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Description

[0001] L’invention concerne le domaine des commu-
nications par satellite, plus généralement connu sous la
dénomination SATCOM ou « Satellite
Communications » en anglais. Elle se rapporte plus par-
ticulierement a un positionneur d’antenne parabolique
pour permettre la communication avec un satellite, ce
positionneur étant notamment destiné a étre placé sur
un porteur en mouvement.

[0002] Il existe actuellement différents types de posi-
tionneurs d’antenne parabolique pour permettre d’établir
une communication avec un satellite, ces positionneurs
étant soit fixes par rapport au sol, soit mobiles lorsqu’ils
sont placés sur des porteurs en mouvement.

[0003] Lademande WO 2009/033085 et le brevet US
6,285,338 décrivent par exemple des positionneurs du
type Elévation sur Azimut. Ces positionneurs comportent
deux axes de rotation, 'un permettant de faire varier I'azi-
mut de I'antenne parabolique, c’est-a-dire I'angle hori-
zontal entre la direction de I'antenne parabolique et une
direction de référence correspondant généralement au
nord géographique, et I'autre permettant de faire varier
I'élévation de I'antenne parabolique, c’est-a-dire I'angle
vertical entre la direction de I'antenne parabolique et la
direction de référence (nord géographique). De tels po-
sitionneurs ont cependant comme inconvénient de pré-
senter un point singulier (plus connu sous la dénomina-
tion « keyhole » en anglais) a la verticale, c’est-a-dire au
zénith. La notion de pointsingulier, bien connue de ’'hom-
me du métier, désigne un point ou la communication en-
tre le satellite et 'antenne parabolique est difficile, voire
impossible, du fait des contraintes dynamiques de posi-
tionnement de I'antenne parabolique dans la direction du
point singulier. Dans le cas particulier d’'un positionneur
du type Elévation sur Azimut, la rotation Azimut de I'an-
tenne parabolique atteint des vitesses de rotation trés
importantes, voire infinies, au passage en proximité du
point singulier a la verticale si bien que I'antenne ne par-
vient que difficilement a s’aligner avec un satellite situé
a la verticale. Cette difficulté de communication est pro-
blématique si le positionneur est sur un porteur en mou-
vement du fait de la dynamique que le mouvement du
porteur apporte a I'antenne parabolique. Aussi, il est dif-
ficile d’utiliser de tels positionneurs dans des zones ter-
restres ou les satellites sont situés a la verticale des an-
tennes paraboliques, notamment dans les zones équa-
toriales.

[0004] Lesdemandes US 2002/0030631, GB 735 359
et US 2003/0141420 décrivent des positionneurs du type
XY, permettant une rotation de I'antenne parabolique se-
lon deux axes horizontaux perpendiculaires X et Y, et
pour lesquels aucun point singulier n’apparait a la verti-
cale. Ces positionneurs du type XY connus présentent
toutefois I'inconvénient de ne pas étre équilibrés ou bien
alors de ne pouvoir étre équilibrés que par I'ajout de con-
trepoids qui augmentent significativement la masse to-
tale des positionneurs. En effet, pour étre équilibré, un
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positionneur du type XY doit étre tel que le centre de
gravité de sa charge, notamment de I'antenne paraboli-
que, se situe sur les axes de rotation X et Y de la charge.
Or, le poids de la charge est généralement davantage
réparti sur un axe que sur l'autre et des contrepoids doi-
vent donc étre ajoutés pour compenser le déséquilibre.
De telles caractéristiques de surcharge de poids et de
déséquilibrage ne sont pas acceptables pour un posi-
tionneur d’antenne parabolique destiné a étre placé sur
un porteur en mouvement, car elles pénalisent les per-
formances dynamiques du positionneur, et s’'opposent
aux exigences de légereté demandées dans certaines
applications comme celles du domaine aéronautique.
[0005] Enfin, lademande CA 1236 211 décrit un autre
type de positionneur d’antenne parabolique comportant
trois axes de rotation pour permettre d’orienter I'antenne
parabolique dans toutes les directions possibles vers le
satellite. Un tel positionneur ne présente aucun point sin-
gulier mais s’avére trées complexe a réaliser, trés encom-
brant et trés codteux.

[0006] Dans ce contexte, I'invention vise a proposer
un positionneur d’antenne parabolique qui soit dépourvu
de point singulier a la verticale et qui soit équilibré, sans
nécessiter I'ajout de contrepoids sur le positionneur, no-
tamment pour étre apte a étre placé sur un porteur en
mouvement.

[0007] A cette fin, l'invention a pour objet, selon un
premier aspect, un positionneur d’antenne parabolique
parabolique comportant :

- un socle,

- un berceau de support étant monté de maniére ro-
tative par rapport au socle selon un premier axe de
rotation,

- un ensemble mobile comportant une antenne para-
bolique, portés par le berceau de support, et monté
de maniére rotative par rapport au berceau de sup-
port selon un deuxiéme axe de rotation, orthogonal
au premier axe de rotation,

caractérisé en ce que le deuxiéme axe de rotation est
séparé de I'axe de rotation du berceau de support d’'une
distance non nulle mesurée dans le plan de rotation du
berceau.

[0008] Le positionneur peut également présenter une
ou plusieurs des caractéristiques ci-dessous, considé-
rées individuellement ou suivant toutes les combinaisons
techniquement possibles :

- ladistance est telle que le centre de gravité du ber-
ceau de support et de I'ensemble mobile soit situé
sur le premier axe de rotation ;

- la distance séparant le deuxiéme axe et le premier
axe de rotation du berceau de support est comprise
entre 5et15cm;

- le berceau de support comporte une couronne de
guidage ayant une premiere portion s’étendantselon
un demi-cercle d’'axe et deux deuxiémes partions
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s'étendant respectivement depuis chacune des ex-
trémités de la premiéere portion de la couronne de
guidage, perpendiculairementau troisieme axe, I'en-
semble mobile étant articulé sur les deux deuxiémes
portions ;

- lacouronne de guidage, notamment la premiére por-
tion de la couronne de guidage, comporte un rail de
guidage, notamment deux rails de guidage disposés
respectivement sur chacun des deux bords longitu-
dinaux d’une face de la couronne de guidage ;

- le socle comporte un patin dans lequel coulisse le
rail de guidage, notamment deux patins dans les-
quels coulissent respectivement les deux rails de
guidage de la couronne de guidage ;

- lacouronne de guidage, notamment la premiére por-
tion de la couronne de guidage, comporte une cou-
ronne dentée s’étendant longitudinalement sur une
face de la couronne de guidage, notamment depuis
une extrémité de la premiére portion vers l'autre ex-
trémité et le socle comporte un moteur électrique et
un pignon, le moteur électrique entrainant en rotation
le pignon, et le pignon étant apte a entrainer en ro-
tation la couronne de guidage en agissant sur la cou-
ronne dentée ;

- le berceau de support comporte une bande de me-
sure graduée s’étendant longitudinalement sur une
face du berceau, il comporte un dispositif de lecture
optique, placé notamment sur le socle, afin de dé-
terminerla position angulaire du berceau de guidage
par lecture optique de la bande de mesure graduée.

- I'ensemble mobile comporte, outre I'antenne para-
bolique, un amplificateur radiofréquence, I'antenne
parabolique et 'amplificateur radiofréquence étant
disposés de part et d’autre du deuxiéeme axe de
rotation ;

- le berceau de support est essentiellement dépourvu
de masselottes d’équilibrage.

[0009] D’autres caractéristiques et avantages de l'in-
vention ressortiront de la description d’exemples de réa-
lisation conformes a I'invention qui en sont donnés ci-
dessous, a titre indicatif et nullement limitatif, en référen-
ce aux figures du dessin annexé, parmi lesquelles :

- lafigure 1 estune vue en élévation d’un positionneur
conforme a l'invention équipé d’une antenne para-
bolique et d’'un amplificateur radiofréquence ;

- lafigure 2 est une autre vue en perspective du po-
sitionneur de la figure 1 ;

- lafigure 3 estune vue en élévation d’un positionneur
conforme a l'invention équipé d’une antenne para-
bolique, lamplificateur radiofréquence étant
déporté ;

- lafigure 4 est une autre vue en perspective du po-
sitionneur de la figure 3 ; et

- lesfigures 5 et 6 sont des vues en élévation respec-
tivement de variantes de réalisation des modes de
réalisation des figures 1 et 3.
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[0010] Lafigure 1 représente en perspective un exem-
ple de positionneur 1 conforme a I'invention, équipé d’'un
ensemble mobile 10 adeuxdegrés de liberté comprenant
une antenne parabolique 12 associée a un amplificateur
radiofréquence 14 monté au dos de I'antenne paraboli-
que 12.

[0011] Le positionneur 1 est destiné a permettre al'an-
tenne parabolique 12 d’étre pointée en direction d’un sa-
tellite donné, notamment un satellite situé aux environs
de la verticale du positionneur 1. Le positionneur 1 est
destiné a étre placé sur un porteur en mouvement, lequel
peut étre de tout type. En particulier, le positionneur 1
est utilisé pour des applications civiles et/ou militaires,
et le porteur est un porteur du type maritime, aérien et/ou
terrestre. Le porteur est par exemple un aéronef, un vé-
hicule terrestre et/ou un navire.

[0012] Le positionneur 1 comporte un socle 16, qui
comporte lui-méme un plateau 18 et deux patins 20, les
patins 20 étant fixés sur le plateau 18.

[0013] Un berceau de support 22 comportant une cou-
ronne de guidage 23 est monté de maniéere a obtenir sa
rotation autour du centre O de la couronne de guidage
23 et selon un premier axe de rotation horizontal X en
s’appuyant sur les patins 20, comme on le voit sur la
figure 2. La notion d’ « axe horizontal » est bien connue
de 'lhomme du métier, et se référe notamment a un axe
paralléle au plan supposé horizontal sur lequel est placé
le socle.

[0014] L’antenne parabolique 12 et de I'amplificateur
radiofréquence 14 constituent une masse mobile en ro-
tation par rapport au berceau 22. A cet effet, le berceau
22 comporte un arbre de rotation 24 d’axe Y pour I'an-
tenne parabolique 12 associée éventuellement a un am-
plificateur radiofréquence 14, ainsi que des moyens d’ac-
tionnement et de mesure 26, détaillés plus loin dans la
description, portés par le berceau 22.

[0015] L’arbre de rotation 24, et les moyens d’action-
nement et de mesure 26 sont tels que I'antenne parabo-
lique 12 associée éventuellement a I'amplificateur ra-
diofréquence 14 est entrainée en rotation par rapport au
berceau 22 autour de I'axe horizontal Y, lequel s’étend
orthogonalement au premier axe de rotation horizontal
X, en étant porté par le berceau 22.

[0016] L’antenne parabolique 12 s’étend globalement
au dessus de I'axe Y, alors que I'amplificateur radiofré-
quence 14 s’étend dans le demi-cercle délimité par la
couronne de guidage 23. Ainsi, avantageusement, I'an-
tenne parabolique 12 et 'amplificateur radiofréquence
14 sont disposés de part et d’autre de I'axe Y. lIs sont,
avantageusement, répartis de sorte que le centre de gra-
vité de 'ensemble mobile 10 formé notamment de I'an-
tenne parabolique 12 et éventuellement de I'amplifica-
teur radiofréquence 14 soit situé sur I'axe Y, quelle que
soit la position angulaire de cet ensemble 10 par rapport
a la couronne 23.

[0017] La couronne de guidage 23 comporte une pre-
miére portion P, qui présente deux extrémités e. La pre-
miére portion P s’étend selon un demi-cercle centré en
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un point O et de rayon r. Le diametre du demi-cercle
passant par les extrémités e de la premiére portion P,
définit un troisiéme axe W paralléle au deuxiéme axe Y
et passant par O. De plus, les deuxiéme Y et troisieme
W axes sont dans le plan du demi-cercle et 'axe X est
orthogonal au plan du demi-cercle. Le rayon r du demi-
cercle est par exemple compris entre 10 et 30 cm.
[0018] Les deuxiéme Y et troisieme W axes sont sé-
parés d’une distance E non nulle, appelée également
entraxe E. L’entraxe E est compris entre 5 et 15 cm.
[0019] Le deuxiéme axeY est équilibré par une répar-
tition judicieuse des masses de I'antenne 13 et de I'am-
plificateur radiofréquence 12.

[0020] Le premier axe de rotation X du positionneur 1
passe parle centre O du demi-cercle selon lequel s’étend
la premiére portion P4 de la couronne de guidage 23, et
intersecte le troisieme axe W. En revanche, le deuxiéme
axe de rotation Y du positionneur 1 ne passe pas par le
centre O du demi-cercle, étant paralléle et non confondu
avec le troisitme axe W. De la sorte, les premier X et
deuxiéme Y axes de rotation du positionneur 1 ne s’in-
tersectent pas et sont séparés d’'une distance égale a
'entraxe E.

[0021] L’entraxe E est tel que le centre de gravité du
berceau de support 22 et de 'ensemble mobile 10 soit
situé sur I'axe X. Cet entraxe E permet I'équilibrage de
I'axe X, en centrant en O le centre de gravité des masses
tournant autour de X. Ainsi, le positionneur 1 selon I'in-
vention ne présente pas de point singulier a la verticale
et promet d’étre équilibré sur ses deux axes de rotation
XetY.

[0022] Le positionneur 1 comporte également un mo-
teur électrique 28 accouplé a un pignon 30, pour permet-
tre la rotation du pignon 30. Le moteur électrique 28 et
le pignon 30 sont fixés sur le plateau 18 du socle 16 entre
les patins 20.

[0023] Par ailleurs, un dispositif de lecture optique 32
est placé sous la couronne de guidage 23, entre les pa-
tins 20. Le dispositif de lecture optique 32 est fixe relati-
vement a la couronne de guidage 23.

[0024] La couronne de guidage 23 comporte de plus
deux deuxiemes portions P, s’étendant respectivement
chacune depuis les deux extrémités e de la premiere
portion P4, perpendiculairement au troisiéme axe W.
[0025] Chaque portion P, de la couronne de guidage
23 comporte un orifice pour permettre le passage de I'ar-
bre de rotation 24, monté de maniére rotative par rapport
a la couronne de guidage 23 selon le deuxieme axe de
rotation Y, et solidarisé a celle-ci au moyen de guidage
en rotation sur chaque portion P, de la couronne de gui-
dage 23. L’arbre de rotation 24 forme, en coopération
avec les deuxiémes portions P, de la couronne de gui-
dage 23, les moyens de supportde I'antenne parabolique
12. L’arbre de rotation 24 permet la rotation de I'antenne
parabolique 12 selon le deuxiéme axe de rotation Y. Les
moyens d’actionnement et de mesure en rotation 26
autour de I'axe Y sont disposés de part et d’autre de
chaque portion P2.
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[0026] Dans I'exemple représenté sur les figures 1 et
2, 'amplificateur radiofréquence 14 et I'antenne parabo-
lique 12 sont montés sur I'arbre de rotation 24, I'amplifi-
cateur radiofréquence 14 se situant derriére I'antenne
parabolique 12. De la sorte, 'ensemble formé par I'am-
plificateur radiofréquence 14 et I'antenne parabolique 12
peut étre entrainé en rotation autour du deuxiéme axe
de rotation Y.

[0027] En variante, comme représenté sur les figures
3 et 4, 'amplificateur radiofréquence 14 est déporté de
'arbre de rotation 24, de sorte que seule I'antenne pa-
rabolique 12 est montée sur I'arbre de rotation 24. Dans
ce cas, la transmission entre I'amplificateur radiofré-
quence 14 et 'antenne parabolique 12 se fait par exem-
ple a I'aide de cébles coaxiaux souples et/ou des guides
d’'ondes souples. Le moteur 28 et le pignon 30 sont dans
ce mode de réalisation fixés sur le socle 16 dans I'espace
délimité par la couronne de guidage 23.

[0028] La couronne de guidage 23 comporte deux fa-
ces extérieure 23b et intérieure 23a, opposées l'une a
l'autre. La face extérieure 23b au niveau de la premiéere
portion P, opposée a I'antenne parabolique 12, compor-
te sur chacun de ses deux bords longitudinaux un rail de
guidage 34, destiné a permettre le coulissement de la
couronne de guidage 23 dans les patins 20 lors de la
rotation de la couronne de guidage 23 autour du premier
axe de rotation X.

[0029] Par ailleurs, la face extérieure 23b au niveau
de la premiére portion P, comporte une couronne dentée
36 s’étendant longitudinalement sur la face extérieure
23b depuis une extrémité e de la premiére portion P vers
l'autre extrémité e.

[0030] La couronne dentée 36 coopére avec le pignon
30 de sorte que lorsque le moteur électrique 28 permet
de mettre en rotation le pignon 30, celui-ci entraine la
rotation de la couronne dentée 36, et donc la rotation de
la couronne de guidage 23 autour du premier axe de
rotation X.

[0031] Le principe de mise en rotation d’une telle cou-
ronne de guidage est par exemple décrit dans la deman-
de US 2002/0030631 et le brevet US 4,282,529. En va-
riante, la couronne de guidage 23 comporte deux cou-
ronnes dentées 36, étant par exemple réalisée selon le
principe décrit dans la demande WO 2009/033085.
[0032] La face extérieure 23b de la couronne de gui-
dage 23 comporte encore, au niveau de la premiére por-
tion P4, une bande (ou ruban) de mesure graduée 38
s’étendant longitudinalement sur la face extérieure 23b
depuis une extrémité e de la premiére portion Pvers
l'autre extrémité e.

[0033] Labande de mesure graduée 38 renseigne sur
la position angulaire de la couronne de guidage 23 lors
de sa rotation autour du premier axe de rotation X. Le
dispositif de lecture optique 32 permet de déterminer cet-
te position angulaire de la couronne de guidage 23 de
fagcon automatique par lecture de la bande de mesure
graduée 38. De la sorte, il est possible d’éviter la présen-
ce de codeurs sur I'axe de rotation d’une couronne de
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guidage pour connaitre sa position angulaire, comme en-
seigné dans l'art antérieur.

[0034] Dans le cas ou I'amplificateur radiofréquence
14 est déporté, la couronne dentée 36, et le cas échéant,
la bande de mesure graduée 38, est par exemple située
sur la face intérieure 23a de la couronne de guidage 23.
Les patins 20 comportent un support 40 permettant de
supporter le moteur électrique 28, le pignon 30 et le dis-
positif optique 32, comme représenté sur la figure 3. La
rotation du pignon 30 se fait donc du cété de la face
intérieure 23a de la couronne de guidage 23 pour entrai-
ner en rotation la couronne de guidage 23 par I'intermé-
diaire de la couronne dentée 36.

[0035] L’antenne parabolique 12 présente par exem-
ple un diamétre D compris entre 30 cm et 80 cm, étant
par exemple égal a 45 cm, 60 cm ou 75 cm. En effet, la
conception spécifique du positionneur 1 selon I'invention
permet une forte modularité dans le choix du diametre
de I'antenne parabolique 12.

[0036] Le positionneur 1 selon I'invention permet d’ac-
croitre significativement les performances de pointage
en direction du satellite lorsque celui-ci est a la vertical
de I'antenne, et ce pour des communications en bandes
X, C, Ku ou, de préférence, Ka. Le positionneur 1 selon
linvention permet d’obtenir la précision nécessaire ga-
rantissant des performances de communications nomi-
nales pour les bandes de fréquence citées précédem-
ment.

[0037] Le poids total du positionneur 1 est réduit, étant
notamment inférieur a 15 kg sans la présence de l'en-
semble constitué de I'antenne parabolique 12 et éven-
tuellement de I'amplificateur radiofréquence 14. L’en-
semble constitué de I'antenne parabolique 12 et éven-
tuellement de I'amplificateur radiofréquence 14 a par
exemple, quant a lui, un poids inférieur a 9 kg.

[0038] Lagéométrie particuliere alinvention de la cou-
ronne de guidage 23, le choix du ou des matériaux cons-
titutifs de la couronne de guidage 23 et le choix de la
valeur de l'entraxe E, associées ou non au positionne-
ment de I'amplificateur radiofréquence 14 sur I'arbre de
rotation 24 derriére I'antenne parabolique 12, permet de
résoudre les probléemes d’équilibrage des positionneurs
d’antenne parabolique du type XY connus. Le deuxiéme
axe Y étant équilibré par une répartition judicieuse des
masses de I'antenne 12 et éventuellement de I'amplifi-
cateur radiofréquence 14.

[0039] En fonctionnement, le positionneur 1 estanimé
d’'un mouvement en rotation selon les axes de rotation
horizontaux X et Y, afin de pouvoir pointer I'antenne pa-
rabolique 12 en direction du satellite. La rotation selon
le premier axe X est réalisée par l'intermédiaire de la
couronne de guidage 23 qui coulisse entre les patins 20
suite a I'entrainement du pignon 30 par le moteur élec-
trique 28. Larotation selon le deuxiéme axe Y estréalisée
par rotation de I'arbre 24 qui porte I'antenne parabolique
12 et éventuellement 'amplificateur radiofréquence 14.
[0040] Le positionneur 1 d’antenne parabolique décrit
ci-dessus présente de multiples avantages.
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[0041] Le positionneur 1 selon l'invention est équilibré
grace a l'entraxe non nul entre les deuxieme Y et troisie-
me W axes, et a la géométrie de la couronne de guidage
23. Le maintien de la direction de pointage de I'antenne
parabolique 12 vers le satellite s’en trouve ainsi amélioré
en toute circonstance, notamment lors du déplacement
du porteur. Le positionneur 1 présente un bilan de masse
faible qui permet de répondre a toutes les contraintes de
I'environnement dans lequel il se situe, notamment aux
contraintes aéronautiques et/ou tactiques.

[0042] La conception simplifiée du positionneur 1 se-
lon l'invention permet également de limiter les codts, et
la consommation électrique du positionneur, tout en per-
mettant au positionneur de présenter des performances
de pointage importantes et un débattement important de
I'antenne parabolique, permettant par exemple d’obtenir
une élévation minimale de I'ordre de 10°a 15°.

[0043] Le positionneur 1 ne comportant pas d’axe azi-
mut assujetti a un nombre infini de tours, comme c’est
toujours le cas pour les positionneurs du type Elévation
sur Azimut, la transmission des signaux peut se faire par
exemple a l'aide de cables coaxiaux souples et/ou de
guides d’ondes souples, notamment dans le cas ou I'am-
plificateur radiofréquence est déporté, sans nécessiter
I'utilisation de joints tournants comme enseigné par l'art
antérieur, ce qui réduit les codts.

[0044] Bien entendu, l'invention n’est pas limitée au
mode de réalisation qui vient d’étre décrit.

[0045] En variante, le socle 16 comporte un plateau
18 tournant autour d’'un axe supplémentaire d’azimut
pour permettre d’obtenir un positionneur 1 selon trois
axes de rotation, le plateau tournant étant par exemple
réalisé selon le principe décrit dans la demande CA 1
236 211. La présence de trois axes de rotation permet
de n’avoir aucun point singulier dans aucune direction.
Dans une premiére variante, I'axe supplémentaire d’azi-
mut est doté d’'un débattement partiel (typiquement +-30
degrés de part et d’autre de I'axe X de la figure 2), auquel
cas aucun joint tournant n’est nécessaire. Dans une
deuxiéme variante, I'axe supplémentaire d’azimut estdo-
té d’'un débattement n fois 360° nécessitant cette fois un
jointtournant, auquel cas il est possible de maintenir I'an-
tenne dans une position fixe a la fois en direction et en
orientation, 'antenne pouvant alors ne pas présenterune
symétrie de rotation par rapport a son axe, comme par
exemple, si dotée d’une polarisation linéaire. Dans une
troisieme variante reprenant 'une ou l'autre des deux
variantes ci dessus, une rotation statique du socle (16)
autourde Xde 15a45° degrés environ permet d’atteindre
des visées a élévation négative voir les figures 5 et 6.
[0046] En variante également, le positionneur 1 est
couplé a I'utilisation d’'un systéme a rattrapage de jeu
d’engrenage pour améliorer les performances de poin-
tage en direction du satellite.

[0047] Surlesfigures5 et6 sontdécrites des variantes
de réalisation dans lesquelles le socle 16 est décalé an-
gulairement par rapport a la couronne de guidage 23 de
sorte que lorsque I'axe Y est horizontal, et paralléle au
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plateau 18, les patins 20 sont déportés le long de la cou-
ronne 23 par rapport a la projection du centre de gravité
de I'ensemble mobile 10 sur la couronne de guidage 23.

Revendications

1.

Positionneur (1) d’antenne parabolique comportant :

- un socle (16),

- un berceau de support (22) étant monté de
maniére rotative par rapport au socle (16) selon
un premier axe de rotation (X)

- un ensemble mobile (10) comportant une an-
tenne parabolique (12), portés par le berceau
de support (22), et monté de maniére rotative
par rapport au berceau de support (22) selon un
deuxiéme axe de rotation (Y), orthogonal au pre-
mier axe de rotation (X), le deuxiéme axe de
rotation (Y) étant séparé de I'axe (X) de rotation
du berceau de support (22) d’'une distance (E)
non nulle mesurée dans le plan de rotation du
berceau (22),

caractérisé en ce que la distance (E) est telle que
le centre de gravité du berceau de support (22) et
de I'ensemble mobile (10) soit situé sur le premier
axe de rotation (X).

Positionneur (1) selon la revendication 1, caracté-
risé en ce que la distance (E) séparant le deuxiéme
axe (Y) et le premier axe (X) de rotation du berceau
de support (22) est comprise entre 5 et 15 cm.

Positionneur (1) selon la revendication 1 ou 2, ca-
ractérisé en ce le berceau de support (22) comporte
une couronne de guidage (23) ayant une premiére
portion (P1) s’étendant selon un demi-cercle d’axe
(X) et deux deuxiemes portions (P2) s’étendant res-
pectivement depuis chacune des extremités (e) de
la premiere portion (P1) de la couronne de guidage
(23), perpendiculairement au troisieme axe (W), I'en-
semble mobile (10) étant articulé sur les deux
deuxieémes portions (P2).

Positionneur (1) selon la revendication 3, caracté-
risé en ce que la couronne de guidage (23), notam-
ment la premiére portion (P1) de la couronne de gui-
dage (23), comporte un rail de guidage (34), notam-
ment deux rails de guidage (34) disposés respecti-
vement sur chacun des deux bords longitudinaux
d'une face (23a, 23b) de la couronne de guidage
(23).

Positionneur (1) selon la revendication précédente,
caractérisé en ce que le socle (16) comporte un
patin (20) danslequel coulisse le rail de guidage (34),
notamment deux patins (20) dans lesquels coulis-
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sent respectivement les deux rails de guidage (34)
de la couronne de guidage (23).

Positionneur (1) selon 'une quelconque des reven-
dications 3 et 4, caractérisé en ce que la couronne
de guidage (23), notamment la premiére portion (P1)
de la couronne de guidage (23), comporte une cou-
ronne dentée (36) s’étendant longitudinalement sur
une face (23a, 23b) de la couronne de guidage (23),
notamment depuis une extrémité (e) de la premiére
portion (P1) vers l'autre extrémité (e) et en ce que
le socle (16) comporte un moteur électrique (28) et
un pignon (30), le moteur électrique (28) entrainant
enrotation le pignon (30), etle pignon (30) étant apte
a entrainer en rotation la couronne de guidage (23)
en agissant sur la couronne dentée (36).

Positionneur (1) selon 'une quelconque des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que le
berceau de support (22) comporte une bande de me-
sure graduée (38) s’étendant longitudinalement sur
une face (23a, 23b) du berceau (22), et en ce qu’il
comporte un dispositif de lecture optique (32), placé
notamment sur le socle (16), afin de déterminer la
position angulaire du berceau de guidage (22) par
texture optique de labande de mesure graduée (38).

Positionneur (1) selon 'une quelconque des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que 'en-
semble mobile (10) comporte, outre I'antenne para-
bolique (12), un amplificateur radiofréquence (14),
I'antenne parabolique (12) etI'amplificateur radiofré-
quence (14) étant disposés de part et d’autre du
deuxieme axe de rotation (Y).

Positionneur (1) selon 'une quelconque des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que le
berceau de support (22) est essentiellement dépour-
vu de masselottes d’équilibrage.

Positionneur (1) selon 'une quelconque des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que le
centre de gravité de I'ensemble mobile (10) est situé
sur le deuxieme axe de rotation (Y).

Patentanspriiche

1.

Positionier-Vorrichtung (1) fir eine parabolische An-
tenne, aufweisend:

- einen Sockel (16),

- einen Haltebligel (22), der bezlglich des So-
ckels (16) um eine erste Drehachse (X) drehbar
montiert ist,

- eine bewegbare Einrichtung (10), die eine pa-
rabolische Antenne (12) aufweist, die von dem
Halteblgel (22) getragen wird, und die bezlg-
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lich des Haltebuigels (22) um eine zweite Dreh-
achse (Y) drehbar montiertist, die senkrecht zur
ersten Drehachse (X) ist, wobei die zweite Dreh-
achse (Y) von derersten Drehachse (X) des Hal-
teblgels (22) um eine Distanz (E) ungleich Null
separiert ist, die in der Drehebene des Bligels
(22) gemessen ist,

dadurch gekennzeichnet, dass die Distanz (E)
derart ist, dass der Schwerpunkt des Haltebligels
(22) und der bewegbaren Einrichtung (10) auf der
ersten Drehachse (X) liegt.

Positionier-Vorrichtung (1) gemafl Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die Distanz (E), die
die zweite Drehachse (Y) und die erste Drehachse
(X) des Haltebligels (22) separiert, zwischen 5 und
15 cm betragt.

Positionier-Vorrichtung (1) gemaf Anspruch 1 oder
2, dadurch gekennzeichnet, dass der Haltebuigel
(22) einen Fuhrungskranz (23) aufweist, der einen
ersten Abschnitt (P1), der sich entlang eines Halb-
kreises um die Achse (X) erstreckt, und zwei zweite
Abschnitte (P2) hat, die sich jeweilig von jedem der
Enden (e) des ersten Abschnitts (P1) des Fihrungs-
kranzes (23) aus senkrecht zur dritten Achse (W)
erstrecken, wobei die bewegbare Einrichtung (10)
an den zwei zweiten Abschnitten (P2) gelenkig ab-
gestitzt ist.

Positionier-Vorrichtung (1) gemafl Anspruch 3, da-
durch gekennzeichnet, dass der Fihrungskranz
(23), insbesondere der erste Abschnitt (P1) des Fiih-
rungskranzes (23), eine Fuhrungsschiene (34), ins-
besondere zwei Fihrungsschienen (34) aufweist,
die jeweilig auf jedem von zwei Langsrandern einer
Stirnseite (23a, 23b) des Fihrungskranzes (23) an-
geordnet sind.

Positionier-Vorrichtung (1) gemal dem vorherge-
henden Anspruch, dadurch gekennzeichnet, dass
der Sockel (16) einen Lagerbock (20) aufweist, in
welchem die Fihrungsschiene (34) lauft, insbeson-
dere zwei Lagerbdcke (20) aufweist, in welchen je-
weilig die beiden Fihrungsschienen (34) des Fuh-
rungskranzes (23) laufen.

Positionier-Vorrichtung (1) gemag irgendeinem der
Anspriiche 3 und 4, dadurch gekennzeichnet,
dass der Fiihrungskranz (23), insbesondere der ers-
te Abschnitt (P1) des Fiihrungskranzes (23), einen
Zahnkranz (36) aufweist, der sich Iangs an der Stirn-
seite (23a, 23b) des Flhrungskranzes (23) erstreckt,
insbesondere von einem Ende (e) des ersten Ab-
schnitts (P1) aus zu dem anderen Ende (e) hin, und
dadurch, dass der Sockel (16) einen elektrischen
Motor (28) und ein Zahnrad (30) aufweist, wobei der

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

10.

elektrische Motor (28) das Zahnrad (30) drehan-
treibt, und wobei das Zahnrad (30) in der Lage ist,
den Fihrungskranz (23) drehanzutreiben durch Ein-
wirken auf den Zahnkranz (36).

Positionier-Vorrichtung (1) gemag irgendeinem der
vorhergehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Haltebligel (22) ein skaliertes
MaRband (38) aufweist, das sich langs an einer
Stirnseite (23a, 23b) des Buigels (22) erstreckt, und
dadurch, dass sie eine optische Lesevorrichtung
(32) aufweist, die insbesondere auf dem Sockel (16)
platziert ist, um die Winkelposition des Fihrungsbui-
gels (22) zu ermitteln durch optisches Lesen des
skalierten MalRbands (38).

Positionier-Vorrichtung (1) gemaR irgendeinem der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die bewegbare Einrichtung (10) au-
Rer der parabolischen Antenne (12) einen Radiofre-
quenzverstarker (14) aufweist, wobei die paraboli-
sche Antenne (12) und der Radiofrequenzverstarker
(14) beidseits der zweiten Drehachse (Y) angeord-
net sind.

Positionier-Vorrichtung (1) gemaR irgendeinem der
vorhergehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Haltebligel (22) im Wesentlichen
mit Ausgleichsgewichten ausgestattet ist.

Positionier-Vorrichtung (1) gemaR irgendeinem der
vorhergehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Schwerpunkt der bewegbaren
Einrichtung (10) auf der zweiten Drehachse (Y) an-
geordnet ist.

Claims

1.

A parabolic antenna positioner (1) comprising:

- a base (16),

- a support cradle (22) being mounted so it can
rotate relative to the base (16) along a first axis
of rotation (X),

- a mobile assembly (10) including a parabolic
antenna (12), supported by the support cradle
(22), and mounted so that it can rotate relative
to the support cradle (22) along a second axis
of rotation (Y), orthogonal to the first axis of ro-
tation (X), the second axis of rotation (Y) being
separated from the axis of rotation (X) of the
support cradle (22) by a non-null distance (E)
measured in the plane of rotation of the cradle
(22),

characterized in that said distance (E) is such that
the center of gravity of the support cradle (22) and
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the mobile assembly (10) is situated on the first axis
of rotation (X).

Positioner (1) according to claim 1, characterized
in that the distance separating the second axis (Y)
and the first axis (X) of rotation of the support cradle
(22) is comprised between 5 and 15 cm.

Positioner (1) according to claim 1 or claim 2, char-
acterized in that the support cradle (22) includes a
guide crown (23) having afirst portion (P1) extending
along a half-circle of axis (X) and two second portions
(P2) respectively extending from each of the ends
(e) of the first portion (P1) of the guide crown (23),
perpendicular to a third axis (W), the mobile assem-
bly (10) being articulated on the two second portions
(P2).

Positioner (1) according to claim 3, characterized
in that the guide crown (23), in particular the first
portion (P1) of the guide crown (23), includes a guide
rail (34), in particular two guide rails (34) respectively
arranged on each of the two longitudinal edges of
one face (23a, 23b) of the guide crown (23).

Positioner (1) according to the preceding claim,
characterized in that the base (16) includes a skate
(20) in which the guide rail (34) slides, in particular
two skates (20) in which the two guide rails (34) of
the guide crown (23) slide, respectively.

Positioner (1) according to any one of claims 3 or 4,
characterized in that the guide crown (23), in par-
ticular the first portion (P1) of the guide crown (23),
includes a toothed crown (36) extending longitudi-
nally on one face (23a, 23b) of the guide crown (23),
in particular from one end (e) of the first portion (P1)
toward the other end (e) and in that the base (16)
includes an electric motor (28) and a pinion (30), the
electric motor (28) rotating the pinion (30), and the
pinion (30) being able to rotate the guide crown (23)
by acting on the toothed crown (36).

Positioner (1) according to any one of the preceding
claims, characterized in that the support cradle (22)
includes a graduated measuring strip (38) extending
longitudinally on one face (23a, 23b) of the cradle
(22), and in that it includes an optical reading device
(32), placed in particular on the base (16), in order
to determine the angular position of the guide cradle
(22) by optical reading of the graduated measuring
strip (38).

Positioner (1) according to any one of the preceding
claims, characterized in that the mobile assembly
(10) includes, aside from the parabolic antenna (12),
a radiofrequency amplifier (14), the parabolic anten-
na (12) and the radiofrequency amplifier (14) being
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arranged on either side of the second axis of rotation
(Y).

Positioner (1) according to any one of the preceding
claims, characterized in that the support cradle (22)
is essentially without balance weights.

Positioner (1) according to any one of the preceding
claims, characterized in that the center of gravity
of the mobile assembly (10) is situated on the second
axis of rotation ().
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