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M 3 H 0 H I A  D 3 S C R I ? T I V A

para una patente de invenoión por veinte años, por =* instalación para 
la determinación continua de los  datos de tiro  para el t iro  solare blan­
cos movibles. =* a favor de la Hazón Sooial Gesellschaft für B lektris- 
ohe 4pparate m.b.H., oon residencia en Berlín -  ¿larienfelde (Alemania).

Han sido ya propuestas múltiples instalaciones para la determina­
ción de los datos de t iro  para el t ir o  sobre blanoos movibles» Batas 
instalaciones conocidas, presentan en general e l inconveniente de que 
para el ajuste de la  instalación son empleadas también magnitudes ta­
les, cuyos valores exactos son desconocidos y solo pueden ser aprecia­
dos con mayor o menor exactitud. Por consiguiente para los  datos b a lís ­
ticos  solo resultan ta abien valores aproximados»

Con arreglo al invento es conseguida una determinación de los  da­
tos b a listioos  fundándose solamente en magnitudes ta les, que pueden 
ser medidas continuamente con exactitud. Como tales magnitudes son to ­
madas solamente en consideración en la nueva instalación: (1 ) la d is­
tancia, (2 ) la dirección del blanob y (3) el propio movimiento» De es­
tas magnitudes son determinados por medio de aparatos calculadores me­
cánicos o e lé ctr icos  los  valores necesarios para el t ir o , es deoir, lo%



valores de ajuste de los  oañones en altura y laterales o las oorreooio- 
nes para estos datos en virtud del movimiento del blanoo y del propio 
movimiento. Hjsto se verifica  siendo determinado exacta y continuamente 
en primer lugar la direooión y velocidad de marcha del blanoo# una vez 
que se tienen estos valores, seré también posible con 'la  nueva insta­
lación, en un blanoo que desaparezca a la  v ista  intermitentemente, de­
terminar continuamente las correcciones necesarias para el ajuste del 
cañón en altura y dirección la tera l o los  valores de oorreooion pa­
ra estas magnitudes#

31 invento parte de consideraciones matemáticas que han demostra­
do e l resultado de que en e l ajuste continuo, las variaciones tempora­
les  de la distancia y de la dirección del blanco, determinan las co­
rrecciones. La velocidad de la  marcha y e l ángulo de marcha del blan­
oo, resultan como fundones de la  propia velocidad, de tiempo, del vue­
lo , de la distancia y de la direooión del blanoo#

Al hacerse Invisible el blanoo los valores que resultan de las  
funciones anteriores son convertidos mediante e l aparato calculador, 
en otras funciones que toman en cuenta los valores medidos en e l mo­
mento de la  desaparición del blanoo para la distancia y direooión del 
blanco, dirección de marcha y velocidad del mismo y e l  valor del tiem­
po desde la desaparición asi como los valores corrientes para la  pro­
pia marcha. De estas funciones puede entonoes ser determinada la di s- 
tancia, la corrección de distancia# la direooión la tera l y la  oorreo- 
oión la tera l después de cualquier tiempo y aun después de la  desapa­
rición  del blanco#

Se recomienda combinar loa órganos de la  instalación principal 
que determinan las correcciones de elevaoión y direooión latera l para 
el ajust9 de valorea medidos corrientemente y los órganos correspon­
dientes del aparato auxiliar para el ajuste de c iertos  valores momen­
táneos cada uno con un aparato indicador aomán para corrección de 
elevaoión y distancia de modo que pueda aer in flu ido por éste* Si se 
hace entonces trabajar la  instalación auxiliar simultáneamente eco la  
instalación prinoipal será posible por medio de la  observación de am-



boa aparatos indicadores comunes, comprobar la  exaotitud de los  toalores 
determinados con ambas instalaciones y en caso dado añadir a mano las  
correcciones necesarias»

A los valores de corrección determinados eén e l  aparato oaloulai- 
dor, pueden ser añadidos en forma en si conocida, aun otras correccio ­
nes para velocidad in ic ia l ,  temperatura de la pólvora, influencia diur­
na, paso del rayado y correooiones que resulta de la  observación del 
punto de impacto.

•3n las figuras están representados ejemplos de ejecuoión del In­
vento en los  ouaies en todas las figuras los  d istin tos elementos están 
representados, aara mayor claridad, gobio eaenoialmente situados en el 
mismo plano»

la f ig . 1 , muestra una parte de la nueva instalación para deter­
minar el ángulo de marcha y la  velocidad de marcha del blanoo, asi oo- I 
mo la  oorreoción de distancia la tera l en ajuste continuo.

la fig »  la , muestra un deta lle  de la fig» 1 , v isto  por encima* 
la fig» 2 hace ver otra parte de la  nueva instalación para deter­

minar la distancia y corrección de distancia y dirección latera l y co­
rrección lateral en el ajuste de valores momentáneos»

la fig» 3 muestra aparatos indicadores corrientes para los valoree 
de oorreoción que resultan de las instalaciones segiín las figs» 1 y 2 

y su unión con otros perfeccionamientos.
Sn la  f ig .  1, un indice 1, es ajustado continuamente oorreapon -  

di9ntemente a la distanoia del blanoo mediante un sistema de transmi­
sión e lé ctr ico  de clase cualquiera, del cual solo esta representado 
el reoeptor 2» Con este Indice 2, ea llevado a co in cid ir  un oontrain-
dioe impulsado por un to rn illo  sin fin  3. 3sto se v e r ifica  por prime­
ra vez mediante una manivela 15 la cual es luego retenida por un oe­
rro jo en forma no representada. Si ahora el indioe 1 se mueve fr*nte 
al contraindico 4, será girada la  manivela 5» aa este caso es ajusta­
do a través de las ruedas cónicas 6 y 7 un rod illo  de friooión  9» jjSL
rod illo  de friooión  es soportado en forma conocida desplazable a lo  
largo sobre un eje  8 sin que sea arrastrado en los  g iros e l  e je  8. un
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motor 10 haoe girar ahora a través de la disposición de disaos de fr io -  
eión 11, 9, 12, la rueda cónica 18, la rueda planetaria 14 y e l torn i­
l lo  sin fin  3, al contraindica 4. Con el correspondiente ajuste de la  
manivela 5 puede ser ¿mantenido el contraindica 4 a través de la trans­
misión mencionada, en coincidencia con el indioe 1* 3l valor del ajus­
te  del r o d illo  de fricción  9, que corresponde a la variación de la  dis­
tancia en la unidad de tiempo, puede ser laido en una escala S>'+

Además, mediante una manivela 19 y por medio de un to rn illo  sin fir 

20 es ajustado un contraindica 21 frente a una señal f i j a  22 corres­
pondientemente a la  propia velocidad» finalmente en e l  ajuste de a l ­
tura es aun introducido el ajuste de un indioe 23, e l cual es movido 
continuamente correspondientemente a la dlreooión la tera l, por medio 
del receptor 24 de un sistema de transmisión e léotr ioo , desde un lu­
gar de observación, ¿¡ato so v er ifica  mediante la disposición siguien­
te : primeramente, un contraindica 36 es llevado por primara vea a 
ooineidir con e l indioe 23 por medio del giro de una manivela 37 a 
través de ruadas cónicas 39, 40, una rueda planetaria 34 y un torn i­
l lo  sin fin  35- Si ahora se mueve hadia afuera al indioe 23, será g i ­
rada la manivela 25. 3n 8 3te caso e3 ajustado mediante* las ruedas 
cónioas 26, 27 un rod illo  de fricción  29nsoportado sobre un árbol 28.
Ua motor 30 haoe girar entonces, a través ie una disposición de d is - 
oos de frioción  31, 29, 32, la rueda dentada 33, la  ruada planetaria 
34 y si to rn illo  sin fin  35, al contraindica 36 siguiendo al indioe 
separado 23. al ajuste de la manivela 25 se ejecutará siempre de ma­
nera que l o 8 dos indicas 23 y 36 permanezcan constantemente en coin ­
cidencia. 31 valor del ajuste determinado con la manivela 25, el cual 
oorreeponde a la variación de la dirección del blanco en la  unidad 
de tiempo, puede leerse en una escala 25''.

los tres ajustes mencionados realizan las operaciones de movi­
miento siguientes:

2l movimiento propio ajustado mediante el indioe 2i, es comuni­
cado a través de ruedas cónicas 41, 42, 43, la rueda planetaria 44, 
las ruedas cónicas 45 , 46 a un manguito de f?ui& 48 s i  cual esta d is -
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puesto desplazable axialmente sobre un h usillo  47, sobr8 e l oual está 
acuñada la rueda cín ica 46. A través de las ruedas cénioas 49, 50 y 
las ruedas c ilin d rica s  es oscilado o or respondían temen te a la  dlreoaión; 
la tera l, un estribo 53 fijado  en e l  árbol hueco que lleva a la rueda 
c ilin d rica  52 y con e llo  también es girado en una magnitud angular 
correspondiente. el manguito de guia 48, porafte el h iislllo 47 es
soportado en el estribo 53.

la misma magnitud de movimiento es comunicada al manguito de guia 
4b a través de las ruedas c ilin d rica s , rueda oénioa 57, rueda plane­
taria 44 y ruedas cénioas 45, 46 y de esta manera se hace oesar el 
desplazamiento falso del manguito de guia 18 produoido por la  o so ila - 
olén del estribo 53. ,2l manguito de guia 48 engrana con su espiga en 
dos gulas de corredera 58 y 59 dibujadas en corte y soportadas perpen­
dicular me nt e entre si y las cambia de posición correspondientemente al 
pro dúo to de la  función del coseno y respectivamente del seno del ángu­
lo  la tera l y de la  propia velocidad. las dos correderas 58 y 59 están 
representadas vistas por encima en la  f ig .  la . La cremallera de la  co­
rredera 59 transmite su movimiento a través de la rueda oilindrioa  60 
y la  rueda cónioa 6 1 a  una rueda planetaria 73* 2l movimiento de la 
cremallera fijada  en la hendidura 58 es transmitido a través de la 
rueda dentada 99 y las ruedas oénioas 100 a 102, a una rueda planeta­
r ia  98. La distancia que es ajustada en lo s  Índices 1 y 4, es transmi­
tida a través de las ruedas cónioas 62, 63 y la  velocidad de separa­
ción a través de lasruedas cónicas 64 y 65 a un engranaje de m ultipli­
cación 66. ]i resaltado del engranaje de m ultiplicación 66, cuya d is ­
posición no esta dibujada con más deta lle , es comunicada igualmente a 
la rueda planetaria 73 a través de las ruedas oónioas 67 a 72# m su 
consecuencia el engranaje 74 a 86 se mueve correspondientemente a la 
magnitud del movimiento que resulta de los  ajustas de la  rueda plane­
taria 73 y de la rueda cónioa 61. £L engranaje 74 a 86 consta de una 
rueda cín ica  74, dos ruedas oilindrioas 75 y 76 y la3 ruedas oénioas 
77 a 84. la rueda oónioa 84 está aouaada sobre un h u sillo  85 sobree el 
cual se desplaza un manguito de guia 86 en e l giro de la  rueda oónioa
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84, en la Aireación longitudinal del husillo  85. Si manguito de guia 86 
engrana a través de la  hendidura de una corredera 109 y re c ite  su guia 
por medio is esta corredera.

¡H manguito de guia 86 recibe ademas un segundo ajuste a través 
del siguiente engranaje: La distancia ajustada mediante e l indios 4 es 
oomunicada a través de las ruedas cónioas 87 y 88 a un engranaje de muí 
tip lioaoién  91 no i’epresentado en detalle, el cual además es ajustado 
a través de las ruedas cónicas 89, 90 correspondientemente a l valor de 
la  variación de la  distancia en la  unidad de tiempo, que puede leerse 
en la  escala 5". Ü resultado de este engranaje de m ultiplicación 91 es 
comunicado a través de las ruedas cónicas 92 - 97 a la  rueda planetaria 
98. la rueda oónioa 103 que engrana oon la rueda planetaria 98 se mue­
ve por consiguiente correspondientemente al valor to ta l que resu lt*  de 
los ajustes fie la rueda planetaria 98 por un lado y dal ajuste antes 
descrito de la rueda cónica 108, la  oual engrana igualmente oon la  rue­
da planetaria. la rueda oénioa 103 transmite su movimiento a través de 
Ia3 ruedas c ilin d rica s  104 y 105 a las ruedas cónicas 106, 107 y l o ó 7 
107'. las ruedas cónioas 107 y 107' son acuñadas sobre husillos 108 y 
10G '• Sobre estos h u sillos  es soportada desplazabísmente en la  direo- 
ción longitudinal del mismo la  guia de hendidura 109 antes mencionada» 
Por medio de este desplazamiento longitudinal, e l manguito de guia 86 
experimenta su segundo ajuste.

Simultáneamente es oomunioado a través de las ruedas cónicas HO 
y 111 e l valor de la  distancia ajustado mediante el indice 4 y a tra­
vés de las  ruedas oónloaB llB  y 113 la  variación de la  dirección  la te ­
ra l en la  unidad de tiempo, ajustada a través de la8 ruedas cónicas 112 
y 113 en la  escala 2 5 a un engranaje de m ultiplicación 144 no repre­
sentado con més deta lle , e l cual determina de ambos ajustas, la  correc­
ción para la dirección la te ra l. Ista corrección ae dirección la tera l 
es transmitida a i árbol 115, e l cua.t a través fie un to rn illo  sin Un 
116 ajusta correspondientemente a un aparato indicador 117 frente a un 
Índice f i j o .  la oorreooión de distancia determinada oon e l  engranaje 
de m ultiplicación 91 antes mencionado es transmitida al árbol 118 el
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cual mediante un torn illo  sin fin  119 mueve a un aparato indioador 120 
frente a un indioe f i j o .  3n las escalas 117 y 120 pueden leerse por aon 
siguiente las correooiones la tera les y la  corrección de distancia»

gl manguito de guia 86 antee descrito transmite ahora ai ajuste 
to ta l a través de una guia do hendidura 121 a las ruedas oónicaa 122 y 
1,23 asi como al to rn illo  3ln fin  124 el cual ajusta a un indioe 125 
frente a una escala f i ja  representada solo en parte. Xa corredera 121 
es fijad a  sobre e l e je  de la rueda oónioa f i j a  122» .21 manguito de gula 
86 engrana en la  hendidura de la  corredera 12l y realiza de asta mane­
ra, cuando le  es comunicado un movimiento, un giro do la  corredera 121 
alrededor del e je  de la rueda cónica 122. jn este giro toma parte lú e -i

go, la  rueda cónica 122 y ajusta en la fornia mencionada al indioe 125» 
Atediante este indico 125 puede ahora leerse el ángulo de maroha del 
contrario (enemigo)»

Correspondiente aente a l valor del movimiento de la escala 125 es 
tamblen girada una manivela 126 fijad a  sobre ei,mismo e je  que e l to r ­
n il lo  sin fin 124 y la  rueda cónica 123• Xa espiga de esta manivela en* 
grana en una guia de hendidura 127. Ja disposición es adoptada de tal 
manera que en el giro de la manivela 126 la guia de hendidura 127 se 
desplaza correspondientemente a la  función del seno de la  magnitud de 
movimiento comunioada a la manivela 126. r¿I movimiento de la  correde­
ra 127 ee comunicado a travós de la  oremallera que esta lleva  a una 
rueda c ilin d rica  128 la cual. ajusta correspondientemente a la s  ruedas 
cónicas 129 y 130. "Ce esta manera es conseguido uno de los  ajustes 
de un engranaje de m ultiplicación 131, e l cual no esta representado 
en deta lle . Además este engranaje de muit ip il  gruí ón es ajustado co­
rrespondientemente a la  magnitud del movimiento de la  rueda oónioa 74 
mencionada, iü ajuste se v e r ifica  a través del engranaje ya menciona­
do 74-81 y  ¿a través de las ruedas oónioas 132 y 133» 51 engranaje de 
multinli oaoión 131 forma de lo s  dos ajustes mencionados la velocidad 
de marcha del contrario, la cual es comunicada mediante el árbol 134 
a través del to rn illo  sin fin  135 a un indioe 136, el cual es ajusta- 
ble frente a una escala f i ja ,  que solo esta representada en parte. JÍL
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ajuste de este indios indica entonces continuamente la  velocidad de
maroha del contrario»

la propia velocidad de marcha, que fue ajustada mediante la  mani­
vela 19 en la  escala 2l, es ahora comunicada a través de las ruedas 
cónicas 127 y 128 a un árbol 129 e introducida a través de este árbol 
en una parte de la  instalación representada en la fig» 2» esta par­
te de la nueva instalación son además utilizados aun el ángulo de mar- 
oha del contrario, el cual puede leerse en la  escala 125 que es impul­
sada por e l torn illo  sin fin  124, y el movimiento comunicado a l árbol 
124, que corresponde a la velocidad de marcha del contrario*

las partes de la  instalación representadas en la  fig* 2 son cons­
truidas como sigue: Si por motivos cualesquiera, especialmente cuando 
no es v is ib le  el blanoo, debiera ser interrumpida la  íasdloión continua, 
será puesto sn marcha el aparato de re lo je r ía  140» i*8te último impulsa 
a través de un torn illo  sin fin  141 a ana escala 142, la  cual lleva 
una división de tiempos» A través de las ruedas cónicas 142 -  148 es 
comunicada la  magnitud de tiempo ajustada por e l aparato de r e lo je r ía  ■ 
140 a un engranaje de m ultiplicación 149, el oual además recibe a tra ­
vés del árbol 139 un ajuste correspondiente a la rnaroha propia. Me­
diante una manivela 150, el oontraindiee 152, impulsado a través de un

,
torn illo  sin fin  151, es mantenido en coincidencia oon un indiee prin­
cipal 154» 31 Indice principal 154 es ajustado por medio de un recep­
tor 153 de un sistema de transmisión e lé ctr ico  correspondí en temen te 
a l ángulo lateral» la magnitud del ajuste del oontraindioe 152 es oo- 
munioada a través de la  rueda oónioa 155, la  rueda planetaria 156 y 
las ruedas cónicas 157 -  159 a una rueda planetaria 167. Seta rueda 
planetaria 167 reoíbe un segundo ajuste mediante la  manivela 161* Me­
diante esta manivela es girado un indioe 166 a través de las ruedas { 
cónicas 162 -  165, siguiendo al contraindioe 125» 3ste oontraindioe 
125 ha sido ajustado, mediante la  instalación de la f ig .  1, corres­
pondientemente al ángulo de maroha del contrario» La magnitud del 
ajuste del indice 166 es al miaño tiempo oomunjoada a través de la 
rueda cónica 160 a la rueda planetaria 167. la rueda planetaria 167
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transmite su ajuste to ta l a través rt.e las puertas dentadas 168-174, el 
cual es fijado con la  rueda oónica 173 sobre el mismo árbol hueco» 133 
este estribo 174 es dispuesto un husillo  177, sobra al oual es sopor­
tado despl&zable un manguito de guia 178» Sobre el husillo es acuñada 
además una rueda oónioa 176, la  cual, a través de una rueda cónica 175 
es girada correspondientemente a la  magnitud del movimiento del árbol 
134 ( f lg .  1)- 'r3l desplazamiento del manguito de guia 178 sobre e l husi­
l lo  177 es por consiguiente proporcional a la  velocidad de marcha del 
contrario»

31 manguito de guia 178 engrana ahora en dos guias de hendidura 
179 y 180, representadas en corte, dispuestas perpendioularmente entre 
si» Su disposición es la miaña que la de Jas guias do hendidura 58, 59, 
f i g .  la» La orema llera  fijad a  en la  guia de hendidura 179 transmite su 
movimiento a través de la rueda o ilin d rioa  101 y las ruedas cónicas 182 
y 183 a un engranaje de m ultiplicación 184, al cual ea comunioado ade­
más, a través de las ruedas cónicas 143 y 185, el movimiento del apara­
to de re lo je r ía  140* La corredera 180 transmite su movimiento a través 
de la cremallera sobre e lla  fija d a , a un piñón 186 el oual ajusta a 
otro engranase de m ultiplicación 187. ¿ate aparato de m ultiplicación 
187 experimenta igualmente un ajuste correspondiente al movimiento de 
meoanismo de re lo je r ía  140 a través de las rueda3 oónioaa 188 y 189» 
Además, por medio dal giro de la  manivela 199 y a través del torn illo  
sin fin  193 es llevado un oontraindice 194 a co in cid ir  con e l Indice 
principal 191. $L indico 191 es ajustado por medio del receptor 19o de 
un sistema de tiran sai ai ón e lé ctr ico  correspondientemente al valor de 
la distancia» La magnitud del ajuste del indica 194 es oomunioada a 
través de las ruedas oónioas 195 y 196 y de las ruedas cónicas 197 y 1© 

a un h usillo  199 el oual es soportado giratoriamente en un estribo 208 
Sobre el h u sillo  19ü es soportado desplazadle un manguito de guia 200*

la e l  ajuste de la  manivela 150 son además movidas a través del 
engranaje 155-156 las ruedas cónicas 201-205» Iste ajuste es comunica­
do mediante ruedas c ilin d rica s  206 y 207 al estribo 208 fija d o  sobra uú 
árbol hueco» Si,manguito de guia 200 engrana ahora en loa correderas
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209 y 210 soportadas perpendioularraente entre si* la cremallera fija d a  
go la corredera 209 mueva a travos ele la rueda ciiin driaa  211 y de las 
ruedas cónicas 21*2-216, a una rueda planetaria 224 correspondíente a l 
producto del valor de la distanoia y de la función del coseno del án­
gulo la tera l. la corr3dera(2l 0 nueve a través de la cremallera en e lla  
fijada  y de la  rueda c ilin d rica  217 asi como de la s  ruadas oónioa» 218- 
220 a una rueda planetaria 240* A la rueda planetaria 224 es ahora co ­
mún loado además del ajuste antes raennionad®, al resultado aun del en­
granaje de m ultiplioaol ón 187, a través de la3 ruedas aóaioas 221-223* 
la rueda planetaria 224 mueve en su conseouenoia a la  rueda oónioa 285 
fijada sobre el mi ano aje, la  oual engrana con la  rueda planetaria 231* 
A asta rueda planetaria 231 es oomunioado además e l resultado del en­
granaje de muitip.Lioaoión 149 a través de iae ruedas aónioas 226 y 227, 
las ruedas oónioa3 228 y 229 y la rueda oóniou 230* la ruada planeta­
ria  231 mueve entono93 a través de las ruadas cónicas 232-235 a un oa- 
rro 235, el cual os dispuesto t?obre las partas construidas en forma de 
h u sillos  de loa  arboles que soportan a las ruadas oónioaa 232 y 235*

la rueda Planetaria 240 rodiba además del ajuste ya laenoionado, un 
segundo ajuste correspondiente al resaltado del engranaje de m ultip li­
cación 164* ¿ata segundo ajuste, es comunicado a la  rueda planetaria 
a través de las riladas cónicas 837-239. la rueda planetaria 240 mueve, 
correspondientemente a su ajuste to ta l y a través de las ruedas oón i­
oaa 243 y 242, a su manguito do guia 843* 3ste último aa soportado dea-» 
placablemente sobre un h u sillo . 31 h u sillo , que lleva además la  rueda 
cónica 242, es soportado sobre e l carro 236. Jl manguito de guia 243 
engrana ahora an una corredera 244, oota última es fijada sobre e l eje 
de una rueda oónioa 245. sin el desplazamiento del manguito de guia, 
en esta o en aquella dtraooión, haoe este girar por consiguiente a la  
oorredera 244 y con e lla  a la  rueda cónica 245, la oual oomunioa su 
molimiento, a través de la rueda cónica 24 6 ,,a una inanivela 248# La ea-4 
piga de esta manivela engrana en ana oorredera de senoB 249* La magni­
tud de movimiento de esta corredera 249, es comunicada a través de 1a 
oremallera por e lla  llevada, y a través de la rueda impulsora 250 y



de la s  ruedas conloas £51 y 252 a un engranuja de m iltiplioaoión  253- 
lete engranaje da multipliaaolón recibe además un segando ajuste a tra ­
vés de las ruedas cónicas 254 y 255 correspondientemente a la magnitud 
do ajuste tota l de la  rueda planetaria 240- la magnitud del a juste 4e 
la corredera 244 ea además común load a a través del engranaje ya meo olo­
na do 245 y 246 a una rueda oónioa 247 la cual engrana oon una rueda có ­
nica 256. lista ajuste es oomunloado a través ds la  rueda oónioa 257 a 
una rueda planetaria 263. Sata rueda planetaria recibe  un segando ajus­
te a través da la  ruada oónioa 201 ya mencionada, la  rueda cónica 253 
fijada  cobre el adamo e je , la  rueda cónica 259, laa ruedas c ilin d rica s  
260 y 261 y la  rueda oonioa 262, la magnitud to ta l del ajusta de la  
rueda planetaria 263 es introducida a través de lae ruedas oónioa* 264 
y 266 y de un árbol 266 '' en el engranaje de m ultiplicación 267 f f ig  3)* 
El engranaje 267 recibe además oorao segundo ajusta oomunloado e l  resu l­
tado del engranaje de m ultiplicación 253» 3ste ajuste se v er ifioa  a tra 
ves de laa ruedas conloas 263-275. ¿L resultado del engranaje 267 es la  
corrección 1 atar al la cual es transmitida a través del to rn illo  sin fin  
276 a un contraindico 277. .31 resultado del engranaje 253 es aonunioa- 
do a través de la s ruedas oónicaa 268, 269 y 278 a una rueda planetaria. 
284, la  cual además es movida a través de las ruedas cónicas 279, 280, 
el árbol 280' y las ruedas cónicas 281-283, correspondientemente a la  
distancia ajustada mediante la manivela 192- la rueda planetaria 284» 
transmite su ajuste to ta l a través de las ruedas oónioas 285 y 286 a 
un engranaje de m ultiplicación 287, e l cual recibe su segundo ajuste 
mediante las ruedas oónioas 286 y 289* üste segundo ajuste, corresponde 
al resultado to ta l del engranaje 253, porque la  rueda cónica 288 está 
fija d a  sobre al mi amo eje que la s  ruedas cónicas 273 y 274- Si resu lta ­
do hallado ccn o l engranaje 287 es la  corrección de distanoia que es 
tranemitida a través de un to rn illo  3in fin  29 0 a un contraindica 291 
( f ig .  3 ).

■Ji la  parte do la  nueva instalación representada en la  fig# 2 de­
ben aun sor tañidas en con eider sdión las variaciones de la  propia d i­
rección de marcha- Esto so v erifioa  mediante un aparato de brújula 292
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y ruedas c ilin d rica s  293 y  294 asi gobio de una ruada cónica 295. la 
rueda cónica 295 engrana con la  rueda planetaria 156, la oual fue ajus­
tada mediante la manivela 150 correspondientemente al ángulo la tera l, 
la variaoión de ourso propia es por consiguiente, superpuesta como mo­
vimiento adicional al ángulo la te ra l.

las partes de la  instalación representadas en la  f ig .  3 sirven es­
pecialmente para la introducción de otras correooiones. :jn blanoo v is i ­
b le, el movimiento del árbol 118 (fig* 1) que corresponde a la  correc­
ción de distancia encontrada en medición oontinua es comunicada a un 
indice, a través de las ruedas oónioas 296 a 298, de una rueda plane­
taria 299 y de las ruedas cónicas 300-301» Además la  corrección la te ­
ra l encontrada en medición oontinua, es comunicada desda e l árbol 115 
( f ig . 1) mediante las ruedas cónicas 303;305, de una rueda planetaria 
y de las  ruedas oónioas 307-308 a un índice 309. ios Índices 302 y 309 
deben permanecer en ooinoidenoia en oorrecta indioaoión con los  in d i- 
oes 277 y 291, lo s  cuales son ajustados a través de los to rn illo s  sin 
fin  276 y 290 respectivamente por lo s  engranajes 267 y respectivamen­
te 287 porque ambos grupos de indices son ajustados correspondiente­
mente a las  correooiones para distanoia y dirección latera l respecti­
vamente determinadas con las partes de la instalación represontadas

V
en las f ig s . 1 y 2. SI el ajuste de ambos grupos de Indices se d ife ­
rencia el uno del otro será introducida una magnitud adicional median­
te las manivelas 310 y 317. la manivela 3l0 mueve a través de la s  rue­
das oónioas 311-313 a la  rueda planetaria 299, la  cual, como ya se ha 
dicho, experimenta su primer ajuste desde e l árbol 118. la magnitud 
y la velocidad de este ajuste son calculados de modo que el Índice 
302 impulsado desde la  rueda planetaria 299 permaneoe en coincidencia 
con e l contraindica 291. De esta manera es conseguido que, a través 
de las ruedas oónioas 314 y 315 sea transmitida la oorreooión de ajus­
te  debida a la  rueda oónioa 316. 3a forma correspondiente es comunica­
do# por medio del giro de la  manivela 317 a l engranaje 318-320, a la 
rueda planetaria 306 mencionada y con e lla  al indioe 309 un movimien­
tornad! cional, de modo que e l  indice 309 permanece en ooinoidenoia oon



e l contraindica 277, ¿ato tiene por oonseouenoia que las ruedas o ¿ni o as 
322 y 323 impulsadas por medio de la rueda cónica 321 eon movidas co ­
rrespondientemente a la  corrección lateral debida.

aunüa la  forma en ei oonooida pueden ser reunidos/perfeaoionaaientos 
adicionales a las correcciones determinadas por la s  circunstancias de 
la marcha, a través del engranaje 324 -  328 pueden aun ser añadidas a 
la corrección de distancia, magnitudes de oorrección para la velocidad 
in ic ia l , temperatura de la  pólvora, influencias diurnas, viento y oo- 
rreociones segón la observación del t ir o .

A través de la  impulsión 329 -  331 pueden ser añadidas a la co ­
rrección la tera l, perfeccionamientos para e l paso de las rayas, viento 
y observación del tiro*

Además a través de las ruedas oónioas 332 y 333 pueden ser añadi­
dos un engranaje 334 que transforme en forma conocida, la aistanola en 
ángulo de elevación, asi como las ruedas oónicas 335 y 336 al ángulo 
de elevación. Matonees, el resultado to ta l que es enoontrado con la  
nueva inetaluoión corresponde al ángulo de elevación corregido* pe 
igual manera puede también ser reunido a través de las rueda» 337-340 
e l ángulo, la tera l, oon la  corrección la tera l, la instalación repre­
sentada en la fig* 2 puede también ser empleada de ta l manera que se 
determine y ajuste e l valor para un tiempo de t ir o  futuro y luego se 
haga fuego después de transcurrido este tiempo»

los valores determinados pueden ser transmitidos a lo s  oañones 
en forma cualquiera, por ejemplo por medio de sistemas indicadores a 
distancia*

H 0 T A

.Descrito suficientemente e l presente invento lo  que se dealara 
como de novedad e invenoión propia, son la s  siguientes re iv in d ica cio ­
nes: •

I a. -  Instalación para la  determinación continua de lo s  datos de 
t ir o  para disparar sobre blancos que se mueven, oaractaristada, porque 
son dispuestos aparatos calculadores mecánicos o e lé c tr ico s  en oombi-v
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nación t&I que por medio del ajuste continuo de valores mediblss co ­
rrientes para la  distancia, dirección del bianoo y en oaso dado del 
propio movimiento sean determinados exacta y continuamente de estos 
valores y do los valores formados en lo s  aparatos calculadores, la  
dirección de marciaa y la  velocidad del blanco ( f ig .  1 )•

g •- Instalación 39gún la  conclusión 1, caracterizada porque los  
aparatos calculadores son construidos en forma tal que determinan con­
tinuamente las  correcciones necesarias para e l ajuste del cañón según 
la altura y direooión la tera l o los  valoras oorregidos para estas mag­
nitudes ( f ig .  1 )•

3 •- Instalación según las conclusiones 1 ó 2, caracterizada por­
que son dispuestos aparatos impulsores adicionales de ta l manera qua 
en la interrupción de las medialones corrientes para la distancia y 
direooión del bl¿irioo es posible una determinación continua de las mag­
nitudes buscad¿ie sobre la  base del último valor medido para la distan­
cia  ¿ direooión del blanco ( figs» 1 y 2 )•

4 •- Instalación según la conclusión 3, caraoterizada porque es 
provista una instalación ¿iroscópica para tener en cuenta las influen­
cias de las variaciones de i propio rumbo ( figs» 1 y 2)*

5U. -  Instalación según las conclusiones 1 a 4 caracterizada por­
que cada uno de los órganos de la  instalación prinoipal que determi­
nan las correcciones en altura y diredoión l ite ra l para el ajuste de 
valores medirlos corrientemente y cada uno de loa órganos correspon­
dientes de la  instalaoión auxiliar para el ajuste de c iertos  valores 
momentáneos, son combinados de modo que sean in flu idos, oon un apara­
to indicador oomún peira la  corrección de elevación y direooión la te ­
ral (f ig s . 1 a 3 ).

6a. -  Instalaoión para la determinación continua de los datos de 
tiro  para si t ir o  sobre blsnoos m ovibles.- Según se describe y r e i ­
vindica en esta memoria descriptiva, oon le s  dibujos que a la misma 
se acompañan.

Consta esta memoria de catorce bojae fo liadas y escritas a má­
quina por una sola cara.



Madrid a 30 de Ma¿ro de 19 25

Leocadio López y López.-
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