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MELORTIA D CRIPTIVA
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para una patente de invencién, por veinte afios, por = froceaimieunto
vy disposicidn para aceterminar con auxilio de dispositvivos calcula -
dores los datos ae Tiro necesarios para aisparar sobre blancos aerea
a favor de 1a r.s. OFFICINE LOLBAKDE APPARECCHI DI FRECISIONE O. L.

A. ¥., resioente en Hihano (Italia). -

Ya son conociuos aparatos de mando para dairigir me chnica
mente el fuego contra blancos aereosS, los cuales para geterminar
los datos necesarios de tiro representan especialmente la trayec =-
toria del blanco o utilizan las proyecciones que caen en el plano
norizontal (aistancias de las cartas), o calculen mecénica 0 elec=
tromecénicamente por férmulas determinadas meaiante mecénismos cal
culavores las maznitudes necesarias de representacién. En la ma -
yor parte de los casos se presupone que el blanco vuela en tra -

yectoria rectilinea norizontal, pues el tener en cuenta las varia-

ciones verticales en vuelo oblicuo 1levarfa consigo una complica =
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cién no despreciable de los mecanismos calculadores.

31 invento resuelve el provlema alin para el caso general
de cualquier vuelo oblicuo con auxilio de dispositvivos calculado-
res mecdnicos y épticos, haciéndose solo la suposicidn de que el
Llanco conserva inalterada en magnitua § aireccién la velocidad
que posee en el momento del disparo del cafién, desde este momento
nasta yue el proyectil y el blanco se encuentran. Esto se consigue
sexln el iuvenso por el hecho e que fundafaose en las magnitudes
wedicas por couastante observacibén ael biango, se determina primero
1a sivuacidn del plano de vuelo determinado por la direccién ae és
te y el puesto de observacibu, con relacién a la momentanea airec-
cién nel blanco y tampién 2a situacién ce la trayectoria de éste
en este plano, luego se calcula la repreSentaci6n en este plano y
finalmente de esto se determinan por via épticamecénica las compo
nentes corresponaientes a las rotaciones axiales del cafibn.

En los adjuntos dipujos se ilustra un ejemplo de ejecu -
cifn dael invento,

fn la fig. 1, se representa en perspectiva la situacidn
ue 1a trayectoria del blanco y de sus magnitudes de determinacién.

La fig. %, es un aispositivo para determinar la posici6n
del plano de vuelo y la veloclidad ansular én el mismoe.

La fig. 9, presenta un disposivivo para determinar grafi
camente en forma convinua el 4ngulo de intersece=ibén entre la tra-
yectoria €el blanco y la oireccibén ael mismo.

La tiz. 4» ilustra un cisposivivo para determinar la ve-
locidad del olanco por su componente transversal y su direccifn.

La fig. Y, es una forma de ejecucién del dispositivo pa-
ra ueterminaf la posicién de 1a 1fnea o trayectoria de punteria del
blanco con relacién al punto de observacibn y la posici6n del punto
de encuentro con esta lfinea,

Las fizs. 6a, 6b, y 6c, presentan en alzada, en seceibn
a lo largo de AA y en seccibn a2 lo larzo de BB, un ejemplo de eje -

cucibu de un dispositivo para la transformacidn opticomécanica de
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la representacidn que cae en el plano del vuelo, en las magnitudes
angulares correspondientes a los movimientos de punteria del ca =
fién,

En la fig. 1, se indica por 0, el puesto de opservacidn
(por ejemplo el cafibn), por WP, ps» la trayectoria del vuelo, por
OWPo Ps el plano del vueio, por OPgB,s el plano del blanco, por W
el punto del.cambio (puuto del pié de la vertical K, desde O a la
trayectoria del blanco), por E, la cistancia més corta del blan -
co, por Py, el lugar momentaneo del blanco, por xo, la distancia
corresponaiente, por Pgw el punto &e aluance, Xg, la distancia co-
rrespondiente oél: punto de alcance, & (@s) el duzulo de elevacidn
respecto al planco (al punto de alcance), el 4ngulo OPongﬁz’ el
&n-ulo de interseccién entre la trayectoria del blanco y su direc-
cibn.

Si desirnamos por wp, Wy, la velocidad angular horizontal
y vertical ue la aireccién del blanco y por w3» su velocidad anzu -
lar en el plano de vuelo, ¥y ademés porg’ or €1 éngulo de inclina -
cibu ae dicho plano respecto al dei blanco, entonces por considera-

cibnes matemfsicvas se obtienen las relaciones

‘.
WO0.CO08 e o
t$§ 0 -~

Wy

WJ\,Z = (wo.cos-éo)z + wy

2

For tanto meqiante Wo Wy ¥ go se aetermina el 4ngzulo ?0
o sea la posicién wel plano de vuelo éon relacién a la aireccibn
momentanea del blanco y la velocidad angular en este plano.

La velocidad ael blanco v = PoQs posee en el plano de vue-
1o las aos componentes RQ» en aireccién ue la lfnea del planco é
igual a la variacién ae distancia —%%— en la unidad de tiempo ¥
PR = v], transversalmente a la aireccién del blanco e igual al pro-
aucto ae la velociaad angular war—y a la uwistancia Xy, Bsta segunda
componente forma con la wirececidn de la veiocidad el &ngulo QPgR =
Je =/30 - 90°. El valor de __g%-_ que se ha ae determinar por

sucesivas meaiciones de la distancis y el producto (Wé?’ » Xg) que
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se ha de deducir de la ocistancia meaida x, y de la velocidad anzu -
ler w gf: permitirian por s{ detemminar la velocidad del blanco ¥y
segln su valor [ direccién. Caso ase que el valor _8X _ no pudiera

dt
obtenerse con suriclente exactitud por las medidas de la aistancia,

8o sé puece tampién sejﬁn el invento determinar la velocidad v, por
. la comconente vy = wg'.xo y ror el &nzulo QPR =(ro (oﬂo) deter-
minsnuo separadamente este 4nzulo con smw auxilio de la velocidad
angular w 8’. For cousideraciones matématicas se aeduce que la tan-
Zente a la curva gue se obtiene cuanuo el valor rec{proco E‘%f“ se
8b transporta a un sistema de coorainéﬁas rectanzulares én funciSZ&gel
tiewpo &, en el punto corresponuiente al momentaneo del blanco en
esta curva rorma con la cireccidn del eje y = eje el éngulogf‘o CO=
rrespond iente a este punto del blanco. Al ceterminar la velocidad
ael blanco v, por vq ¥y ¢/ o se obTiene adembs el valor _%§_.
Yo Adenés meuiante el éngulm>$3 ¥y la aistancia X5, puede ob
trianzulo
tenerse en el punto momenteneo del blanco el &ngzulo /recténgulo OWE,»
que proporciona la uistancia X, ¥ e} trayecto de vuelo WE,. Meaiante'
este Gltimo es tampién conocida, pues ya se ha determinado v, la du »
racién uel vuelo ael blanco Tys desde el punto de cambio w, hasta
v5 el lugar P, del blanco, 3i la curacién del vuelo desde W, hasta el
punto Fs, es igual a ts, entonces PoPg = v (tg - to) ¥ Py es el
punto de encuentro, entonces la aiferencia de tiempo (ts - to es =
al tiempo de vuelo cel proyectiléTEorrespondiente sezfn las taonlas
ae tiro a la aistancia xs = OFg y el &ngulo Py, OFg ==8”’ - g‘é a
vloo la representaci&a[&gﬁque cae en el plano de vuelo. ’
Bl dispositivo ilustrado en la figz. 2. presenta el anteo-
jo ge punteria 1 y 2, que sirve en la fomma conocida para perseguir
el blanco horizontal y verticalmente, apunténdolo segfn la horizon-
tal (zltura) por meaio de la manivela o (9) y mediante la manivela
105 6 (12) se ajusta la ruedecita ae friccion 7 (lo) del engranaje de

friceién 8 (1l4), de manera que 1la 1{nea de punteria sigza constante -

mente al blanco segfin la horizontal (vertical o altura),
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Intonces el desplazamiento de la ruedecita 7 & 1o, es
proporcional a la velocidad anguler porizontal o vertical del blan-
llo co wo 8 wy. La velocidad anzular horizontal w,, se lleva a un engra-

naje 1o, de multiplicaci6n de coseno de tuncionamiento conocido ¥
1qu{ no explicado, el cual por otro laco recibe del eje o, el dnzu -
lo de rotacibn qel eje de elewacidn 11, de los aos anteojos, o sea
el 4nzulo ae elevacién@o, respecto al blanco, y forma conshante -
115 mente el proaucto wo, CoOs fio). BEste @ltimo se lleva al dispositi -
vo proplamente tal pars determinarf?o vy W}gﬁ desplazando una corre-
dera 16, proporcionalmente a este valor desde el centro del disco
zl. Perpendicularmente a la direccidn del movimiento de esta corre-
dera se desplaza otra serunda corredera 17 proporcionalmente a la
120 . velocidad angular vertical wy, Cada corredera posee una ranura dis-
puesta transversalmente a la cireccifn de su movimiento y estas dos
ranuras gufan un pasador 18, uue segln las rérmulas anteriores re -
presenta el punto extremo del vector de la velocidad angularwws*ei-
tuada en el plano de vuelo, A su vez gu{a una cremallera 19, despla-
125 zable raaialmente sobre el disco 21, y en su ajuste ademés de este
aesplazamiento etectua una rotacién del disco 21, en el éngulof? 0s
la cual se propaga por las ruedas 2z, y el eje@.El desplazamiento
racial de la cremallera 1Y, proporcionalmente a w Sf'se efectfla me -
ciante ruedas rectas y cénicas 20, y se lleva al aiferencial de re-
1%o0 troceso 26, por el que en forma vonocida se hace ineficaz el influ-

jo ae la rotacién ael uisco sobre w 8r; el eje 20, propaga el va -
lor w 5/1

puntos exuiremos ael vector w Xroriginadas por errores mecénicos o

rara poder eliminar las oscilaciones en el ajuste de los
lodb ge rieaida, se puede dado el caso representér en el dispositivo de
la tig. 2, el punto exutremo, en luzar de por uu estilete 2ulado en
ranuras, por la interseccidn ce aos hilos sustentados por las corre-
aeras 16 y 17. Bl ajuste de las correderas no actha aquf airecta -
mente sobre los otros Srcanos previstos para el calculo de las mag=-

140 nitudes de representacién, sino que se hace coincilair de tal manera
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una marca con aguella interseccidn yue 1la misma no siza las peque-
fias ogcilaciones aebidas a imprevistos en el ajuste dél punto=de
inverseccidn ae los nilos. irfla fig. o, se ilustra una rorma de elle-
cucidn del cispositvivo para determinar constantemente el 4ngulo de
Jntersecuién entre la urayectoria y la aireccidn del blanco, El va -
lor w gf'retransmitido por el eje zb, ae la tig. 2, se lleva a un
cilinaro de curvas ov, el cual por mecio de una ranura curvada co -
rresponaientemente y un estilete 99, guiado en ella transforma la
rotacién proporcional a w grhel cilincro en un desplazainiento de la
cremallera 96, proporcional a 1l _, Este desplazamiento se toma de

ow
1a rueds dentada o7, y se lleva & un nusillo 98, que desplaza a la

tuerca o9, provista ce una punta escritéra «0. La banda 41, para
escribir se aesplaza por ejemplro por una relojeria 42, con velocli -
daa unirorme perpencicularmente a le airecci6n del movimiento de la
tuerca dce nusillo 9. La punte escritora 40, dibuja entonces la cur-
va 28, antes mencionada. Para aceterminar la inclinacidn ce la tan =
cente de esta curva se prevé una regla trausparente 48y la cual se
aesplaza y puede hacerse girar alredecor de un eje ae manera gue
pase a sravés cel punto de la curva ultimamente aibujado, curva
que considerada matematicamente representa«una parépola y al mismo
tiempo Tenga la sireccibn ae la tanzente en este punto. El eje de
rotacidn ae la rezla se apoya sobre una corredera <7, que puede
desplazarse perpencicularc.ente & 1z aireccidn del movimiento de la
cinta de wibujo por la manivela 4b, meaiante el husillo 46. Ademés
pueae nacerse girar la regla por la manivela 00, mediante las rue=-
cas 06 - aiferencial b& y el eje 83 ¥ ademfs por la rueda dentada
52, apoyada sobre la corredera 47 y desplazable longitudainalmente
sopre el eje b3, como tvambién por la rueda o1, el sinfin 50, y el
segmento 09, de la rueda helicoidal. Bl &ngulo de rotacién de la
regla con relacidu a la aireceién del movimiento de la cinta de di-
bujo nos da el énzulo wy» que se retransmite por el eje 07.

Yara ceterminar constantemente el éngulx)g”;. por un solo

ajuste de la girecuidn de la regla 48, se ha previsto el sizuiente
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mecénismo; el giro o rotacién proporcional a w g’ée lleva por el

eje zo, a un engranaje ue friccidn 59 (dntecrador), cuya ruedeci-
ta 06, se desplaza proporcionalmente a w“g’ae nanera que el inte-
grador rorme constantemente en la forma conocida la jntegralngf'dt.
Jue por 60 se suma en la uiferencial o4, algebraivamente al valor
inicial ael 4nzulo g*o ajustaco por la manivela 0o,

BZn la rig. 4, un engranaje umultiplicador 61, ue cualquier

construccién trorma constantemente por los valores w'g*y X el pro -

-gqucto v = W »Xq3 Pproporcionalmente a esta componente de v se aes-
1 o} P
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plaza una correadera 64, nesde el centro ue un aisco 72. La correde -
ra 62, lleva ur nusillo 69, cuya tuerca 64, puede aesplazarse por

el eje 67, meuliante las ruedas cbnicas 66, perpencicularmenie a la
aireccibén ael wovimiento ue lg correders 62, o 3ea en conformidad
con la direccifn de la componente de v. Un estilete 60, de la tue® -
ca 64, agarra a vraevés de una ranura de la corredera 62, en una cre-
mallera 70, desplazable radialmente sobre el disco 72, Todo despla -
zamiento de la corredera 62 o de la tuerca 64, ademés de un despla -
zamiento racial de la cremallera 70, efectfia también un giro del disg
co 72, Una iueda helicoidal 79, se hace girar por el sinf{n 74, del
eje 07, y lleva los contracontactos de un dispositivo 69, cuyo con -
tacto central se fija sobre el disco 72, El dispositivo de contec -
tos acciona por ejemplo un electromotor 68, de lmanera que éste haga
zirar en el sentido correspondiente al eje 67, y consiguientemente
desplace la tuerca 64 hasta gue la rotacién del disco 72, efectua -
da por el desplazamiento proporcional a (w Sf.xo) de la corredera

62 y el desplazamiento de la tuerca €4, es igual al éugulo XFb. en
el que por el eje 57, se ha hecho girar la rueda helicoidal 7%. En -
tonces la hipotenusa del triéngulo ACB, es proporcional a la veloci-
dad v, del nlanco, cuyo valor sSe retransmite por la cremallera 70,
las ruedas rectas y cdnicas 7Tl, y el Giferencial de retroceso 75,

y puede sefimlarse con un indice, mientras gue el desplazamiento de

la tuerca 64, desde la posicién cero €, o la rotacién del eje 67,
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. _dXx . .
es proporcional a la componente i Bsta rotacibn se trancsmite

al rodillo de friceién 88 ael integrador 89, el cual forma la in-

dx
t P
egralf dt

algebraicamente a un valor inicial de la distancia tanteado o me-

ot y la lieva a la uiferencial 89, aonde se suma

dido y ajustado mediante la manivela 82, de ranera que la aife -
rencizl 89, proporciona entonces constantemente la uistancia mo-
mentemsa Xy del blanco.

En la fig. 5, an husillo 104, se apoya sobre un disco
10%, y se ajusta en direccibn del vector de la distancia momen -
tanea del blanco, haciéndose girar en )*o, la rueda helicoidal
102, unida con el disco, por el eje 57, respecto a una direccidn
de referencia fija y correspondiente a la disténcia mfnima del
blanco, en X, » :

Sobre el nusillo se uesplaza la tuerca 108, por las rue-
tas de la uiferencial de retroceso 1lOp, ¥y 14s cénicas 106 vl 107,
proporcionalmente a Xo.,Bl estilete de la tuerca de husillo 108,
que representa el punto extremo del vector de la distancia.momen-
tanea mueve en su ajuste a dos correderas 109 y 11ll, desplazables
perpenaicularmente entre s{, La corredera 111, se desplaza en la
direceién fija mencionada de referencia un graao que es propor-
cional a la lopzitud X, de la vertical desde el punto de obsettva-
cién representaco por el ventro del disco 10%. Sobre la trayec -
toria del blanco, mientras que el desplazamiento de la segunda
corredera 109, perpendicular a aquel, es proporcional a la dis -
tancia (vty) del lugar momentanee del blanco desde el punto del
pié de esta vertical (punto de cambio). La corredera 111, lleva
acemés transversalmente a la direceién de su movimiento un husi-
1lo 112, el cual asf{ se desplaza por el movimiento de la correde-
ra en el importe K, paralelamente a s{ mismo respecto del centro
del disco 12%, subordinado también al punto de observacisa, so -
bre este husillo 112, que representa la trayectoria del blanco,

ge puede desplazar por un motor 140, el eje 1156, ¥y por las rue=

das cénicas 114, una tuerca 113, subordinada al punto de emcuen~-
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tro. Un estilete de la tuerca 119, agarra en una crémallera 124
240 del disco 1l2¢, y al desplazarse ia tuerca de husililo aiemds de
wl cesplazamiento de esta cremallera, realiza una rotacién.del
¢isco 126. El 4uzulo de girogb S, se lleva a una diferencial 121
§ e recibe a su vez el &nzulo ce girob} 0, del disco 104, torman
do la diferencia de estos dos 4nzulos y llevéndola a un mecénis-
240 mo 196, aescrito con relacibn a las figs. 6a, 6b, y 6c., La rota-
cibn del eje 11b, proporcional al desplazamiento (v, ts) de la
tuerca de husillo llo, se lleva a uua diferencial 117, que por
otro lauo, de la rueda 110, recibe el desplazamiento (vty} de la
corredera 109, y forma la ciferencia v (té - t,). Este valor se
200 lleva a un engranaje de divisién 118, de cualguier conssruceidn
el cual sdemds reciba el valor v, y forme constantemente la magni-
tud (tg - t,). Esta magnitud se transmite a un daiferencial 158,
cuyas rueaas planetarias accionen una disposicién de contactos
169, que maniobre al motor 140, La éistancia de lz tuerca de hu-
25h sillo 11, suborainadas al punto de encuentro, al cventro del dis
co 129, yue representa el punto ae observacidn, se lleva coamo
desplazamiento de la cremallera 124, por las ruedas rectas y cb=
nicag 125, a un diferencial de retroceso 126, de un husillo 127,
el cual despylaza a una corredera 128, proporcionalmente a asta
260 distancia xg. En una gu{a de esta corredera puede Gesplazarse una
cremallera 129, perpenaicularmente a la direccifn del movimiento
de la corredera., Bl desplazamiento de la cremallera Se efectda
por una poleita 1lob, la cual se apoya contra un cuerpo curvado
" 109, que representa la runcién del tiempo ce vuelo segfn las ta -
260 blas de tiro de la aistancia del punto de eucmentro y del énzulo
de elevacidn respecto al blanco. Por el hecho de Que la poleita
se cesplaza con la corredera 128, proporcionalmente a la distancia
Xg» ¥ el cuerpo curvado 123, se hace girar por el eje 154, proce -
dente del mecanismo 1%6, en dependencia con el édngulo de eleva -

270 cidn, 6 s, la cremallera 129, se desplaza proporcionalmente al

tiempo T de vuelo, del cafibn perteneciente a la distancia xg te -
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plazamienvo se toma ae la iuead acentaaz 150, apoyada sobre la co -
rreders 128, y aesplazable sobre el eje 1¥l, y por el eje 181, se

conaunce al aiferencial 1¥8.,

t ientrac 1los movimientos de rotacién de los ejes 1l8l, ¥y

157, se airerencian entre sf, el dispositivo de contactos 19, co-
necva al wmotor 140, de menera que se uesplaza el érgano de ajuste
11%. Al momento yue se consizue la izualdad de ambos movimientos
rotatorios, el érzgano de ajuste 11v, representa el punto de encuen-
tro corresponuiente al lurar momemtaneo del blanco representado
por el 8rzano 108. Entonces el aesplazemiento de la cremallera
124, ee proporcional a la distancla X4, del punto de encuentro,
nientras que la diferencia de los #éngulos de giro de los aos ais =
cos, formaua por el aiferencial 121, es izual a la proyeccibn AY"
en el plano ce vuelo.

En las figs. 6a, 6b, y 6c, para el ajuste del énzulo de
elevacidn ge nace girar el anteojo 150, como un touo por el accio-
namientso helicoidal 102, alrededor del eje horizontal a-a que pa --
sa por la intersecidn I, ae los dos ejes de rotacidndel prisma
loa, constantemente en este 4nzulo de elevacidn., As{ se consigue
que entre el eje de rotacibn originariamente vertical m-m, de la
cabeza del anteojo y el eje horizontal de rotacién del estribo
116, ae forma de arco de cfrculo, se ajuste el &ngzulo 90°~ fo. Al
prisma lv«, Se Cowunican uOs movimientos d¢e ajuste para cortar una
marca l4s, desplazada sobre el estribo enAy"por meaio de las ma =-
nivelas 167 y 169, iiediante la manivela 167 el prisma con la parte
superior 1%, se hace Zirar en el anzulo de representacién late =
ral[&;a alrecedor del eje m-m por la rueda aiferencial 166, de re-
troceso y la cbnica 167, y el segmento de rueda cénica 164, fijo
en la parte 159, y en el énzulo %’s. de elevacién por medio de la
manivela 169, alrededor del eje c-c gor las ruedas aiferenciales
dae retroceso 162 y 161, y las rectas 160, el segmento de rueda cé-

nica 159 y el 1o8, giretorio loco alrededor de la parte 139 de la
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cabeza, el segmento ae rueaa recta 197, unico con 158, la'rueaa
recta lo6, cuyo eje se apoya en la parte 1lobo, las ruedas cénicas
150, Si azoo el caso el 4nsulo de represenvacidn ae la altura se
na uve .runemitir inaepencientemente al cafin, entonces la rotacién
{ @ s, se vrencmite a un aiferencisl gue por otrTo lado recibe el én-
zulo €0, y constantemente forwa la ciferencia /| €.

~ El mecanitgmo paras el ajuste ce la merca l4o, suporainade
al punto we encuentro se compone ael estribo ae arco circular 116
que gira alrededor de su eje lipg por el eje 14l en el énguloJf O»
respecto a lsa posicibn ae referencia (veftical). El estribo 140, for
me la gufa ae la pieza 142, _ue llieva la marca 14%, suboroinaca al
punto ae encuentro, rara el ajuste ael énguloAfse tesplaza corres-
ponuientemente la pieza aceslizante por el accionamiento helicoidal
149 meaiante la rueda uiferencial ae revroceso 140, la recta 147,
la recta 146, giravoria loca alrecedor del eje 14l ¥ también por la
rueda recta 140, la aentada 146 y la encentacién de la pieza desli-
zante.

Los giros ae las manivelas 1l6o, y 167, que son proporcio-
nzles a é S yzﬂ-( pueden transmitirse a los caflones en la rfomma coO=-
nocida, De igual manerz oe las determinaciones hechas para el punto
ae encuentro puecen, en la rorma conocida, determinarse los otros

datos para el tiro como son el fnzulo de alzada y la graauacién de
la espoleta, y tramsmitirse a los cafiones.

Aavertiremos rinalmente que 1los mecanismos ilustrados en
el dibujo separaazmente para mayor claridad, en la préctica se reu .
nen preferentemente en un aparato que como aparato central de mando

se utiliza para airigir el Iuego.

N 0 T A, -

Descrivo suricientemente el presente invento lo que se

declara como ae noveaad é invencién propia, son las siguientes rei-
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vindaicaciones:
l. = Un procecimiento para determinar, con auxilio de
dispositivos calculadores, los uatos de Tiro necesarios para dispa -

rar sobre pblancos aereos, carscterizado porgue mediante estos dis -

1

positivos tundfneose en las magnitudes meaidas por constante obser-
vacién del blanco, se determina primerumente la posicién del plano
ge vuelo determinaao por la aireccibn ce éste y el punto de observa-
cibn con relacidn a ls aireccidn momentanea ael blanco y también la
posicibn de la trayectoria este en dicho plano, luego se calculg el
transporte o representacién en este plano y trinalmente de aquf se de.
terminan por via opticomecénica sus componentes correspondientes a
los giros axiales ael cafibn.

2. = Un aparato ue wanco para realizar el procedimiento
reivindicado en el punto 1, ceracterizaao por un uisposivivo para
uibujar constantemente 1los valores rec{procos de las velocidaaes
anzulares de la 1{nea de punter{a en el plzno de vuelo en depencen-
cia del tiempc y por un 6rgano mecénico ajustavle en el punto mo -
mentanesmente el Altimo en direccién tanzencial a2 la curva dibuja -
aa, érgano cuya posicidn corresponde al &ngzulo ae interseccibn en -
tre la vrayecuvoria y la aireceidn ael blanco, yue sirve como mag -
nitua auxiliar para calcular la representacidn, integrando dado el
caso para aeterminar automltica y constantemente este dn7ulo de in-
terseccidn por meaio de un integrador da velocidad angular desde
un momenuo cualquiera y sumanuo algebraicamente la integral al 4n -
gulo de interseceidu correspondiente a este momento.

0. = Una forma de ejecucién de un aparato de manao segﬁn
10 reivindicaamo en los puntos 1 y 2, caracterizaao porque con un
aisco girasorio en contormidad con el énzulo de interseceifn deter-

minwao graticamente se acopla de tal suerte una corredaera despla =
zable en el plano de vuelo respecto al eje del disco en conformidad

con la componente vransversal de la velocidad del blanco, que el

8rzano de acoplemiento por su desplazamiento respecto a aicho eje
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disco da la velocidad verdadera del blanco, y por su desplazamien-
to perpencicularuente a la aireccifn cel movimiento de la corredera,
aa la variacién tewporzl ue la uilstancia del blanco, de lo cual, da-
fo el caso, meaiante un integrador se determina automitica y cons -
tantemente & partir ae cualquier momento la vistancia del blanco,
teniendo en cuenta la distencia corresponalente a este momento,

4, = Un aparato de manao para llevar a la préctica el pro-
ceulmiento reivindicaco en el puuto 1l, caracterizado porque meaian -
te un 8rgano uecénico desplazable con relacién a2 un punto subordi «
nado al puesto de opservacién en conformidad con la distancia momen-
tanea del blanco y giratorio respecto & una direccibn tija de refe -
rencia suboreinada a2 la trayectoria del blanco, en conformidad con
el &nrulo momentaneo de interseceidn entre la trayectoria y la direec.
cibu ael blanco se ajustan aos gufas ranuradas perpenciculares entre
s{, de munera que la prigera proporciona la aistancia més corta del
blanco y la sezunda la uistencia del lugar momentaneo, del blanco
cesde su posicién cou la distancie m&s corta, (punto de cambio o in-
versidn) y porque paralelahente a la primera gufa ranuraca se manio-
pra ae tal suerte otro 8rgano obeciente a un dispositivo ae convac-
t0, cuyo runcionamienvo en sentido de efectos opuestos se intluencia
por la wuracifn ce vuelo del blanco, correspondiente a la ciferen -
cia entre la uistancia de este 8rgano al punto correspondiente al
de invewsién, propprcionalmente al desplazamienvo de la segunda gufa
ranurada, y por la uwuracién ce vuelo ael proyeetil correspondiente
a la aistancia de dicho blanco al punto subordinado al ae observa -
cibn, de tal manera que su aistancia al punto correspondiente al
lugzar momentaneo cel blanco resulta en esta gufa proporcional al
viempo de vuelo del proyectll necesario sezfin las tablas de tiro pa-
re alcanzar el planco y porques tinalmente el ajuste ael b rzgano ma -
niobraco per el dispositivo de contacto se utiliza con medios co -

nociaos pars ceterminar mecanicamente la aistencia del punto de en -

cuentro y la representacién en el plano de vuelo.
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5, = Un sparato de manno para poner en prictica el proce -
gimiento reivinaicauo en el punto 1l, caracterizado porque un estri-
po ce TIorma ce arco circular y giratorio airededor e la airececibn
ce un aifdmetro se dispone giratorio en el 4ngulo tormaao por el pla-
go cel blanco y el plano ae vuelo respecto a una posicién rija de
reterencia y sobre este estribo se dispone eesplazable una marca de
lectura en conrormidad con la representacibn en el plano de vuelo,
y poryue un anteojo de punter{a general de funcionamiento conocido
puede a;ustarse ue tal suerve con relacién al eje de giro del plan -
co yue los movimientos comunicaaos a su superzicie mévil especular
(prisma de capeza) para obtener la coincidencia entre la marca ajus=-
Tada de lectura y su cruz de nilos, corresponcen al édnzulo ae re -
presentacién en el,plano horizouatal y al &ngulo ae elevacién res -
pecto al punto de encuentro y porque -ademds, dado el casos el 4n -
gulo ae representucién en el plsno vertvical se formé y retrausmite
mecénicacente en forma continue como aiferenciz entre sste éngulo
de elevacifn y el 4nrulo momentaneo de elevacién respecto al blan -
CO

6o = » Frocedimienvo y disposicién para ceterminar con au-
xilio de dispositivos calculadores los datos de tiro necesarios para
disparar sobre blancos aereos » segﬁn se describe y reivindica en
esta memoria descriptiva y se ilustra con los planos que a la misma
se acqmpaﬁan.'
Consta esta descripcidén de catorce nhojas foliadas y es -

critas a méquina por una sola de sus caras.

Madrid, 4 28 de Julio de 1950, =

Leocadio Lépez y Lépeg. =

/é

P E.=
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