden e rhållna spänning en för ­

stärks här, så att rätt känsligh et erhålls, 

varefter den demoduleras och matas in på 

höjdbufferten. Sidbufferten matas med lik­

spänning från en spänningsde lare utanför sum­

matorn. 

Förstärkaren 

Förstärkaren är uppbyggd av tre kaskadkopp­

lade rörsteg, . varav det första är en pentod 

och de övriga trioder. De ger sammanlagt en 

småsignalförstärkning på ca 4000 ggr med 

återföringsmotståndet R1S bortkopplat. 

C-' 
1000 F 
:t10'" 

AS A7 
10M 11c 

RS 
1M 

C2 
0,1 

Tol.ranMr dar .j annat a"ll •• : 
mot.tand t 10% 
kondensatorer t20% 

2 
bl 

RI 
510 

Bild 29. Summatorns förstärkare, kretsschema 
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Genom motståndet RIS p~ S,6 Mohm kommer 

förstärkaren att arbeta som en mot kopplad 

förstärkare enligt bild 30 . 

R15· 5,6M 

ei"--~ H--.-el.lt 

Bild 30. Summatorns verkningssätt 

Förstärkaren är sta biliserad med avseende 

p~ en resistiv last på SO kohm. Stabilise­

ringskretsarna har ett utseende som fr am ­

gh av bild 31. 

6 

~(5 

R10 

r Rl1 

Bild 31. Summatorns 's tabiliseringskretsar 

Förstärkaren arbetar linjärt upp till en ut ­

g~ngsspänning . p~ ca 25 V vid nominell be ­

lastning. 

För att förklara förstärkarens verkningssätt 

utg~r vi fr~n bild 30. Vi vill visa, att om 

förstärkningen är tillräckligt stor, är följande 

relation uppfylld: 

Vi förutsätter att gallerströmmen ig = O och 

riför stä'rkning en A (= - 4000 ggr). Detta= 
ger ekvationerna: 

l. il = i 
2 


E - e.
ln


2. il R 


e 

ut - E

3. i
2 RIS 


e 

ut

4. e - EA, E 
ut A 

Insatt i (I), erh~lls: 

e 
- e . + ~A 


R RIS 

ln e ut 

vilket ger 

e . 

S ( 

l ~)
- R I A + e R (I + Ä) 

ut 


Förutsätter vi som här att A är mycket stör­

re än I (= -4000 ggr), kan vi sätta: 

-RIS . R 

eller 

RI5 
e ..R ln 

Demodulatorn 

Utspänningen frin förstärkaren kopplas till de­

modulatorn. För att förklara det principiella 

verkningssättet utgir vi fr~n bild 32. 

Bild 32. Demodulatorns verkningssätt 

Vi förutsä tter här att motstinden R2 och R 3 

är lika stora och att trimpotentiometern P 

står i sitt mitt i äge . 

Genom transformatorns tvi symmetriska se­

kundärlindningar flyter strömmarna il och i
2 

under den positiva halvperioden av U I och U 2 
och öppnar dioderna DI och D2. Under den 

negativa halvperioden spärrar dioderna. 

Fh vi nu t ex en spänning i fas med U Ie in 
och U , erhills under den positiva halvperio­

2 p 
den en ström genom DI, R2, 2' R4 och RS 

http:H--.-el.lt
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15 

Fr.on 
domockJ lolor 

+ 165V 

R6 
100k 

tl0% 

10 

• 

11 

JV 17 
R11 
1,11 k 
t5% 

IV 

IV 5 

sv' 

Bild 33. Summatorns demodulator och buffert, kretsschema 

till stommen. Spänning sfallet öve r RS är de ­

modulatorns utspänning . Denna blir detta 

fall positiv. el, e2 och e3 medverkar till 

att filtrera likspänningen . 

Analogt får man en negativ utspänning, om 

e in är en spänning i motfas med U l och U 
2 

, 

Utspänningen är i det närmaste linjär upp till 

~12 V, varav vi använder oss av ca !8 V. 

Buffert höjd 

Buffertens princip visas på bild 34. Bufferten 

består av två katodföljare V3 och V4 (6111). 

Inspänningen kopplas till gallret på V3, medan 

gallret på V4 är stomanslutet. 

Genom att V3 katod följer gallerspänningens 

variationer, erhålls erforderlig styrsignal till 

korsvisaren . Känsligheten regleras 

potentiometer på avståndsservot. 

med en 

Buffert sida 

Bufferten består av två katodföljare, vilka ut ­

görs av dubbeltrioden VS (6111) . När insigna ­

len, som är två likspänningar varierande 

mottakt, ansluts till gallren, får man en mot­

svarande variation på katoderna, Utsignalen 

tas ut mellan katoderna och ansluts till kors­

visaren över ett yttre trimmotstånd. Bur­

fertens princip visas på bild 3S. 

Bild 34 . , Principen för buffert höjd Bild 3 S. Princ ipen för buffert sida 

i 
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Signaltransformatorn LUFTDATAENHETEN 
Signaltran sfo rmato rn ha r till uppgift att läm­

na erforderlig matnings spänning till de givare 

som lämnar primärdata för beräkning av glid­

banan. 

Transformatorn består av två lindningar, en 

primär- och en sekundärlindning. Primärlind­

ningen har 1200 varv och ett uttag (2) vid 900 

varv räknat från änduttaget (3). Sekundärlind­

ningen har totalt sex uttag. 

Ungefärliga spänningar och belastningsförhål­

landen framgår av bild 36, där varvtal, pri­

mär spänning och anslutna givare är angivna. 

4 

Allmänt 
Luftdataenheten har till uppgift att omsätta 

tryckinformation från nospitotröret till linjä­

ra axelrörelser. Från pitotröret erhålls det 

indikerade statiska trycket pis och totaltrycket 

pt. 

I luftdataenhetens höjddel sitter ett servosy­

stem som omsätter lufttrycket till en med pis 

linjär axelrörelse, medan luftdataenhetens 

fartdel omsätter trycket till en med qci (= pt 

- pis) linjär axelrörelse. På axlarna sitter 

givare i form av potentiometrar och mikro­

strömställare. 

Bild 36. Principen för signaltransformatorn 

r-­

I 
I 
I 
I 
I 
I 
I 

Sluten 
under
Öppen 

över 850mb 
100mb 

L 

Höidtrycksservot 
Kretsschema bilaga 4 

Med höjdtrycksservot avses det servosystem 

som bearbet"lr tryckinformationen pis. Ser­

vosystemet bestå r aven tr ycktub för statiskt 

tryck, en avkännarbrygga och en servoför­

stärkare med slutsteg och servogrupp. När 

trycket ändras, får man från avkännarbryg­

gan, genom en kapacitansändring mellan 

trycktubens kondensatorplattor en felspänning 

som styr ut servogruppen och därmed också 

den utgående tubaxeln, tills avkännarbryggan 

åter kommer i balans. Ett bestämt tryck mot­

svarar på s<'l. sätt en bestämd position på ser­

vot. Axelrörelsen är beroende av gradienten 

--- - -- - - --- - - I 

Bild 37. Höjdtrycksservots givare 

I 
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på det tryckkänsliga organet i tuben, aneroi­

den. Potentiometergivarna är därför kombine­

rade med trimdon för att täcka de tillåtna 

variationerna som kan förekomma på anero­

iderna. Mikroströmställarna styrs av ställ­

bara kamskivor. 

Tubaxel 

pis 

Avkönnar­

-1:.....g~a~iIcC.,--' 
S ervoförstörkare 

Bild 38. Principen för höjdtrycksservot 

Eftersom aneroidernas rörelser inom arbets­

området är mycket små, ställs stora krav på 

temperaturkompenseringen. Dessa krav till­

godoses dels genom noggrant val av material, 

dels genom att man infört ett yttre trimmot­

stånd som är placerat på en plint. PTC-mot­

ståndet vars nominella värde bestäms vid 

temperaturkompenseringen, har temperatur­

koefficienten 6000 ppm. 

Inom ett begrän sat tryc kområde (lO 50 - 700 mb) 

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

Informationen, som bildas genom att man lå­

ter en transformator mata en potentiometer 

med många uttag, avbildar sambandet mellan 

statiskt lufttryck och höjd i meter (i enlighet 

med standardatmosfär DIN 5450). Genom att 

aneroiderna är olika, måste varje transfor­

mator anpassas till samarbetande trycktub. 

Höjdtrycksservot övriga givare, som arbe­

tar inom området 1070-25 mb, används för 

matning av olika instrument. Spänningen från 

givare nr 2 används i siktet (över PS-02 / A), 

medan spänningen från givare nr 3 och 4 an­

vänds i skjutgränsberäknaren för Rb 324 (över 

PS-02 / A). 

Givare nr 5 är ansluten till PN-507/A och 

bryter för pis S; 100 mb. Givare nr 6 är 

kopplad till lampa landningsställ och sluter 

för pis > 850 mb. 

För att sänka arbetstemperaturen på motor­

generatorn matas takometerns referenslind­

ning över ett seriemotstånd på 2,2 kohm. 

Trycktuben för indikerat statiskt 

tryck (pis-tuben) 

Tubens båda aneroider är försedda med en 

kondensatorplatta vardera och utgör tillsam­

mans en kondensator. Om tuben e vakueras, 

utvidgas aneroiderna i stort sett linjärt, av­

ståndet mellan kondensatorplattorna (ö) mins­

kar och kapacit e ten mellan plattorna, C tub ' 

ökar. Med hjälp av höjdtrycksservot håller 

man hela tiden C konstant, då en utvidg­
tub 

ning eller sammantryckning av aneroiderna 

kan omsättas i en axelrörelse. Bild 39 visar 

axelrörelsen som en förskjutning av den rör­

liga aneroiden. 

pis 
axelrörelse PIS­

tryck -
Bild 39. pis-tubens verkningssätt 

Omvänt motsvarar sålunda en viss axelposi­

tion ett visst tryck. Man räknar i stort med, 

att ett varv på tubens utgående axel motsva­

rar en tryckförändring av 40 mb. 

Då det är aneroidernas formförändring under 

tryckpåverkan som ligger till grund för axel­

rörelsen kan man aldrig räkna med att ni 

samma axelrörelse för två olika aneroider. 

Vi säger att de har olika gradienter räknat 

mb/ varv. Bild 40 visar gradientkurvor för 

två olika aneroider. Kurvan för den ena ane­

roiden är heldragen och för den andra strec­

kad. 

i 
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VGrv 

Bild 40. 	 Hysteresis- och linjäritetsfel för två 
olika aneroider eller differentialdosor 

Av 	bilden kan Vl dra tre olika slutsatser: 

1. 	 Ett bestämt antal varv motsvarar ett 

tryckområde individuellt för varje aneroid. 

2. 	 Ett bestämt tryck motsvarar för samma 

aneroid två olika axelpositioner beroende 

på vilket tryck som rådde omkring aneroi­

den förut. Aneroiderna har en viss hyste­

resis som är olika från aneroid till ane­

roid. 

3 . 	 Anero ide rnas linjäritet är individuell. 

Farttrycksservot 
Kretsschema bilaga 5 

Med farttrycksservot avses det servosystem 

som bearbetar tryckinformationerna pis och 

pt. Servosystemet består aven trycktub för 

skillnadstryck, en avkännarbrygga och en 

servoförstärkare med slutsteg och servogrupp. 

I trycktuben finns qci = pt - pis. När ett av 

trycken ändras, får man från avkännarbryg­

gan genom en kapacitansändring mellan tryck­

tubens kondensatorplattor en felspänning som 

styr ut servogruppen och därmed också den 

utgående tubaxeln, tills avkännarbryggan åter 

kommer balans. Ett bestämt skillnadstryck 

motsvarar på så sätt en bestämd position på 

servot. 

Oiff....ent ioLdosor med 
koodensatorplattor (Ctub) 

R2 
c 

TubaxeL 

Servo-förstärkare 

Bild 41. Principen för farttrycksservot 

Axelrörelsen är beroende av gradienten pit det 

tryckkänsliga organet i tuben, differentialdo­

san. Potentiometergivarna är därför kombi­

nerade med trimdon för att täcka de tillittna 

variationer som kan förekomma på differen­

tialdosorna. Mikroströmställaren styrs aven 

ställbar kamskiva. 

Eftersom differentialdosornas rörelser inom 

arbetsomritdet är mycket smit, ställs stora 

krav pit temperaturkompenseringen. Dessa 

krav tillgodoses dels genom noggrant val av 

material, dels genom att man infört ett 

yttre trimrnotstånd, som är placerat på en 

r-------------- - - - - - - - - - -l 
t 
t 

:t G\. Sluten Lmaer 130mb 

i IfG ~-- ---------­

Bild 42. Farttrycksservots givare 

I 
I 
I 
I 
I 
I 
I 
I 
I 
I 
I 

_.J 
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plint. PTC - motståndet, vars nominella värde 

bestäms v id temperaturkompenseringen , har 

temperaturkoefficienten 6000 ppm . 

Farttrycksservots givare som arbetar inom 

området 0 - 1300 mb, används för ma tning av 

olika i ns trument . Spänning e n från givare n r l 

används i siktet (över PS - 02/A), och spän­

ningen från givare nr 2 används i skjutgräns ­

beräknaren för Rb 324 (över PS-OZ/ A) . Gi­

vare nr 3 är a n sluten ti ll lampa landningsstä ll 

och slute r vid qci < 130 mb. 

För att sänka arbetstemperaturen pil motor ­

generatorn matas takometern s referenslind ­

ning över e tt ser i ernotstånd på 2,Z kohm. 

Trycktuben för skillnadstryck (qci-tuben) 

Tub e n s båda different ialdosor är i likhet med 

pis - tubens aneroider fö rsedda med en konden­

satorplatta vardera och utgör till sammans en 

kondensator (C b). Med hjälp av farttrycks-
tu 

servot håller man hela tiden C konstant,
tub 

då en utv idgning e ll er sammant r yckning av 

differentialdosorna kan omsättas i en axelrö ­

relse . Bild 43 visar a e lrör e l se n som e n 

förskjutning av den rör liga differentialdosan. 

I likhet med aneroiderna har olika differen ­

tia ldosor olika gradient. Den är av samma 

storleksordning som aneroidernas, d v s ca 

40 mb/varv . 

Bild 40 visar gradientkurvor för två olika 

diff e r entialdo so r. 

Kurvan för den ena differentialdosan är he l ­

dragen och för den andra streckad. 

C4ci 
axelrörelse-

Bild 43 . qci-tubens verkningsSätt 

Avkännarbryggan 

Bryggan består i princip av två kondensato­

rer' ma t ade från en tran s f o r m a tor . Spän­

ningen över dessa konde n s a torer, va rav den 

ena utgörs av pla ttorna i tuben (C tub)' skall 

vara lika. Om Club ändrar sig genom att 

plattorna ändrar avstå nd, får man genom att 

impedansjärn v ikten rubbas, en obalans som 

ger en spänning på bryggans utgång . Denna 

spänning ma tas sedan in pi t se rvoförstärka­

ren. Nollcent r eringen av transformatorns se ­

kundärlindning utgörs av två temperaturs tab i ­

la motstånd . De två sekWldärspänningarna 

balanseras med en trimpotentiometer . 

MARKTRYCKSINSTÄLLAREN 

M arkt r y cksinställaren har till uppgift att läm­

na ett fWlktionsvärde f(pm) för glidbaneberäk ­

ningen. \" :i edet pi, marktr ycket pm vrids in för 

hand av flygföraren, tills räkn eve rket indike ­

rar d et önskade värdet i mb . Genom v rid­

ningen påverkas en tio va rvig potentiom e t r . 

---ft ,--, 

C=~~~------------~-'

G 1 

I 
NI 

I 
L------------------------------+-eP I 

L_ -.J 

Bild 44 . Marktrycksins tä llar , krets schema 

Denna potentiometer har uttag som matas 

med spänning från en transformator . Poten­

tiometern tillsammans med transformatorn 

bildar funkt ionen f(pm) som i likhet med f(pis) 

är e n omsättning från tryck i mb till höjd i 

meter (enligt standardatmosfär D IN 5450) . 

Marktr ycksinställaren arbetar inom o mrå det 

1050 - 900,4 mb. 
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FLYGSKEDESINDIKATORN 

Flygskedesindikatorn har två uppgifter att fyl­

la. Dels skall den för flygföraren indikera in­

ställt flygskede, dels skall den lämna skedes­

beroende manöverspänningar till reläer i för­

stärkaren och servoenheten. 

Flygskedesindikatorn består i huvudsak av ett 

visa:dörsett stegrelä med lika många inställ­

bara lägen (flygs keden) som antal manöver­

ledningar. 

Inställningen går till så, att man ansluter +28 

V till det önskade läget. Relät arbetar sig då 

runt genom en självavbrytaranordning, tills 

urfräsningen på reläts manöverdäck kommer 

att stå mitt framför den lägeskontakt som är 

spänningsförande. Spolen blir nu strömlös, 

och relät kan inte gå vidare. 

Synkront och på samma axel rör sig kontakt­

armen på reläts övriga två däck. Kontaktar­

men på dessa signaldäck gör i motsats till 

manöverdäcket kontakt med önskat läge. Ge­

nom att lägga +28 V på kontaktarmen till des­

sa däck erhålls skedesberoende manöverspän­

ningar. 

INFORMATIONSBEHANDLING 

Information från PN-S07/A 

Avståndsinformation 

Avståndssignalen från PN-507/ A är en lik­

spänning som varierar linjärt med avståndet 

mellan flygplan och marksändare i flygskede­

na NI och N och mellan flygplan och sätt­
2 

punkt i skedet L. Lägsta spänningsnivå mot­

svarar avståndet O. Signalspänningen ligger 

mellan två gränsvärden, där övre gränsen kan 

ligga mellan 170 V och 210 V, medan nedre 

gränsen kan variera mellan 35 V och 45 V. 

Signalen som går till förstärkaren över servo­

enheten spänningsdelas 1:5 med precisions­

motstånd. Då PN-507/A inte får belastas med 

mer än 100 f.1A, måste motstånden vara hög­

ohmiga. Signalen är modulerad av vissa stör­

spänningar, varför ett Re -filter, bestående 

av ett motstånd 100 ko hm och en kondensator 

0,47 f.1F, är inlagt i serie. 

C2 
C1 

,-- "I 
I p J L M N H G F E D C 8 A K I 
L ______ _ __ ____ J 

Bild 45. Flygskedesindikator, kretsschema 
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Bild 47. Principen för styrdel och modulator 
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Signalen används i DSl i skedet L inom av­

ståndsområdet 0-30 km. 

Signalen från PN-507/A matas m på avstånds­

servot i skedet L i enlighet med bild 46. 

Bild 47 visar servosystemets felavkännare, 

d v s styrdelen och modulatorn. Servots re­

ferenspotentiometer, som sitter på servogrup­

pen i servoenheten, matas med stabiliserad 

likspänning med hjälp av röret 85A2 (V l). 

Rätta spänningsnivåer trimmas in med trim­

potentiometrarna PI och P2. 

Servot har följande givare form aven en­

sad potentiometer med tre sektioner: 

Givare nr l används som referenspotentio­

meter. 

Givare nr 2 används för glidbaneberäkningen. 

Givare nr 3 ger avståndsberoende känslighet 

i utslaget på korsvisarens höjddel. 

Sid information 

Signalen som matas in servoenheten utgörs 

av två likspänningar som varierar i mottakt. 

Skillnads spänningen varierar proportionellt 

mot vinkeln mellan flygplan - fyr och fyrens 

nollinje, allt projicerat på ett horisontalplan. 

Är vinkeln lika med noll, är spänningarna li­

ka med ett belopp på 145 ~25 V. Vid full ut­

!;ltyrning är spänningen mellan signalgrenarna 

45 ~15 V. Varje signalgren spänningsdelas 

förhållandet l: 5 enligt bild 35. 

Även på sidsignalerna finns överlagrade stör­

ningar, varför ett Re-filter, bestående av ett 

motstånd på 1,5 Mohm och en kondensator på 

0,47 f1F, är inlagt i serie. 

Noll skillnadsström för noll insignal på buf­

ferten trimmas med trimpotentiometern P5, 

och med trimpotentiometern P6 trimmas 

korsvisarens sidbalk i skedet L att göra 15 

mm utslag för full utstyrning åt båda hållen. 

Skillnadsströmmen är då ca 450 f1A. 

Information från luftdataenheten 

Höjdtrycksservot 

I höjdtrycksservot har vi en axelrörelse linjär 

med r:let statiska trycket. 

Servot har följande givare: 

Givare nr ilr en envarvig potentiometer 

med sju extra uttag, matad från en funktions­

transformator enli<;tt bild 48. 

Givaren används för glidbaneberäkningen och 

signalen matas till servoenheten. 

Givare nr 2 lämnar signal till siktet (bild 49). 

Givare nr 3 lämnar signal till skjutgrän"sbe­

räknaren för Rb 324 och arbetar inom områ­

det 25 < pis < 1150 mb. Genom inkoppling 

enligt bild 50 skall en funktion f3(pis) enligt 

bild 51 erhållas. 

Givare nr 4 lämnar signal till skjutgränsbe­

räknaren för Rb 324 och arbetar inom områ­

det 25 < pis < 1150 mb. Genom inkoppling en­

ligt bild 52 skall en funktion f4( pis) enligt 

bild 53 erhållas. 

Givare nr 5 är en mikroströmställare, an­

sluten till PN-507/A. Inställningsnoggrannhe­

ten för brytfunktionen är för korrekt invärde 

100 ~2 mb. 

Givare nr 6 är en mikroströmställare, an­

sluten till lampa landning s ställ. Inställnings­

noggrannheten för slutningsfunktionen är för 

korrekt invärde 850 ~2 mb. 

F 

H 

Uut =f (p; S) U-------l~ 


\Il 

1050 mb 
CWo..J--­

u 

Bild 48. Givare l höjd try c ks servot 
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Bild 52. 	 G i va re 4 höjdtrycksservot 

Givare för f4 {pis) .
0

Område: 0 vid 25 mb
0350 vid 	 1110 till 1185 mb 

(Medelvärde 1150 mb) 
V Jordas 
X Matas med 10 V vs 
W Löpare, skall vid trimning belastas

K med 11, l kohm (Precisionsdekad bör 
användas)f3(pis) 

Trimpunkter: Den fasta tappen skall 
5,9k ligga pi 318 mb 

I. 318 mb - 1000 0/00 
II. 137mb - 8400/00 

Bild 50. 	 Givare 3 höjdtrycksservot 

Glvare ilir f3(pis) 

Omride: 0° ' vid 25 mb
0350 vid 1110 till 1185 mb 

(Medelvärde 1150 mb) 

L trimmas seL att 25 mb motsvarar 
0° vridningsvinkel av löparen 

J matas med 10 V vs 

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

Trimpunkt: 361 mb - 630 0/00 
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Bild 53. 	 Utspänning från givare 4 till 

skjutgränsberäknaren 

Fa rttrycksservot 

I farttrycksservot har vi en axe lrör e l se linjär 

med skillnadstrycket qci = pt - pis. 

Servots har följande givare : 

Givare nr lämnar signal till siktet (bild 54). 

Givare nr 2 lämnar signal till skjutgränsbe­

räknaren för Rb 324 och arbetar inom omri­

det 0 < qci < 1395 mb . Genom inkoppling en ­

ligt bild 55 skall den avbilda en med qci lin­

jär funktion enligt bild 56. 
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Givare nr 3 ä-r en mikroströmställare, an ­

sluten till l ampa landningsställ. Inställnings­

noggrannheten för s lutningsfunkt ionen ska ll 

va r a 130 ~2 mb. 

J 

f 1(Clci) 

Bild 54 . Givare l i fartt r ycksservot 

ccw 

w 
f 2(<lci) 

x 

Bild 55 . Givare 2 i farttrycksservot 

Givare (ör f2 ( qc i) 
00Omd.de : vid O mb 

350 0 vid 1350 till 1440 mb 
( Mede l värde 1395 mbl 

X matas med 10 V vs 
W Löpa re 
V Jordas 
Trimpunkte r: r. O mb - O 0/00 

II. 800 mb - 570 0/00 

f2(qci) 

1000'/.. 

soo 

..­
~ 

V 

V / 

.---­
,...... 

o 
O 500 1000mb qc i 

Bild 56 . Utspänning fdn gi , ·are 2 till 
skjutgr~nsbrräknaren 

Information från 

marktrycksinställaren 

Marktrycksinställaren l ämnar f(pm) inom om­

rådet 900,4 < pm < 1050 mb. Givaren består 

aven potentiometer med fem uttag, och ma ­

tas från en funktionstransformator enlig t bild 

57 . Informationen matas in till servoenhe ­

ten och används för glidbaneberäkningen . 

'-""'-----aX 

CCW 
90O,4m6 

1050mb 
CW 

Bild 57 . Potentiometer och 
funktionstran sformator 

Glidbaneberäkning 

I skedet L summe ras i servoenheten föl jande 

informationer enligt bild 58: 

l. f(pis) från luft dataenheten 

2. f(pm) från marktrycksinställaren 

3 . K · R från av ståndsservot 

Höjdvärdet f(pis) definieras som 1000 0/00 

och skall motsvara den spänning som erhålls 

vid ett nomine llt minimitryc k på 700 mb med 

ett marktryck på 1050 mb . Beroende på a n e ­

roidernas g r adient, d v s den axel r ö relse som 

erhåll s för en viss tryckskillnad, kommer 

1000 0/00 spänningsnivå att motsvara olika 

höjder • 

Eftersom höjdinfor mat ionen från luftdataenh e ­

t en hänför sig till et t marktryck på 1050 mb, 

måste man korrigera med f(pm) . Om vi utgår 

från a tt r ådande marktr yck i sättpunkten är 
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Korsvisare 

Bild 58. Principen för 

1000 mb, blir höjden från luftdataenheten re­

fererande till en negativ höjd motsvarande 

trycket 1050-1000 = 50 mb. D e t är denna höjd­

skillnad man får justerad g enom a tt vr ida 

marktrycksinställar e n till 1000 mb. f(pm) ma­

tas nämligen med en spänning i motfa s till 

f(pis), och för att g spänning och höjd att 

överensstämma för de båda höjdinformatio­

nerna trimmas matning e n till f(pm) med P7. 

Spänningen H = f(pm) ger alltså en höjd re­

fererad till sättpunkten. Om vi nu jämför 

Dem Buff 

glidbaneberäkningen 

denna höjd m ed en beroend e på avståndet R 

beräknad höjd K . R, och genom summatorn 

bildar funktionen ~ = K . R - H, där K 

konstant, kommer ~ att betyda flygfelet 

höjdled från en ide albana , där K är lutningen. 

~ matas in på ·korsvis a rens höjddel över en 

pot entiomet e r på a vs tåndsser vot. Om felet 

höjdled är noll bekräftas ekvation e n K • R ­

H = 0, oc h flygplanet följer den med ledning 

av avståndet beräknade glidbanan. Beträffande 

noggrannheten i beräkningen ställs följande 

krav: 

Bild 59. Platsfelskorr ekt ion 
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För O < H < 50 m skall det kvadratiska med­

felet i höjdberäkningen vid korrekt inställda 

pm- och pis-värden på givarnas axlar vara 

s:5 m. Max tillåtet fel 7,5 m. För 50 < H 

< 1500 m skall det kvadratiska medelfelet 

i höjdberäkningen vara s: 10m. Max tillåtet 

fel 15 m. 

Känsligheten är intrimmad så, att korsvisa­

ren gör ~15 mm utslag för L:> ~40 m i sätt­

punkten och L:> = ~Z40 m ~ZO m på avståndet 

30 km från sättpunkten. Nominell lutnings­

3
0

vinkel på glidbanan är • 

Eftersom pitotröret har begränsad längd på­

verkas det av den tryckvåg som bildas om­

kring flygplanets nos, vilket har till följd att 

de tryck som erhålls i pitotröret inte är kor­

rekta utan har vad man kallar platsfel. Stor­

leken av dessa fel är beroende av machtalet 

och höjden, och har empiriskt bestämts. 

Platsfelet är störst när M = 1,0 d v s just 

vid passerandet av ljudvallen. 

På grund av platsfelet får man medvetet 

snedtrimma f(pis). Platsfelets inverkan visas 

på bild 59. 

Ytterligare informationer 

till korsvisaren 

I samtliga flygskeden utom i L levererar DSl 

en konstant ström på sid- och höjddelens in­

gångar, som håller visarna utanför synfältet. 

I skedet L ansluts dessutom +Z8 V över ett 

förkopplingsmotstånd till korsvisaren. Den 

resulterande strömmen manövrerar en "flag_ 

ga ". 

Informationer till PN-S07/A 

instrument 

PN -507/A ansluts b e r0ende på flygskedet till 

olika avståndsinformationer. Omkopplingen 

för dessa informationer ligger i servoenheten, 

men signalerna passerar i övrigt obearbeta­

de. Se avsnittet Reläomkopplingar. 

Skedena Al, AZ, M. Instrumentet erhåller 

marköverfört målavstånd. 

Skedet S. Instrumentet erhåller radaruppmätt 

målavstånd. 

Skedena NI, NZ, L. Instrumentet erhåller 

na vigering savstånd . 

Reläomkopplingar 

De skedesberoende omkopplingarna i DSl om­

besörjs av fem reläer, som styrs fr å n flyg­

skedesindikatorn. Varje relä har fyra väx­

lingsgrupper. På bild 60 har med ett kryss 

markerats i vilka flygskeden reläerna är till­

slagna. 

Relät L i förstärkaren 

Grupp 1. I strömlöst tillstånd ansluter relät 

parkeringsspänning till avståndsservot. I till­

slaget läge ansluts avstånd från PN-507/A. 

Grupp Z. tillslaget läge ansluts spänning 

till korsvisarens flagga. 

Grupp" 3 och 4. Används ej. 

Relät M i förstärkaren 

Grupp l, Z och 3. I tillslag e t läge bryter 

relät 3 x l15/Z00 V, 400 Hz. 

Grupp 4. I tillslaget läge bryter relät +Z8 V. 

Relät L i s e rvo enheten 

Grupp l och Z. I strömlöst tillstånd ansluts 

parkeringssignal till korsvisarens höjddel så, 

att höjdvisaren förs utom synfältet. I tillslaget 

läge ansluts korsvisarens höjdkanal till ut­

gången på buffert höjd. 
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Grupp 3 och 4. I strömlöst tillstlnd ansluts 

parkeringssignal till korsvisarens siddel sl, 

att sidvisaren förs utom synfältet. I tillslaget 

läge ansluts korsvisarens sidkanal till ut ­

g~ngen pl buffert sida. 

Relät M i servoenheten 

Grupp l och 2. I strömlöst tillstlnd ansluts 

marköve:fört mllavstlnd till PN-507/ A aV­

stlndsinstrument. I tillslaget läge ansluts in­

strumentet till PS-02/ A 

daruppmätt avst~nd. 

Grupp 3 och 4. Används 

och 

ej. 

matas med ra­

Relät N i servoenheten --------------------­
Grupp l och 2. I tillslaget läge ansluts na­

vigeringsavst~nd till PN-507/ A avstlndsin­


strument. 


Grupp 3 och 4. Används ej. 


Förstärkare 
Flygskeden 

Relä L Relä M 

FR.ÄN X 

FÖRV. 

ANFL I 

ANFL II 

MALSP. 

STRID 

NAV 300 

NAV 30 

LAND X 

Servo enhet 

Relä L Relä M Relä N 

X 

X 

X 

X X 

Bild 60. Rel ä tabIl 
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