
4

EB/. =

M f í k O R I A  D E S C R I P T I V A

para una patente ae invención, por veinte años, por =  procedimiento 
y disposición para determinar con auxilio de dispositivos calcula - 
dores los datos ae tiro necesarios para disparar sobre blancos aerees 

a favor de la r.s. OPPICIÍFE D0I1BARDE APPARECCHI DI PR3CI3I0NE O# L. 

A. 1.» residente en StiOiano (Italia). -

= 1= 1=!=!==!=!=I=!=I=I=!=Í=I=!=!=s

Ya son conocidos aparatos de mando para dirigir mecánica 

mente el fuego contra blancos aereos, los cuales para determinar 
los datos necesarios de tiro representan espscialmente la trayec — 
toria del blanco o utilizan las proyecciones que caen en el plano 
Horizontal (distancias de las cartas), o calculan mecánica o elec­
tromecánicamente por fórmulas determinadas mediante mecinismos cal 
culaaores las magnitudes necesarias de representación. En la ma 
yor parte de los casos se presupone que el blanco vuela en tra - 
yectoria rectilínea Horizontal, pues el tener en cuenta las varia­

ciones verticales en vuelo oblicuo llevaría consigo una complica -
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ción no despreciable de los mecanismos calculadores.
El invento resuelve el problema aún para el caso general 

de cualquier vuelo oblicuo con auxilio de dispositivos calculado­
res mecánicos y ópticos, haciéndose solo la suposición de que el 

tranco conserva inalterada en magnitud y dirección la velocidad 
que posee en el momento del disparo del cañón» desde este momento 
nasta que el proyectil y el blanco se encuentran. Esto se consigue 
según el invento por el hecho ae que fundaáaose en las magnitudes 

medidas por constante observación del blanco» se determina primero 
la situación del plano de vuelo determinado por la dirección de es 
te y el puesto de observación» con relación a la momentánea direc­

ción ael blanco y tamoián la situación de la trayectoria de este 
en este plano, luego se calcula la representación en este plano y 
finalmente de esto se determinan por vía ópticamecánica las compo 
nentes correspondientes a las rotaciones axiales del canon.

En los adjuntos dioujos se ilustra un ejemplo de ejecu -

ción del invento.
En la fig. 1» se representa en perspectiva la situación 

ue la trayectoria del blanco y de sus magnitudes de determinación.
La fig. 2, es un dispositivo para determinar la posición 

del plano de vuelo y la velocidad angular en el mismo.
La fig. '«o* presenta un dispositivo para determinar grafi 

cainente en forma continua el ángulo de interse cesión entre la tra­

yectoria del blanco y la dirección del mismo.
La fig. 4* ilustra un dispositivo para determinar la ve­

locidad del ülanco por su componente transversal y su dirección.
La fig. b» es una forma de ejecución del dispositivo pa­

ra determinar la posición de la línea o trayectoria de puntería del 

blanco con relación al punto de observación y la posición del punto

de encuentro con esta línea*
Las figs. 6a, 6b, y 6c, presentan en alzada, en sección

a lo largo de AA y en sección a lo largo de BB, un ejemplo de eje - 

cuoiéxi ae un dispositivo para la transformación opticomécanioa de
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la representación que cae en el plano del vuelo, en las magnitudes
angulares correspondientes a los movimientos de puntería del ca - 

ñón.
En la fig. 1, se indica por o» el puesto de ooservación 

(£or ejemplo el cañón)» por 7vT0 ps, la trayectoria del vuelo» por 
OWP0 Ps el plano del vuelo, por OP0B0, el plano del blanco» por W 
el punto del--cambio (punto del pie de la vertical E» desde O a la 

trayectoria del blanco)* por E» la distancia más corta del blan - 
co» por P0» el lugar momentáneo del blanco, por xo» la distancia 
corresponaiente, por Psi* el punto áe alcance» xs, la distancia co­
rrespondiente aéLf. punto de alcance, So (§0 el ángulo de elevación 
respecto al blanco ((al punto de alcance), el ángulo OP0P , el 

ángulo de intersección entre la trayectoria del blanco y su direc­

ción.
Si designamos por w0, wv, la velocidad angular horizontal 

y vertical ue la dirección del blanco y por su velocidad angu - 
lar en el plano de vuelo, y además por^ 0, el ángulo de inclina - 

cióu de dicho plano respecto al del blanco, entonces por considera- 
ciónes matemáticas se obtienen las relaciones

WO.COS é 0
tg<? 0 =  ------------j w v >» o ^
w  ̂ v 2  =  fwo*c o a -]£ o )  4- w v 2

tanto mediante Wo Wv y se

75

o sea la posición uel plano de vuelo don relación a la dirección 

momentánea del blanco y la velocidad angular en este plano.
La velocidad del blanco v == P0 *̂ Posee en el plano de vue-

r w

lo las dos componentes R£» en dirección ae la línea del blanco é
dx

igual a la variación ae distancia dt en la unidad de tiempo y 
PqR = vi» transversalmente a la dirección del blanco e igual al pro­
ducto de la velocidad angular w^v-y a la distancia Xq # Esta segunda 

componente forma con la dirección de la Velocidad el ángulo “

j- 0 - yo°. El valor de —  que se na de determinar por

sucesivas mediciones de la distancia y el producto (w^A' • x0) que
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ciMjAONmj se na üe ae¿Ucir de la aistancla meaida x0 y ae la velocidad angu -

lar w ̂ > permitirían por sí determinar la velocidad del blanco y
según su valor y dirección. Caso ae que el valor no pUCiiera

dt
obtenerse con suriciente exactitud por las medidas de la distancia» 

o sfe puede también según el invento determinar la velocidad v, por
la componente vi =  w ^ . X q y por el ángulo QP0R —  ̂ ~ o deter-
minanuo separadamente este ángulo con si auxilio de la velocidad 
angular w Por consideraciones matématicas se deduce que la tan­
gente a la curva que se obtiene cuanuo el valor recíproco —  ■ ■ se? 2 w C ^

85 transporta a un sistema de coordinadas rectangulares én función del
4 tiempo t» en el punto correspondiente al momentáneo del blanco en

esta curva forma con la dirección del eje y =» eje el ángulo^/^ co­
rrespondiente a este punto del blanco. Al determinar la velocidad 
uel blanco v» por v-¡_ y (^q se obtiene además el valor

y0 Además mediante el ángulo e/o y la distancia x0 » puede od
0 triangulo

tenerse en el punto momentáneo del blanco el ángulo^rectángulo 0W2?o» 
que proporciona la distancia j£t y el trayecto de vuelo WP0» Mediante 
este último es también conocida» pues ya se ha determinado v» la du * 

ración del vuelo ael blanco P0, desde el punto de cambio w, hasta 

yó el lugar P0 del blanco» 3i la duración del vuelo desde W, hasta el 

punto Ps, es igual a ts» entonces P0Ps — v (ts - t0) y Pg es el 
punto de encuentro, entonces la diferencia de tiempo (tg - tQ es —  
al tiempo de vuelo ael proyectil^correspondiente según las tablas 
ae tiro a la distancia xs = OPs y el ángulo P0 OPs =* - jpo a

loo la representación ^  que cae en el plano de vuelo»
El dispositivo ilustrado en la fig. 2. presenta el anteo­

jo $e punteria 1 y 2, que sirve en la foma conocida para perseguir 
el blanco horizontal y verticalmente» apuntándolo según la horizon­
tal (altura) por medio de la manivela o (9) y mediante la manivela 

loó 6 (12) se ajusta la ruedecita ae fricción 7 (lo) del engranaje de
fricción 8 (14), de manera que la línea de punteria siga constante - 

mente al blanco según la horizontal (vertical o altura).
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|especialmovili Entonces '.al desplazarniento de la ruedecita 7 ó lü, es
proporcional a la velocidad angular horizontal o vertical del blan­
co w0 ó wv. La velocidad angular horizontal w0» se lleva a un engra­

naje lo, de multiplicación de coseno de funcionamiento conocido y 
Jquí no explicado, el cual por otro lado recibe del eje 5, el ángu - 

lo de rotación del eje de elevación 11. de los aos anteojos» o sea 
el ángulo de elevación*0 0 , respecto al blanco, y forma constante - 
mente el producto wo, eos £  o)* Este ultimo se lleva al dispositi - 

vo propiamente tal para determinarlo y desplazando una corre­
dera 16, proporcionalmente a este valor desde el centro del disco 
£1. Perpendicularmente a la dirección del movimiento de esta corre­
dera se desplaza otra segunda corredera 17 proporcionalmente a la 
velocidad angular vertical wv . Cada corredera posee una ranura dis­
puesta transversalmente a la dirección de su movimiento y estas dos 
ranuras guían un pasador 18, que según las fórmulas anteriores re - 
presenta el punto extremo del vector de la velocidad angular w ^ “si­
tuada en el plano de vuelo. A su vez guía una cremallera 19, despla- 

125 zable radialmente sobre el disco 21, y en su ajuste además de est® 
desplazamiento efectúa una rotación del disco 21. en el ángulo^ o, 
la cual se propaga por las ruedas 22, y el eje2S.El desplazamiento 
radial de la cremallera 19, proporcionalmente a w se efectúa me - 
diante ruedas rectas y cónicas 20. y se lleva al diferencial de re- 

l'úo troceso 26, por el que en forma conocida se hace ineficaz el influ­
jo de la rotación ael disco sobre w ; el eje 2o, propaga el va - 

lor w
Para poaer eliminar las oscilaciones en el ajuste de los 

puntos extremos del vector w originadas por errores mecánicos o 
155 ae medida, se puede dado el caso representar en el dispositivo de 

la fig. 2, el punto extremo, en lugar de por un estilete guiado en 
ranuras, por la intersección de aos hilos sustentados por las coarre- 
aeras 16 y 17. El ajuste de las correderas no actúa aquí directa - 
mente sobre los otros órganos previstos para el calculo de las mág­

ico nitudes de representación, sino que se hace coincidir de tal manera
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una marca con aquella intersección que la misma no siga las peque­
ñas oscilaciones debidas a imprevistos en el ajuste fiel puntóle 
intersección ae los nilos. Jü̂ La fig. o, se ilustra una forma de eje­
cución del aispositivo para determinar constantemente el ángulo de 
intersección entre la trayectoria y la dirección del blanco» SI va - 
lor w retransmitido por el eje 20* de la fig. se lleva a un 
cilindro de curvas 00» el cual por meaio de una ranura curvada co - 
rresponaientemente y un estilete 30» guiado en ella transforma la 
rotación proporcional a w "̂"del cilindro en un desplazará ento de la

cremallera 06, proporcional a — i— • Este desplazamiento se toma de
2w

la rueda dentada 37, y se lleva a° un nusillo 08, que desplaza a la 

tuerca ¿9, provista ae una punta escritora 40* La banda 4l» para 
escribir se desplaza por ejemplo por una relojería 42, con veloci - 
daa uniforme perpendicularmente a la dirección del movimiento de la
tuerca de nusillo 39. La punta escritora 40, dibuja entonces la cur­
va 26, antes mencionada. Para determinar la inclinación ae la tan - 
gente de esta curva se prevé una regla transparente 481*: la cual se 
desplaza y puede nacerse girar alrededor de un eje de manera que 
pase a través del punto de la curva últimamente dibujado, curva 
que considerada matemáticamente representa*una parábola y al mismo 
tiempo tenga la dirección ae la tangente en este punto. El eje de 
rotación de la regla se apoya sobre una corredera 4?, que puede 
desplazarse perpendicularmente a la dirección del movimiento de la 
cinta de dibujo por la manivela 4ü, mediante el husillo 46. Además 
puede nacerse girar la regla por la manivela óo, mediante las rue­
das 06 - diferencial 04 y el eje SS y además por la rueda dentada 
02, apoyada sobre la corredera 47 y desplazable longitudinalmente 
soore el eje 03, como también por la rueda ol, el sinfín 00, y el 
segmento o9, de la rueda helicoidal. El ángulo de rotación de la 
regla con relación a la dirección del movimiento de la cinta de di­
bujo nos da el ángulo w0» que se retransmite por el eje 07.

Para determinar constantemente el ángulo ̂ o »  Por ^  sol° 
ajuste de la dirección de la regla 48, se ha previsto el siguiente



mecánismo; el ¿Tiro o rotación proporcional a w se lleva por el 
175 eje ¿a» a un engranaje ae fricción 59 (integrador)» cuya ruedeci- 

ta 06, se desplaza proporcionalmente a w de manera que el inte­
grad o r norme constantemente en la forma conocida la integralj*w^dt, 
ijue por 60 se suma en la uiferencial 04, algebraicamente al valor 
inicial del ángulo o ajustaao por la manivela oo.

18o En la fig. <±» un engranaje multiplicador 61» ue cualquier
construcción forma constantemente por los valores w ^ y  xQ» el pro - 

“Queto vi = V/ ^~,x0; proporcionalmente a esta componente de v se aes-
plaza una corredera 62, aesde el centro ae un aisco 72. La correde -

ra 62, lleva un nusillo 65, cuya tuerca 64!=, puede desplazarse por 

186 el eje 6v, meaiante las ruedas cónicas 66, perpendicularmente a la 
dirección ael movimiento ae la corredera 62» o sea en conformidad 
con la dirección de la componente de v* Un estilete 6o, de la tuwr -
ca 64, agarra a través de una ranura de la corredera 62, en una cre­

mallera 70, desplazadle radialmente sobre el disco 72. Todo despla - 
19o zamiento de la corredera 62 o de la tuerca 64, además de un despla - 

zamiento raaial de la cremallera 70, efectúa también un giro del dis 
co 72. Una xueda helicoidal 75, se hace girar por el sinfín 74, del 
eje o7, y lleva los contracontactos de un dispositivo 69, cuyo con - 
tacto central se fija sobre el disco 72. SI dispositivo de contac - 

195 tos acciona por ejemplo un electromotor 68, de manera que éste haga 
girar en el sentido correspondiente al eje 67, y consiguientemente 
desplace la tuerca 64 hasta que la rotación del disco 72, efectúa - 
tía por el desplazamiento proporcional a (w ^r#x0) de la corredera 
62 y el desplazamiento de la tuerca 64, es igual al ángulo ^ o ,  en 

2oo el que por el eje o7, se ha hecho girar la rueda helicoidal 75. En - 
tonces la hipotenusa del triángulo AOfí, es proporcional a la veloci­
dad v, del blanco, cuyo valor se retransmite por la cremallera 70, 
las ruedas rectas y cónicas 71» y el diferencial de retroceso 75, 

y puede señalarse con un índice, mientras que el desplazamiento de 

2o5 la tuerca 64, desde la posición cero C, o la rotación del eje 67,

-  7.  -
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es proporcional a la componente ^  • Esta rotación se transmite 
al rodillo de fricción 88 del integrador 89, el cual forma la in­

tegral J* -|——  dt y la lleva a la diferencial 83, aonde se suma 
algebraicamente a un valor inicial de la distancia tanteado o me­
dido y ajustado mediante la manivela 82, de manera que la dife - 

rencial 83, proporciona entonces constantemente la distancia mo- 
mentaaBa x0 del blanco.
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En la fig. 5, en husillo 104, se apoya sobre un disco 
103, y se ajusta en dirección 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 dirección 
de referencia fija y correspondiente a la distancia mínima del 
blanco, en •

Sobre el nusillo se desplaza la tuerca 108, por las rue­
das de la diferencial de retroceso loo, y lás cónicas 106 y! 107, 

proporcionalmente a xo.El estilete de la tuerca de husillo 108, 
que representa el punto extremo del vector de la distancia ¿-momen­

tánea mueve en su ajuste a dos correderas 109 y 111» desplazables 
perpendicularmente entre sí. La corredera 111* se desplaza en la 
dirección fija mencionada de referencia un grado que es propor­
cional a la longitud K> de la vertical desde el punto de observa­
ción representado por el centro del disco 103. Sobre la trayec - 
toria del blanco, mientras que el desplazamiento de la segunda 
corredera 109, perpendicular a aquel, es proporcional a la dis - 
tancia (vt0 ) del lugar momentánea del blanco desde el punto del 
pió de esta vertical (punto de cambio). La corredera 111» lleva 
además transversalmente a la dirección de su movimiento un husi­
llo 112, el cual así se desplaza por el movimiento de la correde­
ra en el importe K» paralelamente a sí mismo respecto del centro 
del disco 123, subordinado tambión al punto de observación, ao - 
bre este husillo 112, que representa la trayectoria del blanco» 
ae puede desplazar por un motor 140» el eje 115* y por las rue­
das cónicas 114, una tuerca 113, subordinada al punto de encuen-
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tro. Un estilete de la tuerca 110* agarra en una cremallera 124 
2<to ¿el disco 120, y al desplazarse la tuerca de husillo además de 

un desplazamiento de esta cremallera, realiza una rotación^del 
disco 120. El ángulo de giro jf s, se lleva a una diferencial 121 
 ̂que recibe a su vez el ángulo oe giro ¡jf o, del disco 100» forman 

do la diferencia de estos dos ángulos y llevándola a un mecánis- 
24o mo 106, descrito con relación a las figs. 6a, 6b, y 6c. La rota­

ción del eje 115, proporcional al desplazamiento (v. tg ) de la 
tuerca de husillo lio, se lleva a una diferencial 117, que por 
otro lauo, de la rueda 110, recibe el desplazamiento (vt0) de la 

corredera 109, y forma la diferencia v (ts - tQ ). Sste valor se 
2oo lleva a un engranaje de división 118, de cualquier construcción

el cual además reciba el valor v» y forme constantemente la magni­
tud (ts - tQ). Esta magnitud se transmite a un diferencial 108, 
cuyas ruedas planetarias accionen una disposición de contactos 
109, que maniobre al motor 140. La distancia de la tuerca de hu- 

2ñt> sillo 110, subordinadas al punto de encuentro, al uentro del dis 
co 120, que representa el punto de observación» se lleva ccmo 
desplazamiento de la cremallera 124, por las ruedas rectas y có­
nicas 12b, a un diferencial de retroceso 126, de un husillo 127, 
el cual desplaza a una corredera 128, proporcionalmente a asta 

26o distancia xa. En una guía de esta corredera puede desplazarse una 
cremallera 129, perpendicularmente a la dirección del movimiento 
de la corredera. El desplazamiento de la cremallera se efectúa
por una poleita 105, la cual se apoya contra un cuerpo curvado 
lo0, que representa la función del tiempo de vuelo según las ta - 

26o blas de tiro de la distancia del punto de eucnentro y dei ángulo 
de elevación respecto al blanco. Por el hecho de ftiie la poleita 
se desplaza con la corredera 128, proporcionalmente a la distancia 
Xg, y el cuerpo curvado 103, se hace girar por el eje 104, proce - 
dente del mecanismo 106, 8n dependencia con el ángulo de eleva - 

ción, i s, la cremallera 129, se desplaza proporcionalmente al 

tiempo T de vuelo, del cañón perteneciente a la distancia xs te -

27o
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nienao en cuenca el ángulo ae encuentro y de elevación. Este des - 
plazamiento se torna ae la rueca aentaaa 1*50» apoyada sobre la co - 
rredera 128, y aesplazable sobre el eje 151, y por el eje 151, se 

conauce al diferencial 158»
i mientras los movimientos de rotación de los ejes 151, y
157, se diferencian entre sí, el dispositivo de contactos 159, co­
necta al motor 1^0, de manera que se desplaza el órgano de ajuste
115. Al momento que se consigue la igualdad de ambos movimientos 
rotatorios, el órgano de ajuste 115, representa el punto de encuen­
tro correspondiente al lugar momentáneo del blanco representado 

por el órgano 1C8. Entonces el desplazamiento de la cremallera 
12ft, es proporcional a la distancia xs, del punto de encuentro, 
mientras que la diferencia de los ángulos de giro de los aos ais - 

eos, fornada por el diferencial 121, es igual a la proyección

en el plano de vuelo.
En las figs. 6a, 6b, y 6c, para el ajuste del ángulo de
a

elevación se nace girar el anteojo 150, como un toao por el accio­
namiento helicoidal lo2, alrededor del eje horizontal a-a que pa -• 

sa por la interseción M, ae los dos ejes de rotación del prisma 
lo*, constantemente en este ángulo de elevación. Así se consigue 
que entre el eje de rotación originariamente vertical m-m, de la 
cabeza del anteojo y el eje horizontal de rotación del estribo
116, ae forma de arco de círculo, se ajuste el ángulo yO°-jfo. Al 
prisma lo**» se comunican u.oa movimientos de ajuste para cortar una 
marca 145, desplazada sobre el estribo en /'por medio de las ma - 
nivelas 167 y 165. mediante la manivela 167 el prisma con la parte

500

superior 155, se nace girar en el ángulo de representación late - 

ralA ^  alrededor del eje m-m por la rueda diferencial 166, de re­
troceso y la cónica 167, y el segmento de rueda cónica 164, fijo 
en la parte 155, y en el ángulo íf s, de elevación por medio de la 

manivela 165, alrededor del eje c-c por las ruedas diferenciales 

de retroceso 162 y 161, y las rectas 160* el segmento de rueda có­

nica 159 y el 158, giratorio loco alrededor de la parte 155 de la
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el segmento ae ruéaa recta 157» uniao con 158, la rueda 
recta lo6, cuyo eje se apoya en la parte lc>3, las ruedas cónicas 
loo. Si aaao el caso el ángulo ae representación de la altura se 
na te transmitir independientemente al cañón, entonces la rotación 

 ̂ é a» se transmite a un diferencial que por otro lado recibe el án- 

310 guio éo* y constantemente forma la diferencia^
El mecanismo para el ajuste de la marca 1*3, suDoroinada 

al punto de encuentro se compone del estribo de arco circular 116 

que gira alrededor de su eje Mp0 por el eje 1*1 en el ángulo ̂  o» 
respecto a la posición de referencia (vertical). El estribo 1*0» for 

¡olD rna la guía de la pieza 1*2, _ue lleva la marca 143, subordinada al
punto de encuentro. íara el ajuste del ángulo A ^ s e  desplaza corres­
pondientemente la pieza deslizante por el accionamiento nelicoidal 
l*y mediante la rueda diferencial de retroceso 140, la recta 1*7, 
la recta 1*6, giratoria loca alrededor del eje 1*1 y también por la

30 cabeza.

320 rueda recta l*o, la dentada 1*6 y la enaentación de la pieza desli­

zante.
Los giros de las manivelas 163, y 167, que son proporcio­

nales a £ s y A  f pueden transmitirse a los cañones en la forma co­
nocida. De igual manera de las determinaciones ñecñas para el punto 

£25 de encuentro pueden, en la lorma conocida, determinarse los otros
datos para el tiro como son el ángulo de alzada y la graduación de 

la espoleta, y transmitirse a los cañones.
Advertiremos finalmente que los mecanismos ilustrados en 

el dibujo separadamente para mayor claridad, en la práctica se reu . 

330 nen preferentemente en un aparato que como aparato central de mando 
se utiliza para dirigir el fuego.

H 0 £_________A. -

Descriuo suficientemente el presente invento lo que se 

declara como de novedad é invención propia, son las siguientes rei-
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dispositivos calculadores, los oatos ae “Ciro necesarios para dispa - 
rar sobre blancos aereos* caracterizado porque mediante estos dis - 
^positivos fundándose en las magnitudes mecidas por constante obser­
vación del blanco, se determina primeramente la posición del plano 
ce vuelo determinado por la dirección ae óste y el punto de observa­
ción con relación a la dirección momentánea ael blanco y también la 
posición de la trayectoria este en dicho plano, luego se calcul% el 
transporte o representación en este plano y finalmente de aquí se de« 
terminan por vía opticomecánica sus componentes correspondientes a 

los giros axiales ael cañón.
= Un aparato ce manco para realizar el procedimiento 

reivindicado en el punto 1, caracterizado por un dispositivo para 
dibujar constantemente los valores recíprocos de las velocidades 
angulares de la línea de puntería en el plano de vuelo en dependen­
cia del tiempo y por un órgano mecánico ajustaule en el punto mo -

p

mentaneamente el último en dirección tangencial a la curva dibuja - 
da, órgano cuya posición corresponde al ángulo de intersección en - 
tre la trayectoria y la dirección cel blanco, que sirve como mag - 
nitua auxiliar para calcular la representación, integrando dado el 
caso para determinar automática y constantemente este ángulo de in- 
tersección por medio de un integrador la velocidad angular desde 
un momento cualquiera y sumando algebraicamente la integral al án - 

guio de intersección correspondiente a este momento.
=  Una forma de ejecución de un aparato de mando según 

lo reivindicado en los puntos 1 y 2, caracterizado porque con un 

disco giratorio en conformidad con el ángulo de intersección deter­
minado gráficamente se acopla de tal suerte una corredera despla - 
¿able en el plano de vuelo respecto al eje del disco en conformidad 

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

órgano de acoplamiento por su desplazamiento respecto a dicho eje
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de disco aa la velocidad verdadera del ‘blanco, y por su desplazamien­
to perpenuicularmente a la dirección del movimiento de la corredera* 

aa la variación temporal ae la uistancia del blanco* de lo cual, da- 
uo el caso* mediante un integrador se determina automática y cons -
i
tantemente a partir de cualquier momento la uistancia del blanco* 

teniendo en cuenta la distancia correspondiente a este momento*
=  Un aparato de mando para llevar a la práctica el pro- 

ceuimiento reivindicado en el punto 1, caracterizado porque median - 
te un órgano mecánico desplazadle con relación a un punto subordi - 
nado al puesto de observación en conformidad con la distancia momen­
tánea del blanco y giratorio respecto a una dirección fija de refe - 
rencia subordinada a la trayectoria del blanco, en conformidad con 
el ángulo momentáneo de intersección entre la trayectoria y la direc­
ción del blanco se ajustan dos guías ranuradas perpendiculares entre 
sí, de manera que la primera proporciona la distancia más corta del 
blanco y la segunda la distancia del lugar momentáneo, del blanco 
uesde su posición con la distancia más corta, (punto de cambio o in­
versión) y porque paralelamente a la primera guía ranurada se manio­
bra de tal suerte otro órgano obediente a un dispositivo de contac­

to, cuyo funcionamiento en sentido de efectos opuestos se influencia 
por la duración ae vuelo del blanco, correspondiente a la aiferen - 
cia entre la distancia ae este órgano al punto correspondiente al 
de inversión, pffarppircionalmente al desplazamiento de la segunda guía 
ranurada, y por la duración de vuelo ael proyectil correspondiente 
a la distancia de dicho blanco ai punto subordinado al ae observa - 

ción, de tal manera que su distancia al punto correspondiente al 
lugar momentáneo ael blanco resulta en esta guía proporcional al 
tiempo de vuelo del proyectil necesario según las tablas de tiro pa­
ra alcanzar el blanco y porque, finalmente el ajuste del órgano ma - 
niobraao parr el dispositivo de contacto se utiliza con medios co - 
nocidos para determinar mecánicamente la distancia del punto de en -

cuentro y la representación en el plano de vuelo.
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ó, = Un aparato de man a o para poner en práctica el pro ce - 
29o• ain i ene o reí vinaicaao en el punto 1# caracterizado porque un estri- 

do ae íorma de arco circular y giratorio alrededor de la dirección 
ae un diámetro ae diapone giratorio en el ángulo formado por el pia­
rlo del Dlanco y el fclano ae vuelo reapecto a una posición fija de 
referencia y sobre este estribo se dispone desplazadle una marca de 

395 lectura en conformidad con la representación en el plano de vuelo» 
y porque un anteojo de puntería general de funcionamiento conocido 
puede ajustarse ae tal suerte con relación al eje de giro del oían - 
co que los movimientos comunicados a su superficie móvil especular 

(prisma de caoeza) para obtener la coincidencia entre la marca ajus- 
4oo taaa de lectura y su cruz de nilos, corresponden al ángulo de re - 

presentación en el,plano Horizontal y al ángulo ae elevación res - 
pecto al panto de encuentro y porque ^además* dado el caso» el án - 
guio de representación en ejl plano vertical se forma y retransmite 

mecánicamente en forma continua corno diferencia entre este ángulo 
4o5 de elevación y el ángulo momentáneo de elevación respecto al blan - 

co*
6» — » Procedimiento y disposición para determinar con au­

xilio de dispositivos calculadores los datos de tiro necesarios para 
disparar sobre blancos aereos *• segán se describe y reivindica en 

4lo esta memoria descriptiva y se ilustra con los planos que a la misma 

se acompañan#
Consta esta descripción de catorce aojas foliadas y es - 

critas a máquina por una sola de sus caras*

Madrid» á 28 de Julio de 1930* - 
Leocadio López y LÓpez.* *
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