G01S

SECCION G -FISICA

G01 METROLOGIA; ENSAYOS
G01Ss 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
Q) En esta subclase, la expresion siguiente se utiliza con el significado indicado: [6]
— “transpondedor” designa una disposicion que reacciona ante la recepcion de una onda de interrogacion o de deteccion mediante
laemision de una onda de respuesta o identificacion especifica. [6]
2 Es importante tener en cuenta las notas que siguen a titulo de la claseGO1ly la nota (1) que sigue a titulo de la subclaseG09B.
Esquema general
SISTEMAS DE BALIZAS; Que utilizan ondas aCUStICas..........ccvrerverirecerinenens 15/00
LOCALIZADORES DE DIRECCION; Que utilizan ondas
DETERMINACION DE LA POSICION........ccccoevvueenn.. 1/00, 19/00, elwromagnéﬂcm gue no sean
3/00; 5/00 ONOES 08 FALIO ..o 17/00
SISTEMAS DE RADAR O ANALOGOS SISTEMAS PARA LA DETERMINACION
DEallES.....oeeeieeieer e 7/00 DE LA DISTANCIA O LA VELOCIDAD
Que utilizan ondas de radio, o que QUE NO UTILIZAN LA REFLEXION NI LA
ut|||zan otras Ondas Sernprey RERRADIACION .................................................................... 11/00
cuando su naturaleza o longitud de
onda seairrelevante o no
EPECITICANA ... cveeeeeereer e 13/00
1/00 Balizaso sistemasde balizas que transmiten sefiales 1/14 . . . queutilizanlacomparacion delaamplitud de
guetienen una o mas car acter isticas que pueden ser sefial es transmitidas simultdneamente desde
detectadas por receptoresno direccionalesy que antenas o sistemas de antenas con
definen direcciones, posiciones o lineas de posicién caracteristicas de directividad de orientaciones
fijas con relacion a lostransmisores de las balizas; diferentesy solapadas
Receptores asociados a €llas (fijacion de la posicion 1/16 . . . . Sistemasdeguiadoenazimut, p. g. sistema
mediante la coordinacion de una pluralidad de de definicion de la senda de aproximacion de
determinaciones de lineas de posicién o aeronaves, sistema localizador
direccionesGO1S 5/00) [2] 1/18 . . . . Sistemasde guiado en elevacion, p. .
1/02 usando ondas de radio (GO1S 19/00 tiene sistema de definicion de la senda de planeo
prioridad) [1,2010.01] de aeronaves
1/04 Detales 1/20 . . . queutilizan unacomparacion entrelos tiempos
1/06 Medios para proporcionar unaindicacion de trénsito de sefial es sincronizadas,
mdltiple, p. §. indicaciones “gruesay fina’ transmitidas desde antenas o sistemas de
1/08 Sistemas para determinar la direccion o lineade antenas no direccional es distanciados entre i,
posicion p. g. sistemas basados en |la diferenciade
1/10 que utilizan la comparacion de laamplitud de caminos
sefial es transmitidas secuencial mente desde 1/22 . . . . sendolassefiales sincronizadas
antenas o sistemas de antenas con modulaciones en frecuencia de ondas
caracteristicas de directividad de orientaciones portadoras y comparandose los tiempos de
diferentes y solapadas, p. €. detipo equisefial transito mediante lamedicion de la
A-N diferencia entre las frecuencias instantaneas
1/12 siendo |as sefiales transmitidas de |as ondas portadoras recibidas
secuencialmente desde una antena o sistema 1/24 . . . . sdendolas sefides sincronizadas pulsos o
de antenas a que se hace variar la modul aciones equivalentes de ondas
orientacion de su caracteristica de portadorasy comparandose |os tiempos de
directividad peri6dicamente, p. &. por medio transito mediante lamedicion de la
de reflectores de funcionamiento secuencial diferencia entre los tiempos de llegada de la

parte significativa de las modul aciones
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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 el receptor y relacionadas
con |as sefiales recibidas segiin una
relacion temporal predeterminada, p. .
laduracién del pulso coincide con €
intervalo de tiempo transcurrido entre la
|legada de la parte significativa de la
modulacion de | as sefiales recibidas desde
laprimeray segunda antenas o sistemas
de antenas
en los que larelacion temporal
predeterminada se mantiene
autométicamente
siendo |as sefiales sincronizadas ondas
continuas o trenes intermitentes de ondas
continuas, no siendo el objeto dela
intermitenciala determinacion de la
direccion o lalinea de posicién,
comparandose |os tiempos de tréasito
mediante la medicion de las diferencias de
fase
Sistemas en |os cuales | as sefiales
recibidas, con o sin amplificacion o
sefiales derivadas de ellas, se comparan
en fase directamente
Sistemas en los cuales una primeray una
segunda sefial es sincronizadas son
transmitidas desde ambas antenas o
sistemas de antenas, comparandose en
fase una frecuencia de batido obtenida
por heterodinacion de las primeras
sefiales entre sf, con una frecuencia de
batido obtenida por heterodinacion de las
segundas sefial es entre si
Sistemas en |os que se compara una
frecuencia de batido, obtenida por
heterodinacién de las sefiales
sincronizadas, con una sefial de referencia
cuya fase es sustancialmente
independiente de ladireccién
gue utilizan la comparacion entre (1) lafase de
laenvolvente de la variacion de frecuencia,
debida a efecto Doppler, de la sefia
transmitida por una antena en movimiento, o
dotada de movimiento aparente, segiin una
trayectoriaciclicay (2) lafase de una sefial de
referencia, estando sincronizada la frecuencia
de esta sefial de referencia con la del
movimiento ciclico, 0 movimiento ciclico
aparente, de la antena
siendo producido el movimiento aparente de
la antena mediante la energizacion
secuencial ciclica de antenasfijas
Balizas de haz de barrido conico que transmiten
sefial es que dan indicacion en un receptor movil
de cualquier desplazamiento del receptor
respecto a eje de barrido conico, 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 sefia envolvente de laonda
portadora del haz sustancialmente continua-
senoidal, cuyo angulo de fase depende del
angulo entre la direccion 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 la direccion es
un multiplo del angulo de direccién, p. €.
para unaindicacion “fina’ de rumbo [5]
en los que el angulo de fase de la sefia
envolvente dependiente de la direccién se
compara con una sefial de referencia
independiente de la direccion [5]
en los que se comparan los dangulos de
fase de una pluralidad de sefiales
envolventes dependientes de la direccién
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 sefia envolvente de laonda
portadora del haz de tipo pulso, cuyo
instante de ocurrencia depende del angulo
entre la direccion receptor-balizay una
direccién de referencia que pasa por la
baliza; Solapamiento de sistemas de haz
ancho parala definicién de una zona
estrechay produccién en un receptor de una
sefia envolvente de |a onda 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 labaliza [5]
Determinacion del instante de ocurrencia
de las sefiales envolventes de tipo pulso
obtenidas a partir de larecepcién 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 el giro u oscilacién del haz [5]
Variacion de la frecuencia de la sefial
del haz o de la sefia auxiliar [5]
Variacion delarelacion de fase entrela
sefial del haz y la sefial auxiliar [5]
Variacion del instante de ocurrencia de
pulsos, p. §. variacion del intervalo
entre pulsos irradiados por pares [5]
Superposicion de sefidles de
informacion indicadoras de direccion,
p. §.voz, Morse [5]
Balizas marcadoras, delimitadoras, identificadoras
o similares, que transmiten sefiales que no
conllevan informacién direccional
que utilizan ondas electromagnéticas que no sean
ondas deradio
gue utilizan ondas ultrasonoras, sonoras, 0
infrasonoras
Detalles[5]
Sistemas para determinar ladireccion o lineade
posicién [5]
gue utilizan la comparacién de la amplitud de
sefial es transmitidas desde transductores o
sistemas de transductores con caracteristicas de
orientacion diferentes [5]
gue utilizan una comparacion entre los tiempos
de trénsito de sefiales sincronizadas,
transmitidas desde transductores o sistemas de
transductores no direccionales distanciados
entre si, p. . sistemas basados en la diferencia
de caminos[5]
Balizas de haz giratorio u oscilante que definen
direcciones en el plano de rotacion 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 determinacion de
ladireccion 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 posicién mediante la
coordinacién de una pluralidad de determinaciones de
direccién o de lineas de posicionGO1S 5/00)
que utilizan ondas de radio
Detalles
Medios paraincrementar la directividad
efectiva, p. €. mediante la combinacién de
sefial es con caracteristicas de directividad de
orientaciones diferentes o real zando laformade
onda envolvente de la 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 |os errores de polarizacién,
p. §. mediante la utilizacion de sistemas
“Adcock” o sistemas de antenas de espiras
espaciadas
Medios para reducir o compensar los errores
cuadrantales, errores de situacion o errores
similares
Medios para determinar €l sentido dela
direccion, p. €. mediante la combinacion de
sefiales provenientes de una antena direccional
0 de una bobina de bisqueda de gonidmetro,
con |las provenientes de una antena no-
direccional (determinacion de ladireccién
mediante |a comparacion de la amplitud de
sefial es obtenidas de la combinacion de sefiales
direccionalesy no
direccionalesGO1S 3/24,G01S 3/34)
Sistemas para determinar ladireccion o la
desviacion respecto a una direccién
predeterminada
que utilizan la comparacién de la amplitud 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 al que
se hace variar la orientacion de su caracteristica
de directividad periodicamente
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 sefiales provenientes
de antenas distintas, p. €. comparando la
suma con la diferencia
comprendiendo |as antenas una antena
direcciona y una antena no direccional,
p. €. combinacion de antenas de cuadro y
de antenas abiertas produciendo una
caracteristicade directividad en forma de
cardioide invertida
teniendo las antenas caracteristicas de
directividad de orientaciones diferentes
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gue utilizan la comparacion de la amplitud de
sefial es 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 sefid es provenientes
de antenas distintas, p. . comparando la
suma con la diferencia
comprendiendo las antenas una antena
direccional y una antena no direccional,
p. §. combinacion de antenas de cuadro y
de antenas abiertas produciendo una
caracteristicade directividad en forma de
cardioide invertida
teniendo las antenas caracteristicas de
directividad de orientaciones diferentes
que utilizan €l gjuste de la orientacion real o
efectivade 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. §. paraproporcionar una sefiadl maxima o
minima (GO1S 3/16,G01S 3/28tienen prioridad)
gue gjustan la orientacion de solo una
caracteristica de directividad para producir
una sefial maxima o minima, p. €. antena de
cuadro giratoria, sistema goniométrico
equivalente
manteniéndose el estado deseado
autométicamente
varidndose € gjuste periddica o
continuamente con parada de gjuste
automética cuando se llega al 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 llegan a las antenas
continuas o intermitentes y midiéndose la
diferencia de fase entre | as sefial es obtenidas
de estas antenas
siendo las ondas que llegan alas antenas
modul adas por pulsosy midiéndose la
diferencia entre sus tiempos de |legada
que utilizan una antena receptora movil, o con
movimiento aparente, sglin unatrayectoria
ciclica para producir unavariacion de
frecuencia de la sefia recibida por efecto
Doppler
produciéndose €l movimiento aparente de la
antena mediante el acoplamiento ciclicoy
secuencia del receptor a cada unade un
conjunto de antenas fijas espaciadas
Sistemas de haz de barrido conico que utilizan
sefiales indicativas de la desviacion de la
direccion de recepcidn con respecto a eje de
barrido
Sistemas de haz giratorio u oscilante que
utilizan el andlisis continuo de la sefia recibida
paraladeterminacion de ladireccién en e
plano de rotacién u oscilacion o parala
determinacién de la desviacion respecto a una
direccion predeterminada en dicho plano
(GO1S 3/16tiene 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 sefia envolvente de laonda
portadora del haz sustancialmente
sinusoidal, cuyo angulo de fase depende del
angulo entre la direcci6n transmisor-receptor
y unadireccion de referencia que pasa por €
receptor, p. g. sistema cardioide
en los que el dngulo de fase de la sefial se
indica mediante tubo de rayos catédicos
en los que el dngulo de fase de la sefial se
determina mediante la comparacién de
fases con una sefia aterna de referencia
que varia en sincronismo con lavariacion
de directividad
Sistemas de haz estrecho que producen en €
receptor una sefial envolvente de laonda
portadora del haz de tipo pulso, cuyo
instante de ocurrencia depende del angulo
entre la direccion transmisor-receptor y una
direccién de referencia que pasa por €l
receptor; Sistemas de haces anchos
solapados que definen en el receptor una
zona estrecha'y que producen una sefial
envolvente de la onda portadora del haz de
tipo pulso, cuyo instante de ocurrencia
depende del angulo entre la direccién
transmisor-receptor y una direccion de
referencia que pasa por €l receptor
en los que el tiempo de ocurrenciade la
sefial envolvente de tipo pulso se presenta
mediante tubo de rayos catddicos
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 sefial detipo
pulso generada localmente y |a sefial
envolvente
Sistemas de diversidad especial mente adaptados
paralalocalizacion de la direccion
Sistemas multicanal especia mente adaptados para
lalocalizacién de ladireccion, p. €. quetienen un
sistema de antenas Unico capaz de proporcionar
indicaciones simultaneas de las direcciones de
diferentes sefiales (sistemas en los que las
direcciones de diferentes sefial es se determinan
secuencialmente y se presentan en pantalla
simultaneamenteG01S 3/04,G01S 3/14)
que utilizan ondas €l ectromagnéticas que no sean
ondas deradio
Detalles[5]
Sistemas para determinar ladireccion o la
desviacion respecto a unadireccién
predeterminada [5]
gue utilizan la comparacion de la amplitud de
sefiales provenientes de detectores o sistemas
detectores estaticos [5]
que utilizan un mosaico de detectores [5]
gue utilizan el gjuste de la orientacién de las
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
autométicamente [5]
que utilizan reticul as giratorias que producen
una caracteristica de modulacion dependiente
deladireccion [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

que producen una caracteristicade
modulacion en frecuencia [5]
gue utilizan sistemas de haz giratorio u
oscilante, p. g. que utilizan espejos, prismas [5]
gue utilizan ondas ultrasonoras, sonoras o
intrasonoras
Detalles [5]
Sistemas para determinar ladireccion o la
desviacion respecto a una direccién
predeterminada [5]
que utilizan la comparacién de la amplitud de
sefial es obtenidas desde transductores o
sistemas transductores receptores con
caracteristicas de orientacién diferentes [5]
gue utilizan el gjuste de laorientacién rea o
efectiva de las caracteristicas de directividad de
un transductor o sistema transductor para
proporcionar un estado deseado de |a sefial
obtenida desde ese transductor o sistema
transductor, p. €. para proporcionar una sefial
maxima o minima[5]
manteniéndose el estado deseado
autométicamente [5]
gue utilizan transductores distanciados entre s
y miden la diferencia de fase o de tiempo entre
las sefiales que provienen de ellos, p. §.
sistemas basados en la diferenciade
caminos [5]
Sistemas de haz giratorio u oscilante que
utilizan el andlisis continuo de la sefial recibida
parala determinacion de la direccion en e
plano de rotacidn u oscilacién o parala
determinacién de la desviacion respecto a una
direccion predeterminada en dicho plano [5]
con medios para el gjustede lafaseola
compensacion de errores de retardo
con presentacion sobre tubos de rayos catodicos
con medios para eliminacion de ondas no
deseadas, p. . ruidos perturbadores

Establecimiento de la posicién mediante la
coor dinacion de dos 0 méas deter minaciones de
direccién o delineas de posicidn; Establecimiento de
la posicion mediante la coor dinacién de dos 0 mas
determinaciones de distancia [2]
usando ondas de radio (GO1S 19/00 tiene
prioridad) [1,2010.01]
La posicién de la fuente se determina mediante
una pluralidad de localizadores de direccion
espaciados
La posicién de la fuente se determina mediante la
coordinacién de una pluralidad de lineas de
posicion definidas mediante medidas rel acionadas
con ladiferencia de caminos (GO1S 5/12tiene
prioridad) [3]
La posicién de un localizador de direccién Unico
se establece mediante la determinacion de la
direccion respecto a una pluraidad de fuentes
espaciadas de emplazamiento conocido
La posicién del receptor se determina mediante la
coordinacién de una pluralidad de lineas de
posicion definidas mediante medidas rel acionadas
con ladiferencia de caminos (GO1S 5/12tiene
prioridad) [3]
mediante la coordinacién de lineas de posicién de
formadiferente, p. g. hiperbdlicas, circulares,
elipticas o radiales
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5/14

5/16

5/18

5/20

5/22

5/24

5/26

5/28

5/30

7/00

7/02
7/03

7/04
7/06
7/08

7/10

7112
7/14

7116

7/18

7/20

7122

7124

7/26

7/28

Por determinacion de distancias absol utas a una
pluralidad de puntos espaciados de emplazamiento
conocido
que utilizan ondas el ectromagnéticas que no sean
ondas deradio
gue utilizan ondas ultrasonoras, sonoras, 0
infrasonoras
La posicion de la fuente se determina mediante
una pluralidad de localizadores de direccion
espaciados [5]
La posicién de la fuente se determina mediante la
coordinacién de una pluralidad de lineas de
posicion definidas mediante medidas rel acionadas
con ladiferencia de caminos (GO1S 5/28tiene
prioridad) [5]
La posicién de un localizador de direccion unico
se establece mediante la determinacion de la
direccion respecto a una pluraidad de fuentes
espaciadas de emplazamiento conocido [5]
La posicion del receptor se determina mediante la
coordinacién de una pluralidad de lineas de
posicién definidas mediante medidas rel acionadas
con la diferencia de caminos (GO1S 5/28tiene
prioridad) [5]
mediante la coordinacion de lineas de posicién de
formadiferente, p. g. hiperbdlicas, circulares,
elipticaso radiales[5]
Por determinacion de distancias absol utas a una
pluralidad de puntos espaciados de emplazamiento
conocido [5]

Detalles de sistemas seguin los
gruposGO01S 13/00,G01S 15/00,G01S 17/00
de sistemas seguin €l grupoG01S 13/00
Detalles de subsistemas de HF especialmente
adaptados a ellos, p. €. comunes atransmisor y a
receptor [5]
Disposiciones de presentacion en pantalla
Pantallas de tubos de rayos catddicos
con indicacion de distancia mediante escala
vernier, p. g. utilizando dos tubos de rayos
catodicos
Que proporcionan una presentacion
coordenada bidimensional en distanciay
direccion
Presentacion panoramica PPI
Presentacion sectorial, descentrada, o
de &ngulo ensanchado
Sefial es presentadas como modulacion de
intensidad con coordenadas rectangulares
que representan distanciay rumbo, p. §.
tipo B
Presentaciones distancia-altura;
Presentaciones distancia-€levacion, p. g.
tipo RHI, tipo E
Presentaciones estereoscopicas;
Presentaciones tridimensionales;
Presentaciones pseudotridimensionales
que producen lineas de cursor y marcas
indicativas mediante medios electronicos
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
€l ectroluminiscentes
Detalles de los sistemas de pulsos
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71491
71493
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7/51
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7/53

7/531
7/533

71534

7/536
71537

7/539

de
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Transmisores [5]

Receptores [5]
Receptores coherentes [5]
Extraccion de las sefiales de eco deseadas [5]
Medios para la transformacion de
coordenadas o parala evaluacion de datos,
por gjemplo, utilizando ordenadores [5]

Conversores de barrido [5]

Formacion de las sefiales-eco de pulsos;
Obtencién de sefiales no de pulsos a partir de
sefial es-eco de pulsos [5]

Lagananciadel receptor sevaria
autométicamente durante el periodo de
repeticion de pulsos, p. g. control de
ganancia contra ecos parasitos [5]
Detalles de sistemas no de pulsos [5]
Medios contrainterferencias perturbadoras (* anti-
jamming”)
Medios de produccion de interferencias
perturbadoras (“jamming”), p. §. produccién de
falsos ecos[2]
Medios para monitorizacion o calibracion
gue utilizan el andlisis de lasefid de eco parala
caracterizacion del blanco; Firmadel blanco;
Seccion transversal del blanco [6]

Sistemas de diversidad especia mente adaptados
pararadar

sistemas de acuerdo con el grupoGO1S 17/00

Caracteristicas constructivas, p. g. disposiciones
de elementos Opticos [6]
Detalles de sistemas de pulsos [6]

Transmisores [6]

Receptores [6]

Extraccion de las sefiales de eco deseadas [6]
Lagananciadel receptor se varia
automéaticamente durante el periodo de
repeticién 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 monitorizacion o calibracion [6]
gue utilizan efectos de polarizacion [6]
Disposiciones de presentacion en pantalla[6]
sistemas de acuerdo con el grupoGO1S 15/00
Caracteristicas constructivas [6]

Detalles de sistemas de pulsos [6]

Transmisores [6]

Receptores [6]

Extraccion de | as sefiales de eco deseadas [6]

Lagananciadel receptor sevaria

automaticamente durante el periodo de

repeticion de pulsos [6]

Medios para la transformacion de

coordenadas 0 parala evaluacion de datos,

por ejemplo, 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 sefid de eco parala
caracterizacion del blanco; Firmadel blanco;
Seccidn transversal del blanco [6]



GO01S

7/54
7/56
7/58
7/60
7162
7/64

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

con receptores distanciados

Disposiciones de presentacion en pantalla
para proporcionar alcances variables
para proporcionar un registro permanente
Pantallas de tubos de rayos catddicos

Indicaciones luminosas (GO1S 7/62tiene

prioridad) [5]

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

usando ondas de radio (GO1S 19/00 tiene
prioridad) [5,2010.01]

que utilizan medidas de angulos [5]

que utilizan medidas de intensidad [5]

que utilizan relojes sincronizados [ 5]

que utilizan el efecto Doppler [5]
que utilizan ondas €l ectromagnéticas que no sean
ondas deradio [5]
que 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:

los sistemas para detectar la 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 la velocidad
relativa de un objeto, para proporcionar una
representacion coordenada de ladistanciay de la
direccion de un objeto o para obtener su imagen; [3]
los sistemas dispuestos para ser montados en una
nave o vehiculo mévilesy que utilizan lareflexion
de ondas en una superficie extensa externaala nave,
p. §. sobre la superficie de latierra, para determinar
lavelocidad y la direccion del movimiento dela
nave con relacién ala superficie. [3]

Los gruposG01S 13/00 Hasta GO1S 17/00 no cubren:

los 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]

los sistemas para determinar la distanciao la
velocidad de un objeto por medios que no utilicen la
reflexién o larerradiacion, que estan cubiertos por €l
grupoGO01S 11/00. [3]

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

Sistemas que utilizan lareflexion de ondas radio p.
€. sistemas de radar primario; Sistemas andlogos [3]
Sistemas que determinan la presencia de un blanco
(basados en el movimiento relativo del
blancoGO1S 13/56) [3]
Sistemas que determinan los datos de posicién de
un blanco [3]
Sistemas para medir la distancia Gnicamente
(medicion indirectaG01S 13/46) [3]

13/10

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

que utilizan latransmisién de ondas
discontinuas moduladas por pulsos
(determinacion de la distancia mediante
mediciones de faseG01S 13/32) [3]
en los que se varialafrecuencia de
repeticion de pul sos para proporcionar
unarelacion de tiempos deseada entre la
transmision de un pulso y la recepcion del
eco de un pulso anterior [3]
en los que un pulso de voltgje o corriente
comienzay termina en concordancia con,
respectivamente, latransmision 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 una frecuencia de repeticion
depulsosirregular [3]
que utilizan cambios rapidos 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 mas de un pulso por periodo
deradar [3]
que utilizan latransmisién de ondas
continuas no moduladas, ondas moduladas
en amplitud, en frecuenciao en fase[3]
que utilizan latransmision de ondas
moduladas en frecuencia, siendo la sefial
recibida, o una sefial derivada de ésta,
heterodinada con una sefial generada
locamentey relacionada con la sefial
transmitida en ese momento para dar una
sefia de frecuencia de batido [3]
con comparacion de fase entre la sefial
recibiday la sefial transmitida en ese
momento [3]
en los que se utiliza més 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
indirectaGO1S 13/46) [3]
Radar monopulso, p. g. lobulacion
simultanea[3]
Determinacion 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 moviles o
entre objetos que se desplazan a diferentes
velocidades [3]
utilizando transmisiones de ondas
discontinuas modul adas por pulsos [5]
basada en el cambio defase o de
frecuencia provocado por € movimiento
de los objetos, respecto alas sefiales
transmitidas, p. §. MTI coherente [5]

(2013.01), 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. g.
utilizando canceladores de linea de
retardo o filtros peine [5]
con eliminacién de velocidades
ciegas [5]
efectuando un filtrado sobre una sola
linea espectral y asociada con una o
més ventanas de distancia con un
detector de fase o un mezclador de
frecuencia para extraer lainformacion
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 o amplitud
provocado por € movimiento de los
objetos, respecto ala sefial de eco
parésito circundante, p. €. MTI no
coherente, clutter referenced MTi, MTI
de coherencia externa[5]
que utilizan latransmisién de ondas
continuas no moduladas, ondas moduladas
en amplitud, en frecuencia o en fase [5]
suprimiendo |os 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]
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 derivaolahuellaen tierradela
trayectoria (GO1S 13/64tiene prioridad) [3]
Determinacion 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]
parael seguimiento en distancia Unicamente [3]
parael seguimiento en dos dimensiones, p. §.
combinacion de seguimiento en dngulo y en
distancia, radar de detecciony seguimiento
automatico “track-while-scan” [3]

Sistemas que utilizan larerradiacion de ondas radio,
p. §. sistemas de radar secundario; Sistemas
analogos [3,6]
que 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. §. identificacion amigo-enemigo
(radar-1FF) (GO1S 13/75,G01S 13/7%tiene
prioridad) [3]
Sistemas que utilizan sefiales codificadas de forma
aleatoria o frecuencias de repeticion de pulsos
aeatorias [6]
en los que se transmiten sefiales de tipo
continuo [3]
parala determinacion de la distancia mediante
lamedidade lafase[3]

(2013.01), 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

G01S

Combinaciones de sistemas de radar con sistemas no
deradar, p. . sonar, localizador de direccion [3]
Combinaciones de sistemas de radar, p. €. radar
primario y radar secundario [3]
Sistemas de radar o and ogos especia mente
adaptados para aplicaciones especificas (prospeccion
0 deteccion electromagnética de objetos, p. g.
deteccion de campo cercano,GO1V 3/00) [3,6]
paralacartografia o laformacién deimagenes[3]
que utilizan técnicas de apertura sintética[3,6]
parael control de tréfico (GO1S 13/93 tiene
prioridad) [3]
paralamedicion de lavelocidad [3]
paraanticolision [3]
paraevitar €l terreno [3]
para uso meteorol 4gico [3]

Sistemas que utilizan lareflexion o rerradiacion de
ondas acUsticas, p. §. sistemas de sonar [3]
que utilizan lareflexion de ondas acusticas
(G01S 15/66tiene prioridad) [3]
Sistemas que determinan la presenciade un
blanco [3]
Sistemas que determinan |os datos de posicion de
un blanco [3]
Sistemas para medir la distancia Unicamente
(medicion indirectaGO1S 15/46) [3]
que utilizan latransmision de ondas
discontinuas moduladas por pulsos
(determinacion de la distancia mediante
mediciones de faseG01S 15/32) [3]
en los que se varialafrecuencia de
repeticion de pul sos para proporcionar
unarelacion de tiempos deseada entre la
transmision de un pulso y larecepcion del
eco de un pulso anterior [3]
en los que un pulso de voltgje 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]
gue utilizan latransmision de ondas
continuas no modul adas, ondas modul adas
en amplitud, en frecuenciao en fase [3]
gue utilizan la transmision de ondas
moduladas en frecuencia, siendo |la sefial
recibida, o una sefid derivada de ésta,
heterodinada con una sefial generada
locamentey relacionada con la sefial

transmitida en ese momento para dar una
sefial de frecuencia de batido [3]
con comparacion de fase entre la sefial
recibiday la sefial transmitida en ese
momento [3]
Medida simultanea de ladistanciay de otras
coordenadas (medida indirectaG01S 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 méviles o
entre objetos que se desplazan a diferentes
velocidades [3]
Sistemas de determinacién de velocidad o
trayectoria; Sistemas de determinacién del
sentido del movimiento [3]
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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

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

en los que &l emisor y € receptor estan
montados en el objeto movil, p. g. para
determinar la velocidad respecto al suelo, el
angulo dederivao lahuellaentierradela
trayectoria [3]
Determinacion del sentido del
movimiento [3]
Sistemas de seguimiento sonar [3]
Sistemas que utilizan larerradiacion de ondas
acUsticas, p. §. identificacion amigo-enemigo
(IFR [3]
Combinaciones de sistemas de sonar [ 3]
Sistemas de sonar, especialmente adaptados para
aplicaciones especificas (prospeccion o deteccion
sismica 0 acusticaGO1V 1/00) [3,6]
paralacartografia o laformacién de imagenes [3]
como anti-colision [3]
paralalocalizacion de peces[3]

Sistemas que utilizan lareflexion o rerradiacion de
ondas electromagnéticas que no sean ondas deradio,
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]
para medir la distancia Unicamente (medicién
indirectaGO1S 17/46; sistemas de triangulacion
activosGO1S 17/48) [3,8]
que utilizan latransmisién de ondas
discontinuas moduladas por pulsos
(determinacion de la distancia mediante
mediciones de faseG01S 17/32) [3]
que utilizan latransmisién de ondas
continuas no modul adas, ondas modul adas
en amplitud, en frecuencia o en fase [3]
con comparacion de fase entre la sefial
recibiday la sefial transmitida en ese
momento [3]
Medida simultanea de la distanciay de otras
coordenadas (medida indirectaG01S 17/46) [3]
Determinacion indirecta de datos de
posicion [3]
Sistemas de triangulacion activos, p.g. que
utilizan latransmision 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
€l ectromagnéticas que no sean ondas de radio [3]
Sistemas que utilizan la rerradiacion de ondas
€l ectromagnéticas que no sean ondas de radio, p. §.
identificacion amigo-enemigo (IFF) [3]
Combinaciones de sistemas que utilizan ondas
€l ectromagnéticas que no sean ondas de radio [3]
Sistemas de lidar, especial mente adaptados para
aplicaciones especificas [3]
paralacartografia o laformacién de
imagenes [6,8]
como anti-colision [6,8]
para uso meteoroldgico [6,8]

19/00

19/01

19/02

19/03

pd
[
[s})

19/04

19/05

19/06

19/07

19/08

19/09

19/10

19/11

19/12

19/13
19/14

19/15

19/16
19/17
19/18
19/19
19/20

19/21

19/22

19/23

Sistemas de posicionamiento por satélite;
Determinacion dela posicion, delavelocidad o de la
actitud por medio de sefiales transmitidas por tales
sistemas [2010.01]
Sistemas de posicionamiento por satélite que
transmiten mensajes con sello de tiempo, p. g. GPS
[Sistema de Posicionamiento Global], GLONASS
[Sistema Global de Navegacion por Satélite] o
GALILEO [2010.01]
Detalles de |os segmentos de control de espacio y
detierra[2010.01]
Elementos cooperantes; Interaccién o
comunicacion entre diferentes elementos
cooperantes o entre elementos cooperantes y
receptores [2010.01]

El término “ elementos cooperantes’ designa elementos
adicionales o subsistemas, incluyendo receptores de
otros usuarios, que interactlian o comunican con €l
receptor o el sistema de posicionamiento por

satélite. [2010.01]

proporcionando datos sobre lafase dela
portadora [2010.01]
proporcionando datos de navegacion
asistida[2010.01]
empleando una estimacion inicia dela
posicién del receptor como datos de
navegacion asistida o en la generacion de
datos de navegacion asistida [2010.01]
proporcionando datos para corregir |os datos de
posicionamiento medidos, p. €. DGPS [GPS
diferencial] o correcciones
ionosféricas [2010.01]
proporcionando informacion de integridad, p.
g. lasaud delos satélites o la calidad de los
datos de las efemérides [2010.01]
proporcionando recursos de procesamiento
normalmente Ilevado a cabo por €l
receptor [2010.01]
proporcionando sefial es de posi cionamiento
adicionales dedicadas [2010.01]
siendo |os elementos cooperantes seudolitos
o repetidores de sefiales de sistemas de
posicionamiento por satélite [2010.01]
siendo los elementos cooperantes estaciones
base de tel ecomunicaciones [2010.01]
Receptores [2010.01]
especia mente adaptados para aplicaciones
especificas [2010.01]
Sistemas de aterrizaje de
aeronaves [2010.01]
Antirrobo; Secuestro [2010.01]
Aplicaciones para emergencias [2010.01]
Aplicaciones militares [2010.01]
. Aplicaciones deportivas [2010.01]
Monitorizacién de laintegridad, deteccion o
aislamiento de fallos del segmento
espacial [2010.01]
Problemas rel acionados con
interferencias [2010.01]
Problemas rel acionados con
multitrayectos [2010.01]
Ensayo, monitorizacidn, correccion o calibrado
de un elemento receptor [2010.01]
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19/24

19/25

19/26

19/27

19/28
19/29
19/30
19/31
19/32
19/33
19/34
19/35

19/36

19/37

19/38

19/39

19/40

19/41

Adquisicion o seguimiento de sefiales
transmitidas por el sistema[2010.01]
empleando datos de navegacion asistida
recibidos de un elemento cooperante, p. g.
GPS asistido [2010.01]
empleando una medida de un sensor para
facilitar laadquisicion o €l
seguimiento [2010.01]
creacion, prediccion o correccion de datos de
efemérides o de amanagues en el
receptor [2010.01]
Seleccidn de satélite [2010.01]
relacionado con la portadora [2010.01]
relacionado con el codigo [2010.01]
AquISICI 0n o seguimiento de otras sefiales de
posicionamiento [2010.01]
Funcionamiento multimodo en un Gnico
sistema satelital, p. . GPS L1/L2[2010.01]
Funcionamiento multimodo en diferentes
sistemas que transmiten mensajes con sello de
tiempo, p. §. GPS/GLONASS [2010.01]
Consumo de energia [2010.01]
Detalles de construccion o detalles de hardware
0 de software de la cadena de procesamiento de
lasefial [2010.01]
relativos ala etapa de entrada del
receptor [2010.01]
Detalles de hardware o de software de la
cadena de procesamiento de la
sefial [2010.01]
Determinacion de una solucion de navegacion por
medio de sefiales transmitidas por un sistema de
posicionamiento por satélite [2010.01]
transmitiendo el sistema de posicionamiento por
satélite mensajes con sello de tiempo, p. €. GPS
[Sistema de Posicionamiento Global], GLONASS
[Sistema Global de Navegacion por Satélite] o
GALILEO [2010.01]
Correccion de laposicion, delavelocidad o de
laactitud [2010.01]
Correccion diferencid, p. . DGPS [GPS
diferencial] [2010.01]

(2013.01), SeccionG

19/42
19/43

19/44

19/45

19/46

19/47

19/48

19/49

19/50

19/51
19/52
19/53
19/54

19/55

G01S

Determinacion de la posicién [2010.01]
empleando medidas de fase de |a portadora,
p. §. posicionamiento cinematico;
empleando interferometria de linea base
larga o corta [2010.01]

Resolucién de la ambigiiedad de la fase
de la portadora; Ambigiiedad flotante;
método LAMBDA [L east-squares
AMBiguity Decorrelation
Adjustment] [2010.01]
combinando las medidas de |as sefiales del
sistema de posicionamiento por satélite con
medidas adicionales [2010.01]
siendo las medidas adicionales del tipo de
sefial de radio [2010.01]
siendo las medidas adicionales una
medidainercial, p. g. inercial acoplado
firmemente [2010.01]
combinando o alterando entre soluciones de
posicién derivadas de sistemas de
posicionamiento por satélite y soluciones de
posicién derivadas de otros
sistemas [2010.01]
donde €l otro sistema es un sistema de
posicién inercidl, p. €. acoplado con
juego [2010.01]
donde la solucién de posicién esta
restringida a encontrarse en unacurva o
superficie particular, p. €. locomotora sobre
unos railes [2010.01]
Posicionamiento relativo [2010.01]

Determl nacion de lavelocidad [2010.01]

Determinacion de la actitud [2010.01]
empleando medidas de fase de |a portadora;
empleando interferometria de linea de base
larga o corta [2010.01]

Resolucién de la ambigiiedad de la fase
de la portadora; Ambiguedad flotante;
método LAMBDA [L east-squares
AMBiguity Decorrelation

Adjustment] [2010.01]



