MIMORTIA DI SCRIZ2ZTIVA

para una patente de inVencidp por veinte afios, por = Instalaoidén para
la determinacidn continua de los Astos de tiro para el %tiro sobre blan-
cos movibles. = a favor de la Razén Social Gssellschaft fir nwlektris-

che Apparate m.b.H., con residencis en Berlin - lsrienfelde (Alemania).

Han sido ya propuestas miltiples instalaciones para la determina-
cién de los datos de tiro para el tiro sobre blancos movibles, Zatas
instalaciones conocidas, presentan sn genersl el inconveniente de que
para el sjuste de is instalscién son smpleadas tambien magnitudes ta-
ies, cuyos valores exactos son desconocidos y solo pueden ser aprecia-
08 con mayor o menor exactitud. Por consizulente para los datos balis-
ticos solo resultan taidbien valores aproximados.

Con arreglo al invento es conseguida una determinacién de los da-
tos balisticos fupnddndose solamente en magnitudes tales, que pueden
ger medidas continuamente con exactitud. Como tales magnitudes son to-
madas solamente en consideracidn en la nueva instalacién: (1) la dis=-
tancia, (2) 1la direccidn del blanch y (3) el propio movimiento. De es-
tas magnitudes son determiqados por madio de uparatos caloculadores me-

cdnicos o eléctricos los valores necesarios gara 2l tiro, es deocir, lo9




valores de ajuste de los cafiones en altura y laterales o las correccio-
nes para estos datos en virtud del movimiento del blanco y del proplo
. movimiento. Westo se verifca siendo determinado exacta y continuamente
en primer lugar la direocoidn y velccidad dc marchs del blanco. na vez
qua se tienan estos valores, seréd tambien posible con'la nueva insta-
lacién, en un blanco que desaparezca a la vistsa intermitentemente, de-
terminar continuamente las correccionesg necesarias para el ajuste del
eafién en altura y direceién lateral o los valores de eorreccion pa-
ra estas magnitudes.

21 invento parte de consideraciones matemdticas gque han demostra-
40 el resultado de que en el ajuste continuo, las variaciones tempora-
les de ia distancia y de la direccidn del blanco, determinan las ao=-
rraecciones. la velogidad de la marcha y el angulo de marcha del blan-
00, resultan como funciones de la propia velocidad, de tiempo, del vue-
lo, de la distsnoia y de la direccidn del Wwlanco.

Al hacerse invisible el blanco los valorss qus resultan de las
funciones anteriores son convertidos mediante el apsrato calsculador,
an otras funciones que toman en cuenta los valores medidos en el mo-
menio de la desaparicién del blanoco pars la distancia y direccién del
blanco, direccidén de marcha y velocidad del mismo y el valor del tiem=-
po desde lu desaparicidén asi como los valores ecorrientes para la pro-
pia marcha. De eatas funciones puede entonces ser determinada la 4l s~
tancia, la correccidn de distancia, la direcoidn lsteral y la correc-
0ién latsral después de cualquier tiempo y aun despuds de la desapa-
ricién del blanco.

Se recomienda combinar los érganos de la instalacién principal
gue determinan las correcciones de elevaciédn y direccidén lateral para
el ajusts de valores medidos corrientemente y los dérganos correspon-
dientes del gaparato auxiliar para el ajuste de cigrtos valores momen-
taneos cada uno con un aparato indicador comdn para asorreccidén de
elevacidén y dietancia de modo ¢ue pueda ser influido por éste., Si se

hace entonces trabajar la instalacién auxiliar simultansamente com ls

instalacién principsal serd posible por medio de la observacién de am~




bos aparatos indicadores comunes, oommprobar la exactitud de los walores
deterainudos con amhbas instaiaciones y en caso dado ajiadir a mano las
correccliones necesarius.

4 1los vgiores de correccidn determinados con el aparato calcula=
dor, puedsn ser anadidos en forma en si conocida, aun otras correccio-
noas pars velocidad inicial, temperatura de la polvora, influencia diur-
na, paso del rayado y corrasccionss que resnlts de la observacidédn del
punto de impacto.

I las figuras estsn repressntados ejemplos de ejeoucidén del in-
vento en los cuales on todas las figuras los distintos olementos estdn
representados, >ara mayor claridad, cano esencialmente situados en el
miswo planos

Ia fig. 1, nuestra una parte de la nueva instalacién para deter-
minsr el Angulo de marcha y la velocidad de marocha del blanso, asi co-
mo la correccidén de distancia lateral en ajuste esontinuo.

Ia figs la, muestra un detalle de 1la fig. 1, visto por enoima.

a fig. 2 hace vaer otra parte de ls nueva instalacidn para deter-
minar ls Aistancia y corrececidn de distancia y direecidén lateral y co-
rreccién ismtersl en el ajuste de valores momentaneoss

la fig. 3 muestra aparatos indicadores corrientes para los valores
de correccidén que resultan de las instalaciones segun las figs. 1 § 2
y su unidn con otroes perfeccionamientos.

in 1a f1g. 1, un indice 1, es sjustado continuamente correspon =
dientomente 2 1a distanciue dael blanco mediante un sistems de transami-
gién =léotrico de clase cuslquisra, del cuval solo esta representado
el reoeptor 2, Con eoste indice 2, es 1llevado a coincidir un contrain-
dice impulsado por un tornillo sin fin 3. 38to ®e verifica por prime-
re vez mediante una manivela 15 la cual es luego retenida por un ce~
rrojo en forme no representada. S1 ahora el indice 1 se mueve frente
sl contraindice 4, serd girada la manivela 5. in este caso es ajusia-
do a través de las ruedas ocdénicas 6 y 7 un rodillo de friocecidém 9. il
rodillo de fricecidn es soportado en forma conocida desplazable a lo

largo sobre un eje 8 sin que sea arrastrado en los giros el eje 8. Um




motor 10 hace girar ahora a través de la aisposioién de discos de frie-
eidn 11, 9, 12, 1la rueda cbébnica 18, la rueda planetaria 14 y el torni-
llo ein fin 3, al contraindice 4. Con el correspondliente ajuste de la
manivela 5 puede ser mantenido el contraindice 4 a través de la trans-
misidn mencionada, an coincidencia con el indige 1, %l valor del ajus-
te del rodillo de friceidm ¢, que corresponde a la variscién de la dis-
tancia en la unidad de tiempo, puede ser isido en una escala 57,

Ademgs, mediante uns maniveia 19 y por medio de un tornillo sin fir
20 es ajustado un contraindice 21 frents a una senal fija 22 corres-
pondientemente a la propia velocidad. ™nalmentse en el ajuste de al=-
tura es aun introducido el ajusie de un indice 25, @l cual es movido
continuamente corresposdisntemente a la dirascidn lateral, por medio
del racepior 24 de un sistema dc transni @ dn eldgctrico, desde un lu-
gar de observacidn. dfsto sc vorifica mediants la aisposioién siguien-
te: primeramente, un contraindice 36 es llsvado por primera ves a
coincidir con el indice 23 por medio del giro de una manivela 37 a
través de rusdas céntocas 39, 40, una rueda planctiaria 34 y un torni-
1lo sin fin 25. $i ahora se musve hadia afuera ol indlce 23, serd gi-
rada la manivala 25. M sate 0aso 23 ajustado madisnte las ruedas
cénicas 25, 27 un rodillo de friceidn 23nsoportado sobre un arbol 28.
Un motor 30 hace zlrar sntonces, a través 42 una disposicién de dis-
aos de frioccién 31, 29, 32, la rucda dentada 33, 1la rusda planetaria
%4 y el tornillo sin fin 35, al contraindise 36 siguiendo al indice
separado 23, #1 ajuste de ila maniveia 25 se ejeocutard sicmpre de ma-
nere jus los dos indloes 23 y 36 permancezcan constanteumente en ocoin-
cidencia. 71 valor del ajuste determinado con ls manivela 25, el cual
correeponde a la variaciédn de la direcoién del blanco sn la unidad
de tiempo, puede lesrss ea una oscala 257,

los tres ajustses mencionados realizan las operaciones de movi-
miento siguientes:

71 movimiento propio ajustado mediante el indice 2i, es comuni-
cado a travds de ruedas obnicas 41, 42, 43, la rueda planetaria 44,

las ruedas ofnicas 45, 46 a un manguito de epuis 48 @1 oual esta dis-




puesto desplazable sxislmente sobre un husillo 47, sobre el cual estd
acufiada la rusda cénica 46. A travéds de las ruedas cénicas 49, 50 §y
ias ruedss cilindrioss 2 oscilado correspondiasntemente a la dirsacidn.
lateral, wn astribo 53 f1jado en el arbol hueco qua lleva a la rusda
cilindrice 52 y con 3llo tambien es gzirado en una magnitud anzular
correspondiente. 8l manguito de gula 48, poraghe el hirsddllo 47 as
goportado en el estribo 53.

la miema magniiud de movimiento ess comunicada sl mengulto de guia
48 a través de las ruedas cilindricas, rueda odnioca 67, rueda plane-
taria 44 y ruedss cénloas 45, 46 y de esta manera se hace cesar el
desplazaniento falso del mangulto Ge gula 48 producido por la oscila-
ecién del sstrido 53. 13l mangulito de guis 48 angrans con su espiga en
dos guias de corc-ededa 58 y 59 dibujadus en corte y soportadas perpan~
al cularmente cuntre 81 y las csnbis de posiciédp corrssponiieniesmentie al
producto de 1la funcidén del cossno y respasctivamante del ssno del angu-
lo lateral y de la propia velocidad. Ias dos corredasras 58 y 59 estdn

ropressntadas vistas por sncima en l1a figs la. I oremallera de la 0o~

rredera 59 transmits su movimiento a travéds de la rueda cilindrica 60
y ia rueds cdnioca 61 4 una rusdsa planstaria 73. Il movimiento de la
cremaliera 7ijada sn la hendidura 58 es transmitido n travée de la
rueda dentade 99 y las ruedas adnicas 100 a 102, = uns rueda planasta-
ria 98. In distancia que es ajustada en los indices 1y 4, 68 tranemi-
tida a través de las rusdas c¢bnioss 62, 63 y 1a velocidad de separa=-
cibn a través de lusruedas cénicas 64 y 65 a un engranaje de multipli-
cucidn 66. 31 resuitado del engranaje de multiplicacién 66, ouya & s~
posicion no esta dibujada con mds detalle, es comunicals iguslments a
lz rueda planetaria 75 a través de las ruedas cbnicas 67 a 72, ™ s=u
consecusnoia el engranaje 74 a 86 se mueve corrzspondientemente a la
mugnitud del movimiento que resulta des los ajustes de la rueds plane-
taria 7% y de is ruzda cébnioca 61. 31 engranaje 74 a 86 consta de uns
rueda c¢fnica 74, dos ruedas cilindriecas 75 y 76 § las rusdas odnicae
77 a 84. la rueds obnica 84 est4 acusada sobre un husillo 85 sobre el

cual s3 desplaza un nanguito de uia 86 en el giro de la rueda ocbnioca




34, on 1ls Airesceldn lon=itudinal del hueillo 85. El manguito de guia 86

engrana a travde de 1a hendidura 42 una corredera 109 y recibe su gula
vor medio 313 esta corredera.

21 menzvito de 3zula 86 recibe adefias un segundo ajuste a través
del sizuiente engranaje: Ia distancia ajustada mediante el indice 4 es
comunicada a8 través de las ruedss cbniocas 87 y 688 a un engranaje de mul
tiplicacidn 91 no repreeentado en detalle, el cual ademis es ajustado
a travds de las ruedas cébnicas 89, 90 corrcspondientemente al valor de
la variacién de la distancia en ls unidad de tiempo, gque puede leerse
en la escala 57~ 2l resultado de ests engranaje de multiplicacién 91 es
comunicado a través de lae ruedas ofnicas 92 - 87 a lau rueda plenetaria
98. Tg rueda oénioa 103 que engrana oon ls rueda planetaria 98 se mue-
ve por consiguiznte corraspondisntemente al valor total que resulte de
los ajustes de ls rueds planetaria 98 por un lsdo y del ajusts antes
descrito de la rueda cénica 102, la ocual engrana iguaimente con la rue-
da planetaria. Ia rueda cdnioca 103 transmite su movimiento a través de
183 rucdas cilindricas 104 ¥ 105 & las ruedss cduloas 106, 107 y 1067
107’. Ins ruedas cnicas 107 y 107’ son acuiiadas sobre husilios 108 y
1067. Zobre wstos husillos es eoportada desplazablemente en la direc-
c¢ibn longltudinal del misao la gula de hendidura 109 antes mencionada.
Por medio de este desplazaniento longltudinal, el manguito de guia 86
experiments su segundo &ajuste.

simultaneanente es oomunicado a través de las ruedas cdnicas 110
y 111 el valor de la distancia ajustsdo mediante el indice 4 y a ira-
vés de las ruedas oénloes 1i2 y 112 ls variascibn de la dirsceidn late-
ral en la unidad de tiempo, ajustuda a iravés de las ruedas oénicas 112
y 113 en la escals 257, & uun engrunaje de muitiplicacibn 144 nc repre-~
sentado con mbs detalls, el cual determina de ambos ajustes, la correc-
6idn pars ls direceidn lateral. ista correcoién ue dlrsceidn lateral
eo transmitida &l srbol 115, ol cual a través de un tornillo sin fin
116 sjusta correspondientements a un apurato indiocudor 117 frente a un
indice fijo. /a correccidn de distisncia deterninada con el sngranale

de multipliocaaién 91 antes mencionado es transmitida al arbol 118 el




ESPECIAL MOVIL

cual medi ante un tornillo sin fin 119 mueve a un aparsto indicador 120
frente a un indice fijo. n las escalas 117 y 120 pueden leerse por con
elzuiente las correcciones lsteralss y lia aorreccidn de distancia.

7]l manguito de guia 86 snte= descrito trausmiie shora su ajuste
total & travde de una gula do hendidura 121 a las ruedas aobnicas 123y
123 asi como al tormillo sin fin 124 el cual ajusts a un indlce 125
Prente a una ascsla fija representada s0lo en parie. Ila corredera 1231
ep P1Jjada sobre el gja de la rusda odnica fija 122. 3l manguito de guls
36 engrana en 1a hendidurs 3e la corredersa 121 y resliza de esta mane~
ra, cusndo ls os comunicado un movimiento, un giro de la corredera 121
alrededor del eje ds la rueda eénica 122, i; este glro toma parte lue=-.
go, la rusda cénica 122 y ajusta en la forma menoionada al indice 125.
Nediante ecefte indiece 125 pusde shora leerse el angulo d2 marcha del
contraric (eremigol.

Derrespondiente lenta al valor del moviniento de 1a escala 125 es
tsmbien girsds una manivela 126 fijuda sobre ei,mipmo eje que el tor-
riillo sir fin 124 y la rueda cdénica 123. a a3apigs de osta manivela end
grana en una guis de hendidura 127. Iz diaposicidén es adoptada de tal
menera cue en el ziro de la manivela 126 lu suis de hendidura 127 ss
Aesplaza correspondientemente a la fupciébn del seno de la magnitud des
movimiento conunicada a2 la maniveln 126. 3 movimiento de la correde-
ra 127 ee comuricado a través de la oremallera jue esta lleva a una
ruads cilindrice 1928 la cual.zjusta esorrespondiesniements a lams ruedas
cbénicas 129 y 130. M= osta manera s8 consevido uno de los ajustes
de un engronaje de multiplicscién 131, el cual no esia representado
en detalle. Adends coste engranaje de multiplicrcidn es ajustado co-
rrospondientemente a la magnitud del movimiento de la rueda cbuioca 74
menclonada. 21 ajuste se varifica a través del sngranajs ya menciona-
do 74-81 y a través de las ruedas odnicas 132 y 133. il engransje de

multinlicasidn 131 Porma de los dos ajustes manclonados la velocida?d

de marche dal contrario, la cual s comunicala mediante el arbel 134
a travds dal tornillo sin fin 135 & un indice 136, el cual es ajusta-

ble fronts 2 una a9soala fija, que solo esta representada en parts. W




ajuste de este indioe indica entonces continuamente la velocidad de
marcha del contrerio.

Ta propia velocidad de warcha, gue fus ajustada mediante la mui-
vela 1Y en la escala 21, o8 shore comunioads a través ds las ruedas
cénicae 137 y 138 & un arbol 139 e introducida s través de este arbol
en una parte de la inetalacidn representeds en la fige 2. ™ estia par-
te de la nueva inatalacidn soun adends utilizados aun el angulo de mar~
oha del contrario, ol cual puede leerse en la secala 125 qus es impul~-
sada por el tormillo ain fin 124, y ol movimiento comunicado al arbel
154, que corresponde a la velocidad d4s marcha del contrario.

Ias partes de la instalacidn representadas en la figs, 2 son goas= -
truidas como sigue: 54 por motivos cuaiesguiera, especialmente cumdo
po 88 visible el blanco, debiera ser Interrumpida la wedicidn cmtinua,
serd puesto 3;n umarceha ol aparato de relojeria 140. “ste Wlitimo impulsa
s través de g tornillo sio fin 141 s una esoudisn 142, la ocual lleva
una divisién de tiempos. A través de las rusdas obnicas 143 - 148 es
comunicoada la masnitud de tiempo ajustada por el aparato de relojeria %
14C 4 un engranaje de multipiicacidn 149, el cual ademés recibe a tra-

vés del arbol 139 un ajuste correspondients 8 ls marcha propia. le~

diante una manivela 150, 81 oountraindice 152, impulsado a traves de un
tornillio sin fin 151, s8 mantenido en ceoincidencia oon un indiee prin-ﬂ
cipal 194. 31 indioce principal 1H4 es ajustauio por medio de un recep=-

tor 153 de un sisiema de transmigidén eldotrico sorrespondiecntemente

al angulo lateral. Ia magnitud del ajuste del contraindice 152 es co-
municada a través de la rueda cdénica 155, ia rueda planetaria 156 y
las ruedas cénicas 1567 - 159 a una rueda planetaria 167. Zsta rueda
plangtaria 167 reoibe un segundo s juste mediante la manivela 161, Me~ |
diante esta manivela es girado un indice 166 a través de las ruedas {
cénicans 162 - 165, siguiendo al contraindice 1l25. Este contraindice

125 ha e1do ajnstado, mediante la instalaocidn de la fig. 1, corres=
pondiontemente al angulo Ge marocha del contrario. La magnitud ded
ajuste del indice 166 es al mignc tiempo conunjocada a través de ia

rueda odnica 160 a ls rucdus planetaria 167. Ia rusda planataria i67
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transmite su ajuste total a travéds de las rusdas dentadas 168-174, sl

cual es fijado con 1la rusda obnica 173 csobre sl mismo arbol husco. M
oste estribo 174 es dispuesto an husillo 177, sobre sl cual o3 sOpor-
tado desplszable un manguito de guis 178. Sohre =1 husillo es acufiads
sdemés una rueds obénica 176, la cual, a travéds de una rueda cbnica 175
@8 girads correspondientemente & la magnitud dsl movimiento del arbdol
134 (fig. 1). 31 desplazamiento del manguito de guls 178 sobre el husi=-
llo 177 os por conciguiente proporcional a la velocidad de marcha del
goatrario.

2l manguito de guia 178 2ngrana ahora en dos guias de hendidurs
179 y 180, representadas en oorte, dl spuestas perpendioularmente en tre
#i. Su disposicidn es la misma gqus la de Jas sulas do hendidura 58, 59,
fig. la. Ia oremallera fijJada an ls guia de hondidura 179 tranemits su
movimiento s través de la rueda ailindrica 181 v las rusdas cénicas 182
y 183 a un engranajs de multiplicacidn 184, al cual 23 comuniocado ade-
mda, a través de las ruedas adnicas 143 y 135, 3l wovimliento del apara-
to de relojerie 140. Ia corrasdera 180 transmite su movimisnto a través
de la cremallera scbre ella fijada, & un pi#idn 186 21 cual ajusta a
otro evgransje de multiplicecidén 187. iste aparato de multiplicacién
187 experiments ignalmente un ajuste correspondiante al movimiento de
mesanismo Je relojferia 140 a travds de 1lao rusdas obnicas 188 y 189.
Ademéds, por wedioc del ziro do la manivela 199 y a través d=1 tornille
sin fin 193 es llevado un contraindiee 194 a coincidir con el indice
prinoipval 191, 21 indice 191 28 ajustado por nedio del receptor 190 de
un sistemws de 4Wrsanmicidn olédotirico correspondiontemente al valor de
la distancia. I8 magnitvd del ajuste del indics 194 es comunioada a
travds de Las ruedas c¢dniocas 195 y 196 y de lss ruedas cbrniecas 197 y 18
a un hugd llo 199 el cual es poportado giratoriamente en un estribo 208
Sobre el husillo 180 es soportiado desplazable un msnguito de zuia 200.

m el anjuste de la manivels 150 son ademds movidas a través del
engreneje 155-156 lap ruedas obnicas 201=-205. B8te ajuete 28 comunioca-
do mediante ruedes cilindricss 205 y 207 sl estriho 208 fijado =0bra un

arbol hueco. Tl,manguito ds guia 200 engrans anors sn doz correderaad
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209 y 210 soportaldas perpendisularmente entre si, 1La cremallera fijada1
en la corrsdera 209 mueva a travis de la rusda cilindrica 211 y de ias
rusdae cénicue 212-216, a una rusda planetaria 224 gorrespondiente al
productc d3l valor de la distancia y de la fungidn del c¢oseno del an-
gulo lateral. 2 corradera 210 aueve a ¥ravis ds ls crewailera en ells
fijada y de ia raeda cilindrics 217 asi como d3 las rusdas cdnicas 218-
220 a anse rucda plenctadia 240. 4 la ruada planotaria 224 s anora ¢o-
muniocado adisadis dol ajusts antes memgilonade, sl rasulfsdo aun del enp-
granaje o muwltiplioacidn 187, a través de las rusdas aduicas 221-223.
In rueda plansiaria 224 musva en su cgonsecuenocia a 18 rusda cbnica 225
fijada soore sl miwmo eje, ia cual sngrana con la ruada pianetaria 231,
A @sta rueda planataria 231 ss oomunicado ad2mds ol rasultado del an~
granaje de muitiplicacifdn 149 a travda ds ia3 rucdas adnicas 226 y 227,
las ruedss odnicas 296 y 229 7y la rudda adnica 230. Ia rusda planata-
ria 231 muevs ontoncss a travée de lus ruedas cdnicas 2352-235 a un oca-
rro 235, 2l cual os dispuesto sobre las partass cvongtruldas en forma de
huat 1los ds los arbsles que soportan a& 1as ruedas obniecas 232 y 235,

In ruesa -~lanataria 240 rcaibe ademda deli ajuste ya mencionaio, un
segudo sjuste correspondiente al resultado del sngrunaje de multipli-
ercidn 164. Jate segundo ajuste, os comunicado a 1a rusda planetaria
a travéds de las ruzdas e¢dnicas 237-239. Ia rueda planetaria 240 muave,
gcorreapondientements 2 %1 ajusta total y a través de lae ruedas odénl-
oee 241 ¥ 222, a au manzuito do gula 243. dste dltimo o8 soporiado des-
pluazablemente eobre un husillo. 371 husillo, gue lleva ademds la rueda
cdniea 242, o3 soportado sobre el carro 236. I manzulto de guia 243
sngruna shora an uns corredsra 244, osta dltina es fiJada sobre el eje
de una rucds cbnica 245. M 21 dasplaszamlento del wangulto de guia,
en esta o en aguella direccidn, haoe 2ste airar por consigulente a la
gorredera 244 y con clla & la ruecda cdniea 245, la cual comunicsa su
mowimiente, & travéds de la ruoda odnica 246,,a una manivela 248, La es-
piga de osta wanivela ongrana sen una corredara de senos 249, 1a magui-
tud de movimiento de esta corredera 249, es comunicaiam s través ke la

oremallera por ella llevada, y & través de le rueda impulsora 250 y




e las rucdas cénicas 251 y 252 & un engranals de multiplioacidn 253.

Jete engranaje de multiplicaoidn recibe adends un segundo ajuste s tra-
vée de las rusdas oedunilocas 254 y 255 correspondientemente a la magnitud
de ajuste total de la rueda planetaria 240. Iz magnitud del ajusts e
la corrsdera 244 e adem4s comunicada a través 4ol engranaje ya menolo-
nado 245 y 246 a ana rueda odnioa 247 la cual engrana eon una rueds cé-
rnloa 256. Zste sjuste o8 comuniocado a travds de la rueda oénica 257 a
una rueda pianetaria 263. 3Ista rueda planetaria recibe un segundo ajus:
te & travéds 4s la rusda odnica 201 ya mencionads, la rueda odénica 253
fi jads aobre si mismo aje, la rusda odnica 259, las ruedas cilindrioas
260 ¥y 261 7 la rucda odnica 262, Ia magnitud total del ajuste de la
ruzda planstaria 263 @s introducida & través de las ruedas cénicas 264
¥y 266 y de 'w arbol 266  en el engranaje de multipliocacidn 267 (fig 3).
Bl engranajs 267 reclbe ademds como segundo sjuste oomunicado el resul-
tado del cnarsasje de multiplicacidn 253. 3Iste ajuste se verifica a ira
vés de las rucdas ecdnious 263-2V5. 1l resultsado del engranaje 267 cs la
correactdn latsral la cusl es trunmaitida a través del tornilpe min fin
‘276 8 uu contresindice 277. il resultado del engranaje 852 es aomunica-
do a través de lae ruedas odnicas 2638, 263 y 278 a una rueda planetaria.
284, la oual ademds es movida a través de las ruadas oénioas 279, 280,
el ardol 280’ y las ruadas e6énicas 241-283, correspondientemente a la
di stancia ajustads mediante 1a manivela 192. la rueida planetaria 284,
tranamita au ajuste total a travéds de las ruedas odnicas 285 y 266 a
un mmgranaje ds muitipliocacidn 287, el cual recibe Bu 3cgundo ajuste
mardiante las ruadas cénloms 26E y 289. uste soxzundo ajuste, corresponde
al resultado total Jdel engranajs 253, norque la rueda cénica 288 eatd
f1 jada sobre a3l miguo 3je que ias ruedas ebnicas 273 y 274, 21 resulta-
dé hallado ccn cl engranaje 287 es la correccidn de distanois gue ss
trananitide a través de un tornillo ain fin 290 a un sontraindice 291
( fiz. 3 ).

M 1a parts de la nueva inetalscidn representada en la fig, 2 de-
ben avn sor tenidas en coneldersdidn lae variaciones de la propla ai-

recoidn de marchas. 7isto s2 verifioca wedlante un aparato de brdjula 2923
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¥ ruedas cilindricas 293 y 294 asi como de una rusda cénica 295. Ia
rueda c¢bnica 295 engrana con la rueda planetsria 156, la cual fue ajus-
tada mediante la manivela 150 correspondientemente al angulo lateral.
Ia variacién de ourso propia es por sonsiguiente, superpuesta como mo-
vimiento adicional al angulo latersl.

Ians partes de la instalaoidn representadas en la fig. 3 sirven es-
pecialmente para la indroducoi én de otras correcciones. 'n blanco visi-
ble, el movimiento dsl arbol 118 (fig. 1) que corresponde a la correc-
cién de distancia encontrada en medicién continua es comunicada a un
{ndice, a travéds de las rusdas cdnicas 296 a 298, de uma rueda plane-
taria 299 y de las ruedas cdénicas 300-301. Ademds la correccién late-
ral encontrada en medicidn continua, es comunicada desda sl arbol 115
(fig. 1) mediante las ruedas cdnicas 303;305, de una rusda planstaria
y de las ruédas cénicas 307-308 a un indice 309. Ios indices 302 y 309
deben permanecer en coinoidencia an correcta indicacidén con los indi-
ces 277 y 291, los cuales son ajustados a través de los tornillos sin
fin 276 y 290 respectlivamente por los engranales 267 y respectivamen-
te 287 porque ambos grupos de indices son ajustados correspondiente-
mente a las correcciones para distancia y direcciédn lateral respecti-
vamente determinadas con las partes de la instalacién reprssmntadas
en lasg figs. l\y 2. 81 el ajuste de ambos grupos de indi ces se dife-
rencia el uno del otro serd introducida una magnitud adicional medt an-
te las manivelass 310 y 317. Ia manivela 310 mueve a través de las rue-
das cbnicas 311-313 a la rueda planetaria 299, la cual, como ya ss ha
dicho, experimenta su primer ajuste desde el arbol 118. Ia magnitud
¥y la velocidaed de este ajuste son calculados de modo quo el indice
302 impulsado desde la rueda planetaria 299 permanece en coincidencia
con el contraindice 291. De esta manera es conseguido que, a través
de las ruedas odnicas 314 y 315 sea transmitida la corrccoidn de ajus-
te debida a la rueda o¢bnica 316. xn forma correspondiente es comunica-~
d0, por medio del'giro de la manivela 317 al engranaje 318=320, a la
rueda planetaria 306 mencionada y con ella al indice 309 un movimien-

tomadicional, de modo que el indice 309 pernanece en ooincidencia aon




8l contraindice 277, u1sto tiene nor consacuencia qus las ruedas oénicas
322 y 323 impulsadas por medio de la rueda cdnica 321 son movidas a0~
rraspondicntemente a la correccidn lateral debida.

‘n 1la forma sn sl gonogida puedsan ser reunidogyggrfeooionamientoa
adlcionales s las correccionss dsterminsdas por las circunstanoias 4ds
la marcha. A través dsl engranaje 324 - 378 oueden sun ser afadidas a
la correccidn de distancia, magnitudes de ocorreceidn pars la velooidad
intcial, temperstura de la polvora, influencias diurnas, viento y oo~
rrecciones segdn le obeservaoién del tiro.

A travéds de la impuleién 329 - 331 pueden ser afladidas a la co-
rroocidén lateral, vnarfesccionamisntos psrs el paso de las rayas, viento
y cbservacién del tiro.

Ademds a travéds dc las ruedas odénicas 332 y 333 pueden ser afadi-
dos un engranaje 334 que trasnsfokme en forma conocida, la distanoia en
angulo de elevacién, asi como las ruedas oénicas 335 y 336 al angulo
de elevacidn. Mmtonces, sl resultado total que es enaontrado con 1a
nueva instalwoién corresponde al angulo de elevaoién corregido. pe
izual manera puede también ser reunido a través de las ruedas 337-340
el angulo, lateral, oon la correccidén lsteral. Ia instalaocién repre-
gentada en la fig. 2 puede también ser empleada de tal manera que se
determine y ajuste el valor para un tiempo de tiro futuro y luego ss
haga fusgo despuds de transcurrido ests tiempo.

Tos valores desterminados pusden ser transmitidos a los cafionss
ean forma cualquiera, por ejemplo por madio 1o sistemas indioadores a

distancia.

K 0 T A -

Jescrito suficisntemente el pressnte invento lo qus se dealara
como de novedad e lnvencidn propia, son las sigulentes reivindicacio-
nes:.

1%.- Instalacibn para la detsrminacién continua de los datos as
tiro vars disparar sobre blancos que s mueven, caracterizada, porgque

son di spuestos aparatoe calouladores mecdnicos o eldetricos en combi-y




nscidn tal que por medio del ajuste continuo de valores medibles co-
rrientes para ia dlstancia, dircecidn del blanco y en oaso dado del
propio moviniento s2an dciterminados 2xacta y contlinuamsentae de sstos
valores y de los vaiores formados en los aparatcs calculadorss, la
direccidn de murche j la velocidad del blsnco ( fig. 1 ).

aa-- Instselacidn segdn ia conciusidn 1, curacterizada perque los
aparatos calculadoras son csonstruidos en forma tal gus determinan con-
tinuuansnte las correccionas necessariag para sl gjuste del cafdn segin
la altura y direcceién lateral o los valorass corrsgidos para estas mag-
nitadas ( fig. 1 ).

Za-- Instulacidn sezin las conclusionss 1 6 2, caracterizada por-
que son dispuestos avaratos impulsores adicionales de tal manera gue
2n 1la Interrupcidén 19 las mediciones corrientes para la distancia y
direcoién del blunco es posible una determinzeidn continua de las mag-
nitudas buscadas sobra la base des dltino valor medi do puara la distan-
cia y direcoidn dzi blango ( figs. 1 5 2 ).

2 Instalacidn segdn la conclusidn 3, carsoterizada porque as
provista unu instalacidn girosedpica para tenar e cuanta las influen~
cias do las variacionses del propio rumbo ( Figs. 1 y 2),

5%, - instalacién sesgdn las conclusionas 1 a 4 caracterizada por-
que cada uno de los érganos de la instaiacidn orinoipal que determi-~
MAn ias corraceiones en altura y diredoidn lateral para el ajuste de
valores medidos corrientensnte y cada uno de 1os organos gorrespon-
dientaes d> la inetalaoidn auxiliar para sl ajuuta de ciertoa valoras
moumentunevs, aon combinados do modo que cean influidos, gon un apara-
to indicador comin pars la correvcidn 1o 2levacién y dlrecoién late-
ral {figs. 1 a 3).

6" .- Irietalaocidn para la detsrminacidn continua de los datos de
1iro pars el tiro cobre blsncos movihlas.- efn as A=aseribe y rei-
vindicae &n esta memoria descriptiva, oon lcse dibdbujos ques a la misma
8S€ acOML&NInN.

conets esta memoriu de catorce rojse fcliadas y escritas a mé-

¢uine por unz gola cara.




Madrid a 30 de Mayo de 1925.
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