SECCION G -FISICA

GO01 METROLOGIA; ENSAYOS

GO01S

G01S LOCALIZACION DE LA DIRECCION POR RADIO; RADIONAVEGACION; DETERMINACION DE LA DISTANCIA O
DE LA VELOCIDAD MEDIANTE EL USO DE ONDAS DE RADIO; LOCALIZACION O DETECCION DE PRESENCIA
MEDIANTE EL USO DE LA REFLEXION O RERRADIACION DE ONDAS DE RADIO; DISPOSICIONESANALOGAS

QUE UTILIZAN OTRASONDAS

(@0)] En esta subclase, la expresién siguiente se utiliza con € significado indicado: [6]
“transpondedor” designa una disposicidn que reacciona ante la recepcidn de una onda de interrogacion o de deteccion mediante
la emisién de una onda de respuesta o identificacion especifica. [6]

2 Es importante tener en cuenta las notas que siguen al titulo de la claseGO1ly la nota (1) que sigue d titulo de la subclaseGO9B.

Esquema general

SISTEMAS DE BALIZAS;
LOCALIZADORES DE DI RECCION;
DETERMINACION DE LA POSICION.......cocoevvuiininiins

SISTEMAS DE RADAR O ANALOGOS

Que utilizan ondas de radio, o que
utilizan otras ondas siempre 'y
cuando su naturaleza o longitud de
onda seairrelevante o no

Que utilizan ondas acUStiCas...........cceeeeerveveveennnnn. 15/00

Que utilizan ondas
€electromagnéticas que no sean
0NdaS de raiO ....c.cocueueeeviririeierer e 17/00

SISTEMAS PARA LA DETERMINACION

DE LA DISTANCIA O LA VELOCIDAD

QUE NO UTILIZAN LA REFLEXION NI LA

RERRADIACION ......oviiiiiiriiineeesisessses st sssssssesssons 11/00

1/00 Balizaso sistemas de balizas que transmiten sefiales
quetienen una o mas car acteristicas que pueden ser
detectadas por receptores no direccionalesy que
definen direcciones, posiciones o lineas de posicion

fijas con relacion alostransmisoresdelasb

alizas;

Receptores asociados a ellas (fijacion de la posicion

mediante la coordinacion de una pluralidad de
determinaciones de lineas de posicién o
direccionesG01S 5/00) [2]

1/02 . queutilizan ondas de radio

1/04 . . Detales

1/06 . . . Mediosparaproporcionar unaindicacion
multiple, p. €. indicaciones “gruesay fina’

1/08 . . Sistemas paradeterminar ladireccion o lineade

posicion

1/10 . . . queutilizanlacomparacion de laamplitud de

sefiales transmitidas secuencialmente desde

antenas o sistemas de antenas con

caracteristicas de directividad de orientaciones
diferentesy solapadas, p. €. de tipo equisefial

A-N
1/12 . . . . sdendo lassefalestransmitidas

secuencia mente desde una antena o sistema

de antenas al que se hace variar la
orientacion de su caracteristica de

directividad periddicamente, p. €. por medio
de reflectores de funcionamiento secuencial
1/14 . . . queutilizanlacomparacion de laamplitud de
sefial es transmitidas simultdneamente desde

antenas o sistemas de antenas con

caracteristicas de directividad de orientaciones

diferentesy solapadas
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1/16 . . . . Sistemasdeguiado enazimut, p. €. sistema
de definicion de la senda de aproximacion de
aeronaves, sistemalocalizador

1/18 . . . . Sistemasdeguiado enelevacion, p. €.
sistema de definicion de la senda de planeo
de aeronaves

1/20 . . . queutilizan unacomparacion entre los tiempos

de trénsito de sefiales sincronizadas,
transmitidas desde antenas o sistemas de
antenas no direccionales distanciados entre s,
p. §. sistemas basados en ladiferenciade
caminos
1/22 . . . . siendolassefides sincronizadas
modul aciones en frecuencia de ondas
portadoras y comparandose los tiempos de
trénsito mediante lamedicién dela
diferencia entre las frecuencias instantaneas
de las ondas portadoras recibidas
1/24 . . . . sendolassefides sincronizadas pulsos o
modul aciones equivalentes de ondas
portadoras y comparandose los tiempos de
trénsito mediante lamedicion dela
diferenciaentre los tiempos de llegada de la
parte significativa de las modulaciones
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1/26

1/28

1/30

1/32

1/34

1/36

1/38

1/40

1/42

1/44

1/46

Sistemas en los cuales los pulsos o las
sefiales de base de tiempos son generadas
localmente en €l receptor y relacionadas
con las sefiales recibidas segiin una
relacion temporal predeterminada, p. .
laduracion del pulso coincide con el
interval o de tiempo transcurrido entre la
llegada de la parte significativade la
modulacién de |as sefial es recibidas desde
laprimeray segunda antenas o sistemas
de antenas
en los que larelacion temporal
predeterminada se mantiene
automaticamente
siendo las sefiales sincronizadas ondas
continuas o trenes intermitentes de ondas
continuas, no siendo €l objeto de la
intermitencia ladeterminacion dela
direccion o lalinea de posicion,
comparandose |os tiempos de trasito
mediante la medicién de las diferencias de
fase
Sistemas en los cuales | as sefiales
recibidas, con o sin amplificacién o
sefiales derivadas de ellas, se comparan
en fase directamente
Sistemas en los cuales una primeray una
segunda sefiales sincronizadas son
transmitidas desde ambas antenas o
sistemas de antenas, comparandose en
fase una frecuencia de batido obtenida
por heterodinacién de las primeras
sefiales entre si, con una frecuenciade
batido obtenida por heterodinacion de las
segundas sefiales entre si
Sistemas en |os que se compara una
frecuencia de batido, obtenida por
heterodinaciéon de las sefiales
sincronizadas, con una sefial de referencia
cuya fase es sustancialmente
independiente de la direccion
que utilizan la comparacion entre (1) lafase de
laenvolvente de la variacion de frecuencia,
debida a efecto Doppler, de la sefid
transmitida por una antena en movimiento, o
dotada de movimiento aparente, segiin una
trayectoriaciclicay (2) lafase de unasefia de
referencia, estando sincronizada la frecuencia
de esta sefial de referencia con la del
movimiento ciclico, 0 movimiento ciclico
aparente, de laantena
siendo producido el movimiento aparente de
la antena mediante la energizacion
secuencia ciclica de antenasfijas
Balizas de haz de barrido cdnico que transmiten
sefales que dan indicacion en un receptor movil
de cualquier desplazamiento del receptor
respecto & eje de barrido cénico, p. €. parael
control de un misil guiado por haz “beam-
rider” [5]
Balizas de haz giratorio u oscilante que definen
direcciones en el plano de rotacién o de
oscilacion [5]
Sistemas de haz ancho que producen en un
receptor una sefial envolvente de laonda
portadora del haz sustancial mente continua-
senoidal, cuyo angulo de fase depende del
angulo entre la direccién receptor-balizay
una direccion de referencia que pasa por la
baliza, p. €. sistema cardioide [5]

1/48

1/50

1/52

1/54

1/56

1/58

1/60

1/62

1/64

1/66

1/68

1/70

1/72

1/74
1/76

1/78

1/80

1/82

en los que el angulo de fase de la sefia
envolvente dependiente de ladireccién es
un multiplo del angulo de direccion, p. g.
paraunaindicacion “fina’ de rumbo [5]
en los que el angulo de fase de la sefia
envolvente dependiente de ladireccion se
compara con una sefial de referencia
independiente de la direccion [5]
en los que se comparan los angulos de
fase de una pluralidad de sefiales
envolventes dependientes de ladireccion
producidas por una pluralidad de haces
que giran a diferentes velocidades o en
diferentes direcciones [5]
Sistemas de haz estrecho, que producen en
un receptor una sefial envolvente de laonda
portadora del haz de tipo pulso, cuyo
instante de ocurrencia depende del angulo
entre la direccion receptor-balizay una
direccion de referencia que pasa por la
baliza; Solapamiento de sistemas de haz
ancho paraladefinicién de una zona
estrechay produccién en un receptor de una
sefial envolvente de la onda portadora del
haz de tipo pulso, cuyo instante de
ocurrencia depende del angulo entre la
direccion receptor-balizay unadireccion de
referencia que pasa por labaliza[5]
Determinacion del instante de ocurrencia
delas sefiales envolventes de tipo pulso
obtenidas a partir de larecepcion del
haz [5]
en los que una caracteristica del haz
transmitido o de una sefial auxiliar se
hace variar en el tiempo en sincronismo
con € giro u oscilacion del haz [5]
Variacion de lafrecuencia de la sefial
del haz o de la sefia auxiliar [5]
Variacion de larelacion de fase entre la
sefial del haz y la sefial auxiliar [5]
Variacion del instante de ocurrenciade
pulsos, p. g. variacién del intervalo
entre pulsosirradiados por pares [5]
Superposicion de sefiales de
informacion indicadoras de direccion,
p. §. voz, Morse [5]
Balizas marcadoras, delimitadoras, identificadoras
o similares, que transmiten sefiales que no
conllevan informacion direccional
que utilizan ondas €l ectromagnéticas que no sean
ondas de radio
que utilizan ondas ultrasonoras, sonoras, 0
infrasonoras
Detalles[5]
Sistemas para determinar ladireccién o lineade
posicién [5]
que utilizan la comparacién de laamplitud de
sefial es transmitidas desde transductores o
sistemas de transductores con caracteristicas de
orientacion diferentes [5]
que utilizan una comparacion entre los tiempos
de transito de sefial es sincronizadas,
transmitidas desde transductores o sistemas de
transductores no direccional es distanciados
entre i, p. . sistemas basados en la diferencia
de caminos [5]
Balizas de haz giratorio u oscilante que definen
direcciones en el plano derotacién o de
oscilacion [5]
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3/00

3/02
3/04
3/06

3/08

3/10

3/12

3/14

3/16

3/18

3/20

3/22

3/24

3/26

L ocalizadores de direccion para la deter minacion de
la direccién desde la que sereciben ondas
infrasonor as, sonor as, ultrasonoras o
electromagnéticas o emisiones de particulas, que no
tienen contenido direccional significativo
(establecimiento de la posicion mediante la
coordinacion de una pluralidad de determinaciones de
direccién o de lineas de posicionGO1S 5/00)
gue utilizan ondas de radio
Detalles
Medios paraincrementar la directividad
efectiva, p. . mediante la combinacién de
sefiales con caracteristicas de directividad de
orientaciones diferentes o realzando laforma de
onda envolvente de |a sefial emitida desde una
antena de haz giratorio u oscilante
(comparacion de la amplitud de sefiales con
caracteristicas de directividad de orientaciones
diferentes para determinar la
direccionGO1S 3/16,G01S 3/28)
Medios para reducir los errores de polarizacion,
p. €. mediante la utilizacion de sistemas
“Adcock” o sistemas de antenas de espiras
espaciadas
Medios parareducir o compensar |os errores
cuadrantales, errores de situacion o errores
similares
Medios para determinar el sentido de la
direccion, p. €. mediante la combinacion de
sefial es provenientes de una antena direccional
0 de una bobina de blsgueda de goniémetro,
con las provenientes de una antena no-
direccional (determinacion de ladireccién
mediante la comparacion de laamplitud de
sefial es obtenidas de la combinacion de sefiales
direccionalesy no
direccionalesG01S 3/24,G01S 3/34)
Sistemas para determinar ladireccion o la
desviacion respecto a unadireccion
predeterminada
que utilizan la comparacion de laamplitud de
sefial es obtenidas secuencialmente desde
antenas o sistemas de antenas receptoras con
caracteristicas de directividad de orientaciones
diferentes o desde un sistema de antenas a que
se hace variar la orientacion de su caracteristica
de directividad periédicamente
obtenidas directamente desde antenas
direccionales distintas
obtenidas mediante el muestreo de la sefial
recibida por un sistema de antenas a que se
hace variar la orientacion de su caracteristica
de directividad periédicamente
obtenidas a partir de diferentes
combinaciones de | as sefial es provenientes
de antenas distintas, p. €. comparando la
suma con ladiferencia
comprendiendo |as antenas una antena
direccional y una antenano direccional,
p. €. combinacién de antenas de cuadro y
de antenas abiertas produciendo una
caracteristica de directividad en forma de
cardioide invertida
teniendo las antenas caracteristicas de
directividad de orientaciones diferentes

(2009.01), SeccionG
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3/30

3/32

3/34

3/36

3/38

3/40

3/42

3/44

3/46

3/48

3/50

3/52

3/54

3/56

3/58

GO01S

que utilizan la comparacion de la amplitud de
sefiales obtenidas simultaneamente desde
antenas o sistemas de antenas receptoras con
caracteristicas de directividad de orientaciones
diferentes
obtenidas directamente desde sistemas
direccionales distintos
obtenidas a partir de diferentes
combinaciones de | as sefial es provenientes
de antenas distintas, p. €. comparando la
suma con ladiferencia
comprendiendo |as antenas una antena
direccional y unaantenano direccional,
p. €. combinacion de antenas de cuadro y
de antenas abiertas produciendo una
caracteristicade directividad en formade
cardioide invertida
teniendo las antenas caracteristicas de
directividad de orientaciones diferentes
que utilizan el gjuste de la orientacion real o
efectiva de las caracteristicas de directividad de
una antena o sistema de antenas para
proporcionar un estado deseado de la sefial
obtenida desde esa antena o sistema de antenas,
p. §. para proporcionar una sefial maxima o
minima (GO1S 3/16,G01S 3/28tienen prioridad)
gue gjustan la orientacion de solo una
caracteristica de directividad para producir
una sefiadl maxima o minima, p. . antenade
cuadro giratoria, sistema goniomeétrico
equivalente
manteniéndose el estado deseado
autométicamente
varidndose el gjuste periddicao
continuamente con parada de gjuste
automatica cuando se llega a estado deseado
que utilizan antenas distanciadas entre si y
miden la diferencia de fase o de tiempo entre
las sefiales que provienen de ellos, p. €.
sistemas basados en |a diferencia de caminos
siendo las ondas que Ilegan alas antenas
continuas o intermitentes y midiéndose la
diferencia de fase entre |as sefiales obtenidas
de estas antenas
siendo las ondas que Ilegan alas antenas
moduladas por pulsosy midiéndose la
diferencia entre sus tiempos de llegada
que utilizan una antena receptoramavil, o con
movimiento aparente, sgin unatrayectoria
ciclicapara producir unavariacion de
frecuencia de la sefia recibida por efecto
Doppler
produciéndose e movimiento aparente de la
antena mediante el acoplamiento ciclicoy
secuencial del receptor a cada una de un
conjunto de antenas fijas espaciadas
Sistemas de haz de barrido conico que utilizan
sefiales indicativas de la desviacion de la
direccién de recepcion con respecto a gje de
barrido
Sistemas de haz giratorio u oscilante que
utilizan el andlisis continuo de la sefial recibida
paraladeterminacion de la direccion en el
plano de rotacion u oscilacion o parala
determinacion de la desviacion respecto a una
direccion predeterminada en dicho plano
(GO1S 3/14tiene prioridad)
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3/60

3/62

3/64

3/66

3/68

3/70

3/72

3/74

3/78

3/781

3/782

3/783

3/784

3/785

3/786

3/787

Sistemas de haz ancho que producen en €l
receptor una sefial envolvente de laonda
portadora del haz sustancialmente
sinusoidal, cuyo angulo de fase depende del
angulo entre la direccion transmi sor-receptor
y unadireccion de referencia que pasa por €l
receptor, p. €. sistemacardioide
enlos que el angulo de fase de la sefid se
indica mediante tubo de rayos catédicos
en los que el angulo de fase de la sefial se
determina mediante la comparacién de
fases con una sefial alterna de referencia
gue varia en sincronismo con lavariacion
de directividad
Sistemas de haz estrecho que producen en el
receptor una sefial envolvente de laonda
portadora del haz de tipo pulso, cuyo
instante de ocurrencia depende del angulo
entre la direccidn transmisor-receptor y una
direccion de referencia que pasa por el
receptor; Sistemas de haces anchos
solapados que definen en el receptor una
zona estrechay que producen una sefial
envolvente de la onda portadora del haz de
tipo pulso, cuyo instante de ocurrencia
depende del angulo entre la direccion
transmi sor-receptor y una direccion de
referencia que pasa por el receptor
en los que el tiempo de ocurrenciade la
seflal envolvente de tipo pulso se presenta
mediante tubo de rayos catodicos
en los que el tiempo de ocurrenciade la
sefial envolvente de tipo pulso se
determina haciendo coincidir o
estableciendo unarelacion de tiempos
predeterminada entre una sefia de tipo
pulso generadalocalmente y la sefial
envolvente
Sistemas de diversidad especialmente adaptados
paralalocalizacion de ladireccion
Sistemas multicanal especialmente adaptados para
lalocalizacién de ladireccion, p. €. quetienen un
sistema de antenas Unico capaz de proporcionar
indicaciones simultaneas de | as direcciones de
diferentes sefiales (sistemas en los que las
direcciones de diferentes sefiales se determinan
secuencialmente y se presentan en pantalla
simultaneamenteGO1S 3/04,G01S 3/14)

que utilizan ondas el ectromagnéticas que no sean
ondas de radio

Detalles[5]
Sistemas para determinar ladireccion o la
desviacion respecto a unadireccion
predeterminada [5]
gue utilizan la comparacion de la amplitud de
sefiales provenientes de detectores o sistemas
detectores estéticos [5]
gue utilizan un mosaico de detectores [5]
que utilizan el gjuste de la orientacion delas
caracteristicas de directividad de un detector o
sistema detector para proporcionar un estado
deseado de la sefial obtenida desde ese detector
0 sistema detector [5]
manteniéndose el estado deseado
automaticamente [5]
que utilizan reticulas giratorias que producen
una caracteristica de modulacion dependiente
deladireccién [5]

3/788
3/789
3/80

3/801
3/802

3/803

3/805

3/807

3/808

3/809

3/82

3/84
3/86

5/00

5/02
5/04

5/06

5/08

5/10

5/12

5/14

que producen una caracteristica de
modulacién en frecuencia[5]
que utilizan sistemas de haz giratorio u
oscilante, p. €. que utilizan espejos, prismas [5]
que utilizan ondas ultrasonoras, sonoras o
intrasonoras
Detalles[5]
Sistemas paradeterminar ladireccién o la
desviacion respecto a unadireccién
predeterminada [5]
que utilizan la comparacion de la amplitud de
sefial es obtenidas desde transductores o
sistemas transductores receptores con
caracteristicas de orientacion diferentes [5]
que utilizan el gjuste de la orientacién real o
efectivade |as caracteristicas de directividad de
un transductor o sistema transductor para
proporcionar un estado deseado de la sefia
obtenida desde ese transductor o sistema
transductor, p. €. para proporcionar una sefial
méaxima o minima[5]
manteniéndose el estado deseado
automaticamente [5]
que utilizan transductores distanciados entre si
y miden ladiferencia de fase o de tiempo entre
las sefiales que provienen de ellos, p. §.
sistemas basados en |a diferenciade
caminos [5]
Sistemas de haz giratorio u oscilante que
utilizan el andlisis continuo de la sefial recibida
paraladeterminacion de la direccion en el
plano de rotacion u oscilacién o parala
determinacion de la desviacion respecto a una
direccién predeterminada en dicho plano [5]
con medios para el gjustedelafaseola
compensacion de errores de retardo
con presentacion sobre tubos de rayos catddicos
con medios para eliminacion de ondas no
deseadas, p. g. ruidos perturbadores

Establecimiento de la posicion mediantela
coordinacién de dos 0 méas deter minaciones de
direccion o delineas de posicion; Establecimiento de
la posicion mediante la coor dinacion de dos 0 mas
determinaciones de distancia [2]
que utilizan ondas de radio
Laposicion de lafuente se determina mediante
una pluralidad de localizadores de direccién
espaciados
Laposicion de lafuente se determina mediante la
coordinacion de una pluralidad de lineas de
posicién definidas mediante medidas relacionadas
con ladiferencia de caminos (GO1S 5/12tiene
prioridad) [3]
Laposicion de un localizador de direccion tnico
se establece mediante la determinacién de la
direccidn respecto a una pluralidad de fuentes
espaciadas de emplazamiento conocido
Laposicion del receptor se determina mediante la
coordinacion de una pluralidad de lineas de
posicion definidas mediante medidas relacionadas
con ladiferencia de caminos (GO1S 5/12tiene
prioridad) [3]
mediante |a coordinacion de lineas de posicién de
formadiferente, p. . hiperbdlicas, circulares,
elipticas o radiales
Por determinacion de distancias absolutas auna
pluralidad de puntos espaciados de emplazamiento
conocido
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5/16

5/18

5/20

5/22

5/24

5/26

5/28

5/30

7/00

7102
7103

7104
7/06
7/08

7/10

7112
7114

7/16

7/18

7/20

7122

7124

7126

7128

71282
71285
71288

gue utilizan ondas el ectromagnéticas que no sean
ondas de radio
gue utilizan ondas ultrasonoras, sonoras, o
infrasonoras
Laposicion de lafuente se determina mediante
una pluralidad de localizadores de direccion
espaciados [5]
Laposicion de lafuente se determina mediante la
coordinacion de una pluralidad de lineas de
posicion definidas mediante medidas rel acionadas
con ladiferencia de caminos (GO1S 5/28tiene
prioridad) [5]
La posicion de un localizador de direccion Gnico
se establece mediante la determinacion de la
direccion respecto a una pluralidad de fuentes
espaciadas de emplazamiento conocido [5]
Laposicion del receptor se determina mediante la
coordinacion de una pluralidad de lineas de
posicion definidas mediante medidas rel acionadas
con la diferencia de caminos (GO1S 5/28tiene
prioridad) [5]
mediante la coordinacion de lineas de posicion de
formadiferente, p. €. hiperbdlicas, circulares,
elipticas o radiales [5]
Por determinacion de distancias absolutas a una
pluralidad de puntos espaciados de emplazamiento
conocido [5]

Detalles de sistemas seglin los
gruposGO01S 13/00,G01S 15/00,G01S 17/00
de sistemas segun el grupoG01S 13/00
Detalles de subsistemas de HF especialmente
adaptados a €llos, p. €. comunes atransmisory a
receptor [5]
Disposiciones de presentacion en pantalla
Pantallas de tubos de rayos catédicos
con indicacion de distancia mediante escala
vernier, p. €. utilizando dos tubos de rayos
catodicos
Que proporcionan una presentacion
coordenada bidimensional en distanciay
direccion
Presentacion panorédmica PRI
Presentacion sectorial, descentrada, o
de angulo ensanchado
Sefial es presentadas como modulacion de
intensidad con coordenadas rectangulares
que representan distanciay rumbo, p. §.
tipoB
Presentaciones distancia-altura;
Presentaciones distancia-elevacion, p. €.
tipo RHI, tipo E
Presentaciones estereoscopicas;
Presentaciones tridimensional es;
Presentaciones pseudotridimensionaes
que producen lineas de cursor y marcas
indicativas mediante medios electrénicos
estando la presentacion orientada o
desplazada de acuerdo con el movimiento
del objeto que transporta el aparato emisor y
receptor, p. . radar de movimiento
verdadero
Presentaciones que utilizan paneles
electroluminiscentes
Detalles de |os sistemas de pulsos
Transmisores [5]
Receptores [5]
Receptores coherentes [5]

(2009.01), SeccionG
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71295

71298
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7148
71481
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71493
71495
71497
71499
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7152

71521
71523
71524
71526
71527
71529

7153

7/531

7/533

71534

71536
71537

7/539

7154
7156
7/58
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Extraccion de |as sefiaes de eco deseadas [5]
Medios para la transformacion de
coordenadas o parala evaluacion de datos,
por ejemplo, utilizando ordenadores [5]
Conversores de barrido [5]
Formacién de | as sefiales-eco de pulsos;
Obtencion de sefiales no de pulsos a partir de
seflales-eco de pulsos [5]
Laganancia del receptor se varia
automaticamente durante el periodo de
repeticion de pulsos, p. €. control de
ganancia contra ecos parésitos [5]
Detalles de sistemas no de pulsos[5]
Medios contra interferencias perturbadoras (* anti-
jamming”)
Medios de produccion de interferencias
perturbadoras (“jamming”), p. §. produccion de
falsos ecos [2]
Medios para monitorizacion o calibracion
gue utilizan el andlisis de la sefial de eco parala
caracterizacion del blanco; Firma del blanco;
Seccion transversal del blanco [6]
Sistemas de diversidad especialmente adaptados
pararadar
sistemas de acuerdo con €l grupoGO01S 17/00
Caracteristicas constructivas, p. g. disposiciones
de elementos Opticos [6]
Detalles de sistemas de pul sos [6]

Transmisores [6]

Receptores [6]

Extraccion de |as sefiad es de eco deseadas [6]
Lagananciadel receptor sevaria
autométicamente durante el periodo de
repeticion de pulsos [6]

Detalles de sistemas no de pulsos[6]

Extraccion de las sefiales de eco deseadas [6]
Contramedidas o contra-contramedidas 6]
Medios para monitorizacién o calibracion [6]
que utilizan efectos de polarizacion [6]
Disposiciones de presentacion en pantalla [6]
sistemas de acuerdo con €l grupoGO01S 15/00
Caracteristicas constructivas [6]

Detalles de sistemas de pulsos [6]
Transmisores [6]
Receptores [6]
Extraccion de las sefiales de eco deseadas [6]
Lagananciadel receptor sevaria
autométicamente durante el periodo de
repeticion de pulsos [6]
Medios para la transformacion de
coordenadas o parala evaluacion de datos,
por gjemplo, utilizando ordenadores [6]
Conversores de barrido [6]

Conversores de velocidad de
transferencia de datos [6]
Detalles de sistemas no de pulsos [6]

Extraccion de las sefiales de eco deseadas [6]
Contramedidas o contra-contramedidas, p. €.
creacion y supresion de interferencias
perturbadoras (“jamming”, “anti-jamming”) [6]
gue utilizan el andlisis de la sefial de eco parala
caracterizacion del blanco; Firma del blanco;
Seccion transversal del blanco [6]
con receptores distanciados
Disposiciones de presentacion en pantalla

para proporcionar alcances variables



GO01Ss

7160
7162
7164

11/00

11/02
11/04
11/06
11/08
11/10
11/12
11/14

11/16

)

@

13/00

13/02

13/04

13/06
13/08

13/10

para proporcionar un registro permanente

Pantallas de tubos de rayos catédicos
Indicaciones luminosas (GO1S 7/62tiene
prioridad) [5]

Sistemas para determinar la distancia o la velocidad
queno utilizan lareflexion olarerradiacion
(establecimiento de la posicion mediante la
coordinacion de dos o0 més determinaciones de
distanciaG01S 5/00) [2]

gue utilizan ondas de radio [5]

gue utilizan medidas de angulos [5]

gue utilizan medidas de intensidad [5]

gue utilizan relojes sincronizados [5]

que utilizan el efecto Doppler [5]
gue utilizan ondas €l ectromagnéticas que no sean
ondasderadio [5]
gue utilizan ondas ultrasonoras, sonoras, 0
infrasonoras [5]

que utilizan ladiferenciaen el tiempo de transito
entre ondas electromagnéticas y ondas sonoras [5]

Los gruposG01S 13/00 Hasta GO1S 17/00 cubren:

|os sistemas para detectar |a presencia de un objeto,
p. §. por reflexion o por rerradiacion desde el
mismo objeto o desde un transpondedor asociado al
objeto, para determinar la distancia o lavelocidad
relativa de un objeto, para proporcionar una
representacion coordenada de ladistanciay dela
direccion de un objeto o para obtener su imagen; [3]
|os sistemas dispuestos para ser montados en una
nave o vehiculo movilesy que utilizan lareflexion
de ondas en una superficie extensa externaala nave,
p. §. sobre la superficie de latierra, para determinar
lavelocidad y la direccién del movimiento de la
nave con relacion ala superficie. [3]

Los gruposGO01S 13/00 Hasta GO1S 17/00 no cubren:

|os sistemas para determinar la direccion de un
objeto por medios que no utilicen lareflexion o la
rerradiacion, que estan cubiertos por los
gruposG01S 1/000G01S 3/00; [3]

|os sistemas para determinar ladistanciao la
velocidad de un objeto por medios que no utilicen la
reflexion o larerradiacion, que estan cubiertos por €l
grupoGO1S 11/00. [3]

Sistemas que utilizan lareflexion o larerradiacién de
ondasderadio, p. §. sistemasderadar; Sistemas
analogos que utilizan lareflexion o larerradiacién de
ondas cuya naturaleza o longitud de onda sea
irrelevante o no especificada [3]

Sistemas que utilizan lareflexién de ondas radio p.
€. sistemas de radar primario; Sistemas analogos [3]
Sistemas que determinan la presencia de un blanco
(basados en e movimiento relativo del
blancoG01S 13/56) [3]
Sistemas que determinan los datos de posicion de
un blanco [3]
Sistemas para medir la distancia Unicamente
(medicién indirectaG01S 13/46) [3]
gue utilizan la transmision de ondas
discontinuas modul adas por pulsos
(determinacion de la distancia mediante
mediciones de faseG01S 13/32) [3]

13/12

13/14

13/16
13/18

13/20

13/22

13/24

13/26

13/28

13/30

13/32

13/34

13/36

13/38

13/40

13/42

13/44

13/46

13/48

13/50

13/52

13/522

13/524

en los que se varialafrecuenciade
repeticion de pulsos para proporcionar
unarelacién de tiempos deseada entre la
transmisién de un pulso y larecepcion del
eco de un pulso anterior [3]
en los que un pulso de voltaje o corriente
comienzay termina en concordancia con,
respectivamente, la transmision del pulso
y larecepcion del eco [3]
que utilizan contadores [3]
en los que se utilizan ventanas de
distancia[3]
con utilizacion o supresion de ecos
multiples [3]
que utilizan unafrecuencia de repeticion
de pulsosirregular [3]
que utilizan cambios répidos de
frecuencia (agilidad de frecuencia) de la
onda portadora[3]
en los que los pulsos transmitidos utilizan
una onda portadora modulada en
frecuencia o en fase [3]
con compresion en el tiempo de los
pulsos recibidos [3]
que utilizan més de un pulso por periodo
deradar [3]
que utilizan la transmision de ondas
continuas no modul adas, ondas modul adas
en amplitud, en frecuencia o en fase [3]
que utilizan la transmision de ondas
moduladas en frecuencia, siendo la sefial
recibida, o unasefial derivada de ésta,
heterodinada con una sefial generada
localmente y relacionada con la sefial
transmitida en ese momento para dar una
sefial de frecuencia de batido [3]
con comparacion de fase entre la sefid
recibiday la sefial transmitidaen ese
momento [3]
en los que se utiliza mas de una
frecuencia de modulacion [3]
en los que la frecuencia de la sefial
transmitida se gjusta para dar una
relacion de fase predeterminada [3]
Medida simultanea de distanciay otras
coordenadas (medicion
indirectaGO01S 13/46) [3]
Radar monopulso, p. €. lobulacién
simultanea[3]
Determinacién indirecta de datos de
posicion [3]
que utilizan haces multiples en emisién o en
recepcion [3]

Sistemas de medida basados en el movimiento
relativo del blanco [3]

Discriminacion entre objetos fijosy moéviles o
entre objetos que se desplazan a diferentes
velocidades [3]
utilizando transmisiones de ondas
discontinuas moduladas por pulsos[5]
basada en el cambio de fase o de
frecuencia provocado por e movimiento
de los objetos, respecto alas sefales
transmitidas, p. €. MTI coherente [5]

(2009.01), SeccionG



13/526

13/528

13/53

13/532

13/534

13/536

13/538

13/56
13/58

13/60

13/62
13/64
13/66
13/68

13/70
13/72

13/74

13/75

13/76
13/78

13/79

13/82

13/84

efectuando un filtrado sobre el
conjunto del espectro sin pérdidade la
informacion de distancia, p. §.
utilizando canceladores de linea de
retardo o filtros peine [5]
con eliminacion de velocidades
ciegas[5]
efectuando un filtrado sobre una sola
|inea espectral y asociada con una o
més ventanas de distancia con un
detector de fase 0 un mezclador de
frecuencia para extraer lainformacién
Doppler, p. g. radar Doppler de
pulsos [5]
utilizando un grupo de ventanas de
distancia o unamatriz de
memoria[5]
basada en el cambio de fase 0 amplitud
provocado por el movimiento de los
objetos, respecto ala sefia de eco
parésito circundante, p. €. MTI no
coherente, clutter referenced MTi, MTI
de coherenciaexterna [5]
que utilizan latransmisién de ondas
continuas no modul adas, ondas moduladas
en amplitud, en frecuencia o en fase [5]
suprimiendo los objetos que no se han
movido entre dos barridos de antena
sucesivos, p. g. areaMTi [5]
. paraladeteccion de presencia[3]
Sistemas de determinacion de velocidad o
trayectoria; Sistemas de determinacion del
sentido del movimiento [3]
enlos que el emisor y el receptor estan
montados en el objeto movil, p. €. para
determinar |a velocidad respecto a suelo, el
angulo de derivao lahuellaentierrade la
trayectoria (GO1S 13/64tiene prioridad) [3]
Determinacién del sentido del
movimiento [3]
Sistemas de medicion de velocidad que
utilizan ventanas de distancia [3]
Sistemas de seguimiento por radar; Sistemas
andlogos[3]
para el seguimiento en angulo Unicamente [3]
para el seguimiento en distancia Gnicamente 3]
para el seguimiento en dos dimensiones, p. §.
combinacion de seguimiento en anguloy en
distancia, radar de deteccion y seguimiento
automatico “track-while-scan” [3]
Sistemas que utilizan larerradiacion de ondas radio,
p. €. sistemas de radar secundario; Sistemas
andlogos [3,6]
gue utilizan transpondedores alimentados por las
ondas recibidas, p. €. que utilizan transpondedores
pasivos [6]
en los que se transmiten sefiales de tipo pulso [3]
discriminando entre diferentes clases de
blancos, p. g. identificacion amigo-enemigo
(radar-IFF) (GO1S 13/75,G01S 13/7%tiene
prioridad) [3]
Sistemas que utilizan sefiales codificadas de forma
aleatoria o frecuencias de repeticion de pulsos
aleatorias [6]
en los que se transmiten sefiales de tipo
continuo [3]
parala determinacion de la distancia mediante
lamedidade lafase[3]

(2009.01), SeccionG

13/86

13/87

13/88

13/89
13/90
13/91
13/92
13/93

13/94
13/95

15/00

15/02

15/04

15/06

15/08

15/10

15/12

15/14

15/18

15/32

15/34

15/36

15/42

15/46

15/50

15/52

15/58

GO01S

Combinaciones de sistemas de radar con sistemas no
de radar, p. §. sonar, localizador de direccion [3]
Combinaciones de sistemas de radar, p. g. radar
primario y radar secundario [3]
Sistemas de radar 0 andlogos especia mente
adaptados para aplicaciones especificas (prospeccion
0 deteccion electromagnética de objetos, p. §.
deteccién de campo cercano,GO1V 3/00) [3,6]
parala cartografia o la formacién de imagenes [3]
que utilizan técnicas de apertura sintética [3,6]
parael control de tr&fico (GO1S 13/93 tiene
prioridad) [3]
paralamedicién de lavelocidad [3]
para anticolision [3]
paraevitar € terreno [3]
para uso meteorol 6gico [3]

Sistemas que utilizan lareflexion o rerradiacion de
ondas acusticas, p. g . sistemas de sonar [3]

que utilizan lareflexion de ondas acUsticas
(G01S 15/66tiene prioridad) [3]
Sistemas que determinan la presencia de un
blanco [3]
Sistemas que determinan los datos de posicion de
un blanco [3]
Sistemas para medir la distancia Unicamente
(medicidn indirectaG01S 15/46) [3]
gue utilizan latransmision de ondas
discontinuas moduladas por pulsos
(determinacion de la distancia mediante
mediciones de faseG01S 15/32) [3]
en los que se varialafrecuenciade
repeticion de pul sos para proporcionar
unarelacion de tiempos deseada entre la
transmisién de un pulso y larecepcion del
eco de un pulso anterior [3]
en los que un pulso de voltaje o corriente
comienzay termina en concordancia con,
respectivamente, la transmision del pulso
y larecepcion del eco [3]
en los que se utilizan ventanas de
distancia[3]
que utilizan la transmisién de ondas
continuas no moduladas, ondas modul adas
en amplitud, en frecuencia o en fase [3]
que utilizan la transmision de ondas
moduladas en frecuencia, siendo la sefial
recibida, o unasefial derivada de ésta,
heterodinada con una sefial generada
localmente y relacionada con la sefial
transmitida en ese momento para dar una
sefial de frecuenciade batido [3]
con comparacion de fase entre la sefial
recibiday la sefia transmitida en ese
momento [ 3]
Medida simultanea de ladistanciay de otras
coordenadas (medida indirectaGO1S 15/46) [3]
Determinacion indirecta de datos de
posicion [3]
Sistemas de medida basados en el movimiento
relativo del blanco [3]
Discriminacion entre objetos fijosy mévileso
entre objetos que se desplazan a diferentes
velocidades [3]
Sistemas de determinacién de velocidad o
trayectoria; Sistemas de determinacion del
sentido del movimiento [3]



GO01Ss

15/60

15/62
15/66
15/74

15/87
15/88

15/89
15/93
15/96

17/00

17/02

17/06

17/08

17/10

en los que el emisor y el receptor estan
montados en el objeto movil, p. €. para
determinar la velocidad respecto al suelo, el
angulo de derivaolahuellaentierradela
trayectoria[3]

Determinacion del sentido del

movimiento [3]

Sistemas de seguimiento sonar [3]

Sistemas que utilizan larerradiacion de ondas
aclsticas, p. g. identificacién amigo-enemigo
(IFF) [3]

Combinaciones de sistemas de sonar [3]

Sistemas de sonar, especia mente adaptados para
aplicaciones especificas (prospeccion o deteccion
sismica o acusticaGO1V 1/00) [3,6]

paralacartografia o laformacién de imégenes[3]
como anti-colisién [3]
paralalocalizacion de peces[3]

Sistemas que utilizan lareflexion o rerradiacion de
ondas electromagnéticas que no sean ondasde radio,
p. §. sistemaslidar [3]
Sistemas que utilizan lareflexion o rerradiacion de
ondas el ectromagnéticas que no sean ondas de radio
(G01S 17/66tiene prioridad) [3]

Sistemas que determinan los datos de posicion de
un blanco [3]
paramedir la distancia inicamente (medicién
indirectaGO1S 17/46; sistemas de triangulacion
activosG01S 17/48) [3,8]
gue utilizan la transmision de ondas
discontinuas modul adas por pulsos
(determinacion de la distancia mediante
mediciones de faseG01S 17/32) [3]

17/32

17/36

17/42

17/46

17/48

17/50

17/58

17/66

17/74

17/87

17/88

17/89

17/93
17/95

que utilizan la transmision de ondas
continuas no moduladas, ondas moduladas
en amplitud, en frecuencia o en fase [3]
con comparacion de fase entre la sefid
recibiday la sefia transmitida en ese
momento [3]
Medida simultanea de ladistanciay de otras
coordenadas (medida indirectaGO1S 17/46) [3]
Determinacién indirecta de datos de
posicion [3]
Sistemas de triangulacién activos, p.gj. que
utilizan latransmisién y reflexion de ondas
electromagnéticas que no sean ondas de
radio [8]
Sistemas de medida basados en e movimiento
relativo del blanco [3]

Sistemas de determinacion de lavelocidad o la

trayectoria; Sistemas de determinacion del

sentido del movimiento [3]
Sistemas de seguimiento que utilizan ondas
electromagnéticas que no sean ondas de radio [3]
Sistemas que utilizan larerradiacion de ondas
€electromagnéticas que no sean ondas de radio, p. §.
identificacién amigo-enemigo (IFF) [3]
Combinaciones de sistemas que utilizan ondas
electromagnéticas que no sean ondas de radio [3]
Sistemas de lidar, especial mente adaptados para
aplicaciones especificas [ 3]

paralacartografiao laformacién de
imagenes [6,8]

como anti-colision [6,8]

para uso meteorol 6gico [6,8]

(2009.01), SeccionG



