
PI.'h .

M ^ M O R I \ D U S O R I P T I T A

para una patente de invención por ve in te  años, por = Telémetro 

para grandes d istan c ias  mediante dos instrumentos de observa­

ción estacionados en l o s  extremos de una base» =  a favor de l a  

razón s o c ia l  G ese l lsohaft  für  S lektr i  sche _\pparate m» b.. H, r e ­

sidente en Berl in-IIarienfe lde  (á lemanla)»-

Prescindi endo de l o s  te lémetros  ópt ioos  c¿ue solo  sirven pa­

ra  cortas  d is tan c ias ,  no se ha usado hasta ahora en general pa­

ra medir la rgas  d i s ta n c ia s ,  sinó e l  método llamado de grandes 

bases» 1 l o s  extremos de una base de longitud  conocida ,  hay que 

estac ionar ,  por éste  procedimiento, dos instrumentos d i r i g id o s  

al o b je t iv o  q.ue se t ra ta  de v isar»  Con éste  método de medición
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se determina la  distancia, mediante la  formación d9 t r iángu los  se 

majantes- Con ta le s  d i sp o s ic io n e s  se colocan a veces también, mi­

ras ,  en l o s  campos de la s  v isu a les  de dichos instrumentos para l a  

fa c i l id a d  de la  in te r s e cc ió n  del ob je t iv o  con es tos  aparatos ob­

servadores» Tratando de ev itar  con és tos  d i s p o s i t i v o s  de medición 

la  formación del tr iángu lo  semejante, se ha propuesto primeramen­

te v isar  e l  o b je t iv o  con un so lo  aparato y co looar  luego prev ia ­

mente e l  segundo aparato a igual  ángulo con la  base,  d i r ig ie n d o  

finalmente con é l  l a  v is u a l  al o b je t iv o »

Mediante ésta doble operación de estacionamiento de l  segundo 

aparato, queda este  co n s t i tu id o  asi por ejemplo para e l  mecanis­

mo indicador de d is ta n c ia s  de Trommel»

También es al del  dominio c orr ien te  determinar pequeñas d i s ­

tancias  aproximadamente, por medio de dos an teo jos  dispuestos 

vert  i cálmente a un soporte común o s c i la b le »  Dho de ambos anteo­

jo s  está p rov is to  de un trazo  v e r t i c a l  desplazable  o a justab le  

para haoer fáci lmente la  co inc id enc ia»

la  exper iencia  ha demostrado que tampoco e l  empleo de l o s  

conoc idos  d i s p o s i t iv o s  de l o s  dos primeros procedimientos,  cuan­

do se tra ta  de medir grandes long itudes ,  no alcanza en la  p r á c ­

t i c a  la  exaotitud apetec ida ,  porque a l  v isa r  l o s  o b je t iv o s  s i ­

tuados a muy largas  d is ta n c ia s ,  l a  d i fe re n c ia  en e l  ángulo de 

base es demasiado pequeña y por lo  tanto l a  mas pequeña inexac­

t i tud  por ejemplo en l o s  aparatos de observación transmite en 

e l  c á l cu lo  de medic iones, e rrores  considerablemente inadmisibles 

en la  determinación de la  di stancia»

Usté invento abre un nuevo paso a la  medición de la rg a s  d i s ­

tancias» Sata nueva forma derivada de ésta  invención cons is te  

en que ambos aparatos estacionados separadamente uno de otro  en 

que e l  uno se d i r ig e  al o b je t iv o ,  se co loca  a ángulo exactamen­

te  igua l  con l a  base mediante motores e l é c t r i c o s  sincronizados» 

la exactitud de l o s  instrumentos puestosen estaoión se determi­

na convenientemente por medio de órganos de comprobación espe-
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o ía les »  "SL d i s p o s i t i v o  de medición, determina entonoes las  d is ­

tancias en funoión del  ángulo de base y de la  p os ic ión  del  ob je ­

t i v o  en e l  campo v is u a l  del  aparato .de observación que no está 

alineado oon e l  ob je t iv o »

”33 los  estacionamientos de l a  nueva d isp os ic ión  sobre una 

s u p er f i c ie  que no sea firme sinó o s c i la n te ,  es naturalmente pre­

c i s o  ev itar  que éstas  o s c i la c io n e s  se transmitan a l o s  instrumen­

tos  de observaoión, dotando es tos  de una es fera  para su e s t a b i l i ­

dad, oolocando e l  oonjunto del aparato y es fera  correspondiente 

sobre un fundamento de ohapa g i r a t o r ia  accionada por un órgano a 

di stanc ia»

lo s  d ibu jos  adjuntos hay v a r ios  ejemplos del  funcionamien­

to de l  invento» la  f i g »  1 representa en esquema e l  oonjunto de 

la  nueva d isp os ic ión »  la  f i g »  l a  muestra una modifioaoión de l  di s 

p o s i t i v o  de la  f i g »  1» la s  f i g s »  2, 2a y 2b exponen las  imágenes 

de l o s  o b je t iv o s  que se hallan en l o s  oampos v isu a les  de l o s  in s ­

trumentos de observación» la f i g »  3 enseña un s e n c i l l o  funciona­

miento del  mecanismo indicador de d is tan c ias  que puede usarse en 

el  nuevo d i s p o s i t i v o .  ^  l a  f i g .  4 se ve una forma de funciona­

miento de la  nueva d isp os ic ión  que puede ser manejada por una so­

la persona»

^  l a  f i g »  1 están co looados  l o s  dos instrumentos de obser­

vación que son anteo jos  f igurados con l o s  námeros 1 y 8, en l o s  

puntos extremos de una base, de longitud previamente o onocida» 

l o s  e lec tro -m otores  5 y 11 para l o s  anteo jos  astronómioos 1 y 8 

están accionados mediante un conmutador comiín 7 por e l  movimien­

to de un botón 6. 31 motor 5 hace g irar  e l  anteo jo  1 mediante 

un t o r n i l l o  sin f in  4 y una rueda dentada hor izonta l  3 y un tren 

de ruedas cónicas  2, en cuyo e je  a ángulo recto  está montado el  

anteo jo  1 .  u!! motor 11 acciona en forma correspondiente,  median­

te  un t o r n i l l o  10 similar y una rueda dentada hor izon ta l  9, el 

anteojo  8 o alado sobre e l  e je  de ésta»
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T3 general se montarán lo s  an teo jos  1 y 8 a ángulo igual  con 

la  base» Tn caso de in c identes  o d e fe c to s  eventuales en l a  in s ­

ta lación  de acoionamiento o a l te rac ion es  en l a  base, como por 

ejemplo una torcedura o encorvadura que puede ocurr ir  a veoes 

por ejemplo en l o s  baroos,  h^r ^ue darse cuenta enseguida para 

comprobar si se han descorregido ambos anteo jos  l , y  8* t5sto pue­

de e joutarse  por ejemplo visando con un anteojo  12 un espejo  18 

f i j a d o  a l  anteojo  8; e l  anteojo  12 l l e v a  igualmente un espe jo  17 

que puede contener una señal cualquiera por ejemplo un c i r c u lo  

17 '* SI l a  imagen del punto 1 7 '  a l  d i r i g i r  la  v isu a l  por e l  an­

t e o jo  12 se vé como imagen 1 8 '  en e l  espe jo  18, será señal de 

que ambos an teo jos  1 y 8 se hallan a iguales  ángulos con l a  base,  

Pero si en oarabio la  imagen 1 8 '  no es v i s i b l e ,  hay que r e c u r r i r  

a mover e l  anteo jo  12 y oon éste  a l  espejo  17 mediante l a  mani­

ve la  13 e l  t o r n i l l o  sin f in  14 y l a  rueda dentada hor izonta l  15, 

hasta que la  imagen 1 8 '  en el campo visual  del anteo jo  12, apa­

rezca  v i s i b l e »  TI movimiento de g iro  de l a  manivela 13 se trans­

mite por un engranaje 16 a l a s  ruedas cónicas  12, con lo  que el 

a b teo jo  1 r e c ib e  una o orrecc ión .  la d i sp os ic ión  está  combinada 

en forma t a l  que después de ejeoutadas las  correcc iones ,  ambos 

anteo jos  1 y  8 forman ángulos igu a les  oon l a  base,

133 la  f i g ,  l a  se vé una m odif icac ión  de l a  d ispos ic ión  ex­

puesta en l a  f i g ,  1, para e l  caso de tener que montarse ésta en 

lugares o s c i la n te s  t e r r e s t r e s ,  a cuátioos  o aéreos ,  motor de 

accionamiento 11 de l  anteojo  8 hace g ira r ,  mediante un t o r n i l l o  

sin f in  10, una chapa de fundamento 46 p rov is ta  de una rueda 

dentada. Sobre esta chapa 46 está  montada una es fe ra  47 cuyo e je  

de es ta b i l id a d  l l e v a  e l  anteojo  8 .  para e l  anteojo  1 t iene  que 

haber naturalmente una d i sp os ic ión  igu a l ,

j53 una d isp os ic ión  combinada en l a  forma d escr i ta  no tendrán 

in f lu en c ia  p r á c t i c a  la s  perturbaciones que por o s c i la c i ó n  de ta l  

cimiento o fundamento,ocurran en la s  mediciones, porque ambos an-
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t e o jo s  1 y 8 están asi dotados de e s ta b i l id a d .

lo s  d ibu jos  2, 2a y 2b representan la  estructura interna de 

l o s  anteojos  1 y 8» La f ig *  2 expone un cruzamiento de h i l o s  o 

trazos de l  r e t í c u l o  l e n t i cu la r  20 con e l  que se dir igen l a s  v i ­

suales al o b je t iv o  19. La f ig*  2a muestra la  d ispos ic ión  co rre s ­

pondiente para e l  anteojo  8, en que ademas del cruce de t ra zo s  

2l , l l e v a  este  anteojo  una mira 22 con l a  que se determina l a  po­

s ic ión  de l a  imágen del  o b je t iv o  mediante e l  instrumento as i  es­

tacionado.  m  vez de una mira o reglón subdividido, se vé en l a  

f i g ,  2b que puede también ponerse en trazo  v e r t i o a l  24 movible 

en l a s  guias 23 dentro del  campo v isu a l  del  anteo jo  8,.

gste trazo 24 se h a l la  en l a  p o s i c ió n  cero co inc id iendo con 

e l  h i l o  v e r t i c a l  del  cruzamiento 21 r e f e r i d o .  H  hacer la  medi­

c ión,  se l e  empieza a mover part iendo de ésta  pos ic ión  oero has­

ta que cubra e l  mismo punto del o b je t iv o  19, por ejemplo con un 

ob je to  como la  chimenea anterior  de un o b je t iv o  en l a  a l ineación  

del anteo jo  1,.

La proporción  de éste  movimiento o desplazamiento de l  trazo  

24 se medirá con cualquier elemento au x i l ia r  o se transportará 

directamente a l  d i s p o s i t iv o  del  cá l c u lo  de medioión de l a  l o n g i ­

tud- deseada.
Usta d isp o s ic ió n  de determinación de l a  medida de d i s ta n ­

c ias ,  puede componerse por ejemplo ( f ig *  3) de dos reg la s  37 y 

44 en que la  tíltima es transparente y  está prov is ta  de d i v i s i o ­

nes proporc iona les  a dichas d is ta n c ia s  45 al paso que l a  otra  

37 l l e v a  simplemente otra  r e g la  r e c t a  38* la r e g la  37 está su­

j e t a  mediante dos tuercas 36 y 36 '  dispuestas sobre dos h u s i l l o s  

roscados 3.5 y 3 5 '  desplazables*

la  l a  p os ic ión  cero ambas tuercas 36 y 36 '  se ajustan a dos 

topes 39 y 39 / * 3!l accionamiento de lo  3 h u s i l l o s  35 y 35 * l o  

transmite un e je  33 mediante l a s  ruedas cónicas  34 y 3 4 ' ;  l a  re ­

g la  44 está calada sobre un e je  43 en forma a poder o so i la r*

131 e je  43 l l e v a  ademas una rueda dentada 42, ataoada por un



t o r n i l l o  sin f in  41, a su vez montado o calado sobre un árbol  

40; en l a  p os ic ión  i n i c i a l  cero de la  reg la  44 toca a i  tope 46.»

H  conjunto de la  d ispos ic ión  que determina la  medioión v i s ­

to 9 n la  f i g »  3 está basado en re lao  iones y p r i n c i p i o s  matemáti­

cos  s e n c i l l o s ,  en virtud de i o s  cuales la  long itud  a determinar 

es proporc iona l  al  co c ien te  de l  ángulo de base en función del se­

no por e l  desplazamiento o movimiento l a t e r a l  de l a  imágen del 

o b je t iv o  durante la  observación con e l  anteo jo  8.. Cuando se t ra ­

ta de mediciones de r igurosa  exact itud ,  en e l  numerador de l  o l t a -  

do co c ien te  hay que i n c l u i r  ademas la  función d e l  coseno del án­

gulo que oon e l  o b je t iv o  forman ambas v isu a les  de i o s  an teo jos  

1 y 8, cuyo fa c to r  hay que tener en cuenta en casos de minucio­

sidad c i e n t í f i c a »

T.Iientras tanto e3 su f i c ie n te  como re g la  general  igualar l a  

función de éste coseno oon la  unidad, es dec ir  dicho coseno ha- 

oer io  igua l  a uno, porque en caso de long itudes  cons iderab les ,  

e l  mencionado ángulo es  naturalmente extraordinariamente pequeño,

la s  fases  de l a  medición tienen lugar como sigue; con e l  

anteojo  1 se es tab lece  l a  a l in e a d ó n  visando e l  o b je t iv o  19 en 

la  forma que puede verse en la  f i g .  2, comprobándose la  e x a ct i ­

tud de l  aparato puesto en estaoión mediante la s  operaciones óp­

t i c a s  d escr i ta s  segán 12, 17, 18 del  d ibu jo ,  pero en caso reque­

r id o  pueden también hacerse las  c o rrecc ion es  mediante la  manive­

l a  13, como ya se ha dioho;  entonces, en e l  campo v isu a l  del  an­

t e o j o  8 correspondiente a l a s  f i g s »  2a y  2b cualquier  movimiento 

o desplazamiento de la  imágen del  o b j e t iv o  19 se hará sensib le  

o p e r ce p t ib le »  la proporción o cantidad de éste movimiento de 

la  imágen o b je t iv a ,  se transmitirá  en forma deseada a l  e j e  33, 

f i g .  3»

Hedíante l o s  engranes y p ieza s  34, 36 y 34' ', 36 '  la  reg la  

desde su p os ic ión  i n i c i a l  cero que concretan l o s  topes 39, 3 9 ' ,  

se desplazará moviéndose proporcionalmente en l a  cantidad que se

6 .=.



haya, desplazado l a  imagen d e l  objetivo. .  'r3l ángulo que forma oada 

aparato 1 y 8 con l a  base se transmite a l  árbol 40 y en l a  propor 

ción éste  ángulo o s c i la r á  la  r e g la  44 mediante a l  engrane 41,43.» 

"Banalmente en punto de in tersecc ión  del l i s t ó n  r e c to  38 que se 

ha l la  sobre l a  r e g la  37 con la  d iv is ió n  45 que l l e v a  la  r e g la  44, 

nos da entonces l a  d is tan c ia  o longitud buscada»

1  f in  de determinar con r ig o r  exacto e l  punto p r e c i s o  de és­

ta in te r s e cc ió n ,  podemos valernos lógicamente de cualquier  medio 

a u x i l i a r  por ejemplo de una lupa o microscopio  u ob je tos  análo­

gos, que se des l iza  a l o  la rgo  de la  re g la  44»

"’ÍL lugar de emplezamiento del  d i s p o s i t iv o  de medición, puede 

v e r i f i c a r s e  sea próximo a l o s  anteo jos  1 y 8 o en cualquier s i ­

t i o  a le jado  requerido ,  para ev itar  errores  en e l  estacionamiento 

o c o locac ión  del d i s p o s i t i v o  de medir, es conveniente disponer 

ésta  operación automáticamente, haciéndola depender de elementos 

o fa ses  del  orden de l a s  observaciones* Por ejemplo puede e l  ac­

cionamiento del  árbol  o e je  40 depender del e je  que l l e v a  o so­

porta e l  anteo jo  1 y el accionamiento del árbol  33 depender del 

movimiento de l  t ra zo  v e r t i c a l  24, en cuyo caso sus guias 23 es­

tán convenientemente p r o v is t a s  de un engrane»

la r e fe r id a  d isp o s ic ió n  para haoer la s  mediciones puede tam­

bién e fectuarse  efci otras  formas, por ejemplo, haciendo mover una 

aguja indi oadora proporcionalmente a la  función del seno de l  án­

gulo de base y su contra aguja o contra indicador en proporoión 

a l  producto del desplazamiento de la  imágen de l  o b je t iv o  por l a  

longitud de la  d is ta n c ia ,  cuyo producto puede c o n s t i tu i r s e  por 

ejemplo mediante un movimiento o accionamiento de ruedas de f r i o -  

ción»

Para terminar, representa la  f i  g- 4 o tra  forma de funciona­

miento de l a  nueva d i s p o s ic ió n ,  l a  cual puede ser operada por 

una sola persona exclusivamente • 13n ©1 anteojo  1 (8)  hay una 

prisma^(30) de t ra sp o s ic ió n ,  que se desplaza de medio ángulo oo -
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P  mo su anteojo  adjunto. Con un anteojo  25 mediante un doble p r i s ­

ma 26, un observador v isa  a través  del  mismo, viendo por una l a ­

do a través  del  prisma 30, l a  imagen del  o b je t iv o  en el  anteojo  

1 y por otro  lado mediante l o s  prismas 27 , 28 , 29, y  31 la  imá- 

gen en e l  anteo jo  8 .  un vez del  instrumento 25 puede disponerse 

también una camara f o t o g r á f i c a  haciéndose la  v e r i f i c a c i ó n  o com­

probación por medio de cualquier órgano v isu a l  unido a l  anteojo  

‘ 1,
'Cstos ejemplos de que nos hemos servido para exp l icar  l a  di s~ 

p o s ic ió n  innovadora, suponen que para mayor s e n c i l l e z  se tra ta  

de o b j e t i v o s  situados en l a  s u p e r f i c i e  t e r r e s t r e ,  aunque la  a p l i ­

cación del nuevo d i s p o s i t i v o  no se l i m i t a  en modo alguno a obje­

t i v o s  de esa Índole* Un casos de o b je t iv o s  aéreos,  ademas de l a  

d ispos ic ión  menoionada hay que completarla con un d i s p o s i t iv o  

que tenga en cuenta l o s  movimientos en l a s  a l tura s  de ambos an­

te o jo s  1 y 8 que corresponda en su estruotura a la  d isp os ic ión  

mencionada en cuanto a la  co locac ión  o estacionamiento la t e r a l  

exacta de l o s  anteojos* También puede neu tra l izarse  la  in f lu e n ­

c ia  de la s  o s c i la c i o n e s  de l o s  cimientos o fundamentos de l o s  

anteo jos  1 y 8 en estac ión  en l a s  a l tu ra s ,  del  mismo modo que 

antes se ha d escr i to  para la  co locao ión  o estacionamiento l a t e ­

ral#

N O T A *

Descrito suficientemente e l  presente invento l o  que se de­

c lara  oomo de novedad e invenoión propia ,  son la s  s igu ientes  

r e iv in d i  caciones:

1#- Telémetria para la rga s  d istanoias  mediante dos aparatos 

de observación colocados en l o s  puntos extremos de una base, ca­

rac ter izad a  en que ambos c itados  instrumentos 1 y 8, de l o s  que 

uno se d i r ig e  a l  o b je t iv o ,  se colocan exactamente a ángulos 

Iguales  con l a  base mediante motores e l é c t r i o o s  s incronizados 5



y 11 y en que una d isp o s ic ió n  o mecanismo de medición de l a  d is ­

tancia 37 y 45, resuelve  o determina la  longitud o d is tanc ia  al 

o b j e t iv o ,  por medio de una función del  ángulo de l a  base y de l a  

pos ic ión  de l a  imágen del  o b je t iv o  19 en el campo v isual  de l  in s ­

trumento observador 8 sin que éste  tenga que vi 3ar el  ob je t ivo*

2 ,  _ Telémetria según r e iv in d ica c ió n  1, caracter izada en que 

está p r o v is t o  de medios a u x i l i a r e s  e sp e c ia le s  12, 17 y 18 para 

v e r i f i c a r  o comprobar la  exaotitud de l a  co locac ión  o e s ta c iona ­

mientos de l o s  anteojos  1 y 8.*
3 ,  -  Telémetria según re iv in d ica c ió n  1, caracterizada en que 

l o s  anteojos  1 y 8 están del modo sabido es ta b i l i z a d o s  mediante 

una es fera  cada uno y en que cada anteo jo ,  por ejemplo 8 y su 

es fera  47 correspondiente está nontado sobre una chapa de funda­

mento o cimiento 46 mediante órganos 11 que accionan a d is tan -  

c i  a#
4#- Telémetria según r e iv in d ica c io n e s  1 o c itadas  hasta aqui, 

caracterizada en disponer de un medio para f i j a r  la  p o s ic ió n  de 

la  imágen del  o b je t iv o  19 en e l  campo v isu a l  del  aparato 8 que 

no está alineado con e l  o b j e t iv o ,  por ejemplo un trazo v e r t i c a l  

24 desplazable o movible y un miembro o elemento del d i s p o s i t i ­

vo observador desplazable o movible en proporción del ángulo de 

base, por ejemplo e l  e je  de g i r o  de uno de l o s  anteo jos  1 que 

mediante miembros o elementos requeridos  33 y 40, o olooan o es ­

tacionan automáticamente e l  mecanismo de indicac ión  38 y 45 de 

l a s  distancias#

5 . -  Telémetria según r e iv in d ic a c io n e s  1 a 4, caracterizada 

en que mediante manejo o manipulación de l o s  d i s p o s i t iv o s  ob­

servadores 1 y 8 por un solo  operador, hay di aposic iones ó p t i ­

cas 25-31 en forma oonocida que permiten la  peroepción de la s  

imágenes en e l  ob je t iv o  mediante ambos anteo jos  1 y 8 co looados  

a d is tancia  en e l  mismo punto o lugar de observación 20 y de

pre fe ren c ia  mediante impresiones f o t o g r á f i c a s  simultáneas#
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6#- Telémetro para grandes d is ta n c ia s  mediante dos instru ­

mentos de observación estacionados en l o s  extremos de una base#- 

Ssgán se descr ibe  y r e iv in d io a  en l a  presente memoria d e s c r i p t i ­

va y se i lu s t r a  oon l o s  d ibu jos  que a la  misma se acompañan#

Consta esta memoria de diez páginas f o l ia d a s  y e s o r i ta s  por 

una sola cara#

Madrid, 22 de Octubre de 19 2 5 . -

*
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