
Don Umberto N is t r i .- I n d u s t r ia l .V ia  Francesco Negri 11 .-Roma. -

" Mejoras en d is p o s it iv o s  p e r is có p ico s  de punte- 
r ia  con e s ta b il iz a c ió n  autom ática adaptados a l lait- 
zaraiento de bombas desde aviones" (c la s e  88) .

i

 ̂ La presenta invención  se r e f ie r e  a un d is p o s it iv o  de pun­

te  riaxp ara a l lanzamiento de bombas desde aeroplanos,que gra­

c ia s  a la  manera en que se construye;

1) perm ite la  e je cu c ión  ráp ida  y automática de las opera- 

5 c lon es n ecesarias para determinar e l  ángulo da t i r o ;

2) Asegura que a l d is p o s it iv o  se mantenga an p o s ic ió n  ver­

t i c a l ,  independientemente de la s  o s c i la c io n e s  d e l a v ió n ,s in  ne­

cesidad  de co n tro l n i de in terven ción  por parte d e l observador;

3) Amortigua rápidamente la s  o s c ila c io n e s  de lo s  péndulos 

10 empleados para obtener automáticamente la  p o s ic ió n  v e r t i c a l ;

Además de s e r v ir  como aparato de puntería  o de observación , 

e l  instrumento podría  ser ú t i l  para reso lv er  o tro s  problemas 

de la  navegación a e re a ,ta le s  como por ejem plo:

4̂  B eterainaoión  de la  v e lo c id a d  del aeroplano , cuando se  

15 sabe su a lt itu d  por encima d el punto observado*

5) determ inación del in te rv a lo  entre exp osic ion es  su ce s i­

vas en máquinas fo to g r á f ic a s  para tomar una s e r ie  de fo to g r a ­

f ía s  que comprendan uniformemente todo e l  terren o  r e co r r id o .

Desde lu e g o ,e s  sabido que se han propuesto muchos d is p o s i -  

2o t iv o s  de punteria  para e l  lanzamiento de bombas,que comprenden 

medios para determinar e l  ángulo de punteria  en fu n ción  de la  

a lt itu d  y de la  v e loc id a d  d el avión ,y  en que s© u t i l i z a  un pén­

dulo para asegurar la  v e r t ic a lid a d  exacta de una de la s  dos l i ­

neas de punteria  que constituyen  e l ángulo a medir. Sin Smbar-



g o ,la  presenta intención fa c i l i ta  una disposición muy conve­

niente para seguir el desplazamiento de la  imagen de un punto 

f i j o  del terreno,formada en el campo visual del telescopio, cu­

yo plano se mantiene en todo momento prácticamente horizontal 

por^nedio de un péndulo,ouyas oscilaciones se amortiguándolo 

frenar su movimiento en forma que altere las indicaciones del 

vertical natural.

In los dibujos adjuntos que sirven para ilustrar en forma es­

quemática la  construcción y el funcionamiento del dispositivo  

de puntería,según la  presente invención:

Figuras 1 y 2xson dos diagramas que ilustran e l principio 

en que se apoya la  determinación automática del ángulo de pum- 
teria ;

Figuras 3» 4, 5 , y 6 muestran la  disposición mecánica para 

poner en práctica el procedimiento para averigua**el ángulo de 

tiro ,d e  acuerdo een el métédo ilustrado en el diagrama de f i ­

gura 2.

Figura 7 muestra e l conjunto del dispositivo de puntería 

seccionada por un plano axial Ysrtieal*

Figura 8 muestra el dispositivo para la  corrección automár- 

tica  de la  inclinación del instrumento y la  indicación,también 

automática,de la  posición del plano longitudinal vertical*

Figuras 9, 10 y 11 son respectivamente un plano y dos ele­

vaciones de los piñones y e l péndulo contenido en 1% caja im- 
f  erior.

^ág»12 muestra la  disposición interior do resorte del d is­
co 12.

F ig .13 muestra una sección transversal de la  manivela do 
control 2é.

Como se ha dicho mas arriba,el problema que se ha de re -
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 ̂ s o lv e r  por* sed io  de este  instrumento es la  determ inación ráp i­

da del ángulo de t ir o ,u n  problema que requ iere  e l  conocim iento 

del v e r t ic a l  n atu ra l,y  por con sigu ien te  hace p re c is e  d isponer 

de medios que f a c i l i t e n  este  d a to ,con  independencia de la  p o s i-  

5 ción^que adopte momentáneamente e l  aeroplano. En consecuencia , 

también requ iere medios para amortigua* rápidamente la s  oscilar- 

alones producidas en lo s  d is p o s it iv o s  que determinen dicha d i­

re cc ió n , cuando e l avión va ria  da v e lo c id a d  o v a r ia  su p o s ic ió n  

con respecto  al v e r t ic a l ,

lo  Sn consecuencia,además del problema p r in c ip a l de la  d eter­

minación del ángulo de t i r o ,e x is t e n  dos problemas secu n d arios , 

a s a b e r ,la  determ inación y la  e s ta b i l iz a c ió n  d el v e r t ic a l .

El método para determinar automáticamente e l  ángulo de t i r o  

suponiendo que se conozca e l  v e r t ic a l  n a tu ra l,y  también supo- 

15 niendo que permanezca e s ta c io n a r io  durante la  e je cu c ió n  d e l pro­

cedim iento, se desprende de la s  s ig u ie n te s  con sid era cion es ;

S i se dejara caer un cuerpo pesado desde un avión que vuela  

a v e loc id a d  uniforme en d ire cc ió n  con sta n te ,y  s i  no fu era  a fec­

tado por la  re s is te n c ia  del a ir e ,ch o ca r ia  en la  t ie r r a  en un 

2o punto de la  tra y e c to r ia  del avión,que parece avanzado con res­

pecto  al punto en que se 1© uejó caer,una d is ta n c ia  ig u a l a í  Y, 

en que T representa e l  tiempo n ecesario  para que e l  cuerpo ca i­

ga hasta e l plano h orizon ta l del punto de con ta cto ,y  V la  v e lo c i ­

dad d e l o b je to  en e l  momento en que se d e ja  caer,que es igu a l 

25 a la  v e lo c id a d  dal aeroplano de donde cae.

Sin embargo,debido a la  r e s is te n c ia  o fr e c id a  por e l  a ir e ,s e  

produce una retard ación  en e l avance d e l p r o y e c t i l ,d e  manera 

que la  d is ta n c ia  T V es puramente te ó r ica ,p o rq u e  en la  p rá ct ica  

esta  reducida en una cantidad que puede ca lcu la rse  previam ente,

30 La determ inación de la  d is ta n c ia  I  V es por con sigu ien te  e l

problema fundamental, que se ha llamado indebidamente^ la  deten -
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minaeión Sal ángulo de t i r o ,e s  d e c ir  d e l ángulo que debe f o r ­

mar la  lin e a  d® puntería  con e l  v e r t i c a l  en e l  momento de de­

ja r  caer e l  cuerpo pesado.

En dicha determ inación se conoce une de lo s  dos elemen­

to^ ,porque s i  se conoce la  a lt itu d  d e l avión y la  d e l punto 

observado,es f á c i l  averigual e l  tiempo T n ecesario  para que 

lle g u e  al suelo ,m ientras que e l  elemento V se  in trodu ce automá­

ticam ente por una medida que se e fe ctú a  como sigue:

Sea A (P ig . 2) un punto de observación  en un avióm en mo­

v im ie n to ,/  B o tro  punto situado en un plano v e r t ic a l  que pase 

por A y sea capa* de determinar son A una lin e a  de puntería . 

Supongamos que E es capaz de mover ba jo  e l  mando d e l mismo 

op era rio ,en  e l  plano v e r t ic a l  mencionado,permaneciendo siem­

pre en e l  plano h orizon ta l.

Si se apunta a un punte en e l  su elo  co locado en la  tra y ec ­

t o r ia  del avión y se mantiene la  colim ación, cuidadosamente du­

rante e l  tiempo I , e l  punto B que representa d icho punto en e l  

instrum ento,se habrá movido en sen tido  co n tra r io  a l vu elo  d e l  

aeroplano,con  una ve loc id a d  v ,30bre  un segmento v  f ,q u e  en re­

la c ió n  con I  V tendrá la  p roporción  h t H. en que h es la  a ltu ­

ra de A en e l plano en que se mueve e l  punto B,m ientras que H 

es la  a ltu ra  de A en al plano h orizon ta l a través d e l punte 

del suelo  observado.

Es evidente que cuando se avanza e l  punto B con r e la c ió n  a l  

v e r t ica l,u n a  d is ta n c ia  representada por «1 segmento f  v , l a  l i ­

nea de punteria  A B dará e l  ángulo que se busca.

Pero como la  v e lo c id a d  V es uniforme (suponiendo que la  

t r ip u la c ió n  del avión mantienen H y V lo  mas uniforme posible^- 

y como no v a r ia  eon la  v a r ia c ió n  d el ángulo de o b s e rv a c ió n ,la  

duración de la  observación  puede red u cirse  a una fp a o c ió n  l/m3o
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j  tiempo t o t a l  f , y e l  segmento así obten ido se aran** n re ­

ces con respecto  al v e r t ic a l .

Kn la  p ra c t ica  s© pueden e fectu a r  arabas operaciones s i — 

sulténeam ente, porque es s u fic ie n te  ten er un d is p o s it iv o  con 

5 Qjis,durante ©1 desplazamiento del punto B sobra un segmento 

cuya lon g itu d  es función  de la  v e loc id a d ,u n  punto B' se avan­

za con respecto  al v e r t ic a l  con. una v e lo c id a d  n veces mayor.

La operación  se e fectú a  como s igu e :

Se apunta a un punto que,con r e la c ió n  al v e r t ic a l  por e l

lo  avión, esté  a una d is ta n c ia  que es menor que e l  v a lo r (f+ T .V  ) .
3y se pone en marcha a l d isco  é l  que se habrá graduado previa ­

mente por raedlo del d isco  ó 2, para que pare despurs d e l tiem­
po 1/ 3.

Se mantiene la  colim ación  con p re c is ió n  hasta term inar 

15 d icho tiem po,desplazando punto B por medio del d is co  12.

Al term inar dicho tiem po,se su je ta  e l  d isco  12 automáti­

camente por la  acción  del d isco  é l .

Simultáneamente e l  punto B ',d e b id o  a la  ro ta c ió n  trip lm  

simultanea del d isco  lé ,h ab rá  alcanzado la  p o s ic ió n  buscada,pac 

2# porque en e f e c t o ,a l  p a r t ir  del v e r t i c a l , habrá re co rr id o  un es­

p a cio  tre s  vecesxmayor que e l r e co rr id o  por B en e l  tiempo 

T /3.

Se comprenderá que debido a la  retardación  que,como se ha 

d ich o ,se  con oce ,sera  n ecesario  hacer que E1 empiece ©n una e i— 

25 f r a  negativa con re la c ió n  al v e r t ic a l  correspondiente.

Sn la  p ra ct ica  se puede con siderar que la  lin e a  de punta­

r la  queda m a te r ia liza d a ,( como por ejem plo,en  P ig .2) ,y  lo s  dos 

puntos B y B* quedan situados en la  p e r i fe r ia  de lo s  d isco s  
12 y lé .

3o La p o s ic ió n  de lo s  dos puntos en d isco s  12 y lé ,c o r r e s ­

ponde a la  de sus puntos homólogos en la  d is ta n c ia  r e c t i l ín e a ;
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•n efecto ,e l punto B,empezando desde la  posición -x -  al prin­

cipio de la colimación,recorre el segmento xy en la  distancia  

rectilin ear y la  distancia correspondiente en el arco circular 

del disco 12. Simultáneamente e l punto B1 habrá empezado desde 

la  posición x y habrá alcanzado la  posición —v— en la  trayec­

toria  rectilinear y en la  periferia del disco correspondiente.

Como el disco 16 está sujeto en esta posición ,el panto B* 

y permanece f i jo  y en consecuencia,manteniendo la  rotación 

del disco 12 ,relajado convenientemente desde la posieion de re­

poso ocasionado por el disco él,ambos puntos B y B1 alcanzarán 

la  posición de coincidencia,que hará que la linea de punteri»

AB coincida con el ángulo de tiro .

Después de explicar así en forma esquemática el procedimienr- 

te  para la  solución del problema principal,se puede proceder 

ahora a describir e l instrumento que en conjunto, según se ve 

mejor en la  figura 7 ,comprende tres partes principales,a saber;

a) Da caja smperior 5 ,que contiene todo el mecanismo (7ig. 

4) para la  determinación del ángulo dectiro, de acuerdo con e l  

procedimiento descrito mas arriba.

b) La caja inferior 6 ,que contiene el mecanismo que dá au-
>

temáticamente el vertical.

o) I I  dispositivo 7 para amortiguar las oscilaciones del 

péndulo*

Todas las dichas partes se conectan y se montan en e l tubo 

prinoipal 30 que lleva en su interior en tubos auxiliares des­

montables, los sistemas de lentes.

II  aparato es periscópico y el sistema ocular 2 tiene su 

eje inclinado unos 30°  con respecto al tubo vertical 50) para 

fa c ilita r  la observación.

Un primer prisma l,oolocado después del ocular 2 ,produce 

esta desviación,mientras que un segundo prisma oscilante 3»
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1 aclocado en la  ca ja  in fe r io r  é , l i a r a  la  imagen an ®1 campo d e l 

o b je t iv o  4,

En la  ca ja  su p erior  5 que contiene e l  mecanismo para de­

term inar e l  ángulo de t i r e . l a  lin e a  A—B de la  F ig »2 se repre—

5 seáta  por la  p ieza  8 , f i g . 3 y 7 , osc ila n d o  en k y con trolada  por 

la  crem allera 9, que a su vez representa e l  plano de corredera  

del punto B. El tambor 1 0 ,in te g ra l con p ieza  8 , transm ite la s  

v a r ia c ion es  angulares de AE al prisma 3 por* medio de la  co­

nexión 11.

lo  El d isco  1 2 , f ig .5 ,o s  in teg ra l con e l  árbol 1 3 ,en que está

cliavereada también la  rueda dentada 1 4 ,y la  m anilla de c o n tro l 

1 5 ,F ig .5. Manipulando la  m anilla  1 5 ,e l  d is co  12 está  accionad© 

al mismo tiempo que la  rueda dentada 1 4 ,que obra sobre la  cre­

m allera 9 .jproduciendo de esta  manera la s  v a r ia c ion es  angula- 

15 res de la  lin e a  de puntoria  AB.

El d is co  16 está  su e lte  sobre e l  árbol 13* Sr. e l  mismo 

árbol 13 se monta su e lta  la  rueda dentada 1 7 ,que puede su je ­

ta rse  por la  palanca 20.

En e l  d isco  12 ,y su jeta s  al mismo e je ,s e  montan la s  dos 

2o ruedas dentadas lé  y 1 J?,y la  rueda graduada 18 engrana con la  

rueda 1 7 ,mientras que la  o tra  rueda 1? , co locada  en la  pared 

opuesta,engrana ccn la  rueda dentada 21, in te g ra l con d isco  l é .

El sistem a de engranajes formado por la s  mencionadas cuatro 

ruedas s irv e  para a co p la r ,c  para s o l t a r , l o s  dos d isco s  12 y 

25 16, y para e sta b le cer  la  d ire cc ió n  de ro ta c ió n  y la  r e la c ió n

de v e loc id a d .

En e fecto ,oprim ien d o e l boten 22,1a p ieza  23 se d e s liz a  

en e l o r i f i c i o  del árbol 13 y b&ce que la  palanca 20 c a ig a ,lo  

que su je ta  a la  rueda dentada 17.

3o Haciendo por medio de la  m anilla 15 que g ir e  e l  d is co  12,

la  rueda dentada 1 8 ,que a su vez t ie n e  que g ir a r  porque obra.
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sobre la  p e r i fe r ia  ¡3® la  rueda dentada f i j a  17, hace que au 

prop io  e je  g ir e  y en consecuencia también la  rueda dentada i  in­

te g ra l 1? ; Esta rueda,obrando sobre la  rueda 21,hace que g ir e  

e l d isco  16. Como entre las  ruedas 1 f> y 18 e x is te  la r e la e ió a  

de 1 a 4 , y entre la s  ruedas 19 y 21, 1a r e la c ió n  de uno a uno, 

y como por su d isp osición , la  ro ta c ió n  de lo s  dos d is co s  se 

e fe ctú a  en sen tido  c o n t r a r io ,la  r e la c ió n  entre la s  dos v e lo c i ­

dades es la  e s ta b le c id a ,o  sea uno a t r e s .S i  por o l  c o n tra r io , 

se oprime la  cabeza del boton 23, este  entra en su reba jo  y 

mantiene lo s  sistem as en la  p o s ic ió n  de d isparo . Entre tanto 

la  palanca 20 que se ob lig a  a e le v a rs e , desconecta la  rueda 17 

que queda l ib r e  para g ira r .

Manejando en esta  forma la  m anilla  13. e l  engranaje d® 

lo s  dos d iscos  12 y 16 obra en e l  sen tido  de menor r e s is te n ­

c ia ,  es d e c ir  en la  de reducción  de v e lo c id a d ,y  en consecuen­

c ia  e l d isco  16 quedará parado m ientras que la  rueda dentada 

17 g ira rá  s in  p rodu cir  e fe c to  alguno en e l  aparato.

El d isco  lé  con tien e un l ig e r o  m uelle e s p ir a l 5 1 ,que t ie n ­

de a mantenerlo siempre contra un tope en la  pared,que no puede 

pasar pero al cual l le g a  g ra cia s  a la  acoiónde dicho m uelle, 

cua lqu iera  que sea e l  ángulo de r o ta c ió n  alcanzado en e l  momen­

to  de desembragar del d isco  12.

Esta p o s ic ió n  de su jeción  o p o s ic ió n  de reposo d e l d isco  

lé  es la  p o s ic ió n  de arranque de punto B ',y  puede c o rre g ir s e  

para lo s  e fe c to s  de retardación ,desplazan do e l  top e .

Los dos puntos B y B' se m a teria liza n  en la  p e r i fe r ia  de 

lo s  dos d iscos  por un pequeño m uelle con reb a jo  correspondien­

te  en e l d isco  opuesto ,de  manera que cuando co in c id e n ,se  aper­

c ib e  una l ig e r a  señal de parada.

En la  parte opuesta de la  cámara 5 (F ig .5 ) ,e n  cam bio,se
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hallan  dos d iscos  6l  y 63» Disco é l  g ir a  a ve loc id a d  conocida 

y uniforme gra cia s  al tambor da muelle 24 y e l  correspondíante 

movimiento de r e lo je r ía .

Dicho d isco  é l  se corita s u e lto  sobre a l  árbol 2 5 ,con que son 

in teg ra les  e l  d isco  62 y la  m anilla da co n tro l 26.

Cuando 39 t i r a  hacia afuera la  m anilla 26, lo s  dos d iscos  ó l  

y 62 retrocedan simultáneamente,con lo  "nal el d isco  é l  queda 

desembragado dal piñón delantero dal tambor de m uelle 2á,que lo  

hace in te g ra l con dicho tambor durante la  ro ta c ión .

Un muelle esp ira l 63 tien e  una da sus extremidades su je ta  

a d iscos  6l  y 66 , y la  o tra  extremidad su je ta  al p iv o te  67 , f i j o  

en 63 de manera que en esta  co n d ic ió n ,a l  d isco  ó l  tien e  que g i­

rar en sentido opuesto al de ro ta c ión  del tambor 24 y alcanzar 

una p os ic ión  de reposo correspondiente a un topa ¿8 , p ro v is to  

especialm ente en d isco  62 y que con stitu ye  e l  punto de arran­

que de d isco  6l .  Este punto de arranque,cuando d iooo  6 2 g ira  

por medio de la  m anilla  26, puede cambiar de p o s ic ió n  resp ecto  

a una p o s ic ió n  f i j a  determina la por palanca 28 (F ig .é ) .  Esto, 

palanca obra de t a l  manera que su je ta  al d is c o  lé cuando le  

encuentra, y le  oprime un tope 53 sobresa liendo de d icho d is co  

é l .  En e fe c t o , la  palanca 28 con p iv o te  69 ,ba jo  la  presión  del 

p iv o te  53 su je te  al d isco  é l , t i r a  sobre la  c in ta  70 enrollada 

sobre la  p e r i fe r ia  del d isco  l 6 ,y  en consecuencia fren a  ®1 mo­

vim iento de dicho d isco .

Gracias a este d is p o s i t iv o ,e l  d isco  é l  t ien e  que moverse a 

v e loc id a d  uniforme sobre e l arco que le  está  asignado,antes de 

alcanzar la  palanca 23 ,y que corresponde a un t e r c io  del tiem­
po T.

La lla v e  o m anilla 27 s irv e  para dar cuerda a*l m uelle dal 

tambor 24.

La palanca 20 (F ig .5) obra también simultáneamente sobre e l
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escape del Movimiento de re loger ia ,p egá n d o lo  o haciéndolo an­

dar, según que lo s  d iscos  12 y 16 esten independientes o in te­

g ra le s , lo  que se e fectú a  por medio de una palanca controlada 

por la  mangueta 65.

4 I I  funoionam iento del d is p o s it iv o  d e s cr ito  mas a rrib a  es 

como s igu e :

1) se hace que e l  d isco  62 marque e l  arco correspondiente 

a la  a ltu ra ,y  se t i r a  la  m anilla  26 para que d iseo  é l  alcance 

la  p o s ic ió n  de arranque.

2) Manejando la  m anilla 1 5 ,se apunta a 1* p o s ic ió n  que se 

qu iere en e l  su elo .

3) Se e je r ce  p resión  en e l  boton 23.

En este  momento:

a) La rueda dentada 17 queda su je ta .

b) e l  movimiento de r e lo je r ía  52 se desembraga,haciendo 

que e l  d isco  6l  empiece a g ira r .

c) Disco 16 queda su je to  a d is co  12. *

4) La colim ación  d e l punto se continua hasta .e l in stan te  

en que la  rotación  del punto en d is co  6 l  está  por term inar.

En este  momento:

a) D isco é l l le v a  e l  tope 53 a hacer con tacto  con la  palan­

ca 28 y su je ta  e l  d isco  lé .

# b) Disco 12 queda s u je to  a su vez porque en la s  dos ex tre ­

midades, las  dos ruedas dentadas 18 y 19 quedan igualmente su­
je ta s .

c) D isco 16 habrá alcanzado la  p o s ic ió n  correspondiente 

a l ángulo de t i r o  que se buscaba.

5' Se e je rce  presión  en la  palanca 22 resu ltando: 

a) Disco 12 queda desembragado,haciendo que prisma 3 vu el­

va a l c o n tro l ,y  la  lin e a  de punteria  puede 3egu ir su tra y ecto ­

r ia  para encontrar la  p o s ic ió n  B '.



1 b) Diseo lé  queda s u je to  como resu lta d o  da las  maniobras 

in d ica d a s ,y  queda por e s ta b le ce r  la  p o s ic ió n  da punto B ',o  sea 

dal ángulo de t i r o .

6. Se g ira  la  m anilla  19 lentamente y hasta que se enouen—

5 t r a  una l ig e r a  r e s is te n c ia .

a) D isco 12 luego adopta la  p o s ic ió n  de d is co  16 (c o in c i ­

dencia de puntos B y B ') ,e n  consecuencia de que e l  prisma in­

d ica  e l  ángulo de t i r o  que se buscaba.

Para v o lv e r  e l aparato a la  p o s ic ió n  in i c i a l :  

lo  1* Se t i r a  de la  manillax26 y en consecuencia :

a) D isco 6l  vuelve a la  p o s ic ió n  i n i c i a l .

b) Cuando casa la  p resión  en palanca 28 ,también vuelve a la  

p o s ic ió n  in i c i a l  e l  d is co  16.

La manera de funcionam iento d e s cr ita  mas a r r ib a ,presupone 

15 que se conoce y se mantiene la  d ir e c c ió n  d e l v e rt ica l.U n  Conse­

cuen cia , se hace necesario  proveer medios capaces de asegurar 

dicha con d ición .

fin lo s  instrumentos actualmente em pleados,generalmente so  u ti­

l i z a  un n iv e l e s fé r ic o ,c o lo c a d o  en e l  campo ó p t ic o  y que e l  ppo— 

2o r a r io  procura mantener centrado m ientras e je cu te  maniobra* 

de t i r o ,  fin o tro s  instrum entos se procura hacer independiente 

e l  r e t ícu lo ,a co p lá n d o lo  a un sistem a pendular.

fin e l instrumento según la  presente in v e n c ió n ,a l c o n tra r io , 

es al prisma o s c ila n te  3 a l que se co n fia  la  m isión de mante—

25 ñor la  v e r t ic a lid a d . Con este  f i n , e l  prisma se monta en una sus­

pensión e s p e c ia l ,c o lo ca d a  debajo de l o b je t iv o ,y  por medio de la  
cua l:

a) Se e fectú a  la  c o rre cc ió n  autom ática de la  in c lin a c ió n  

de instrumento en sen tido  lon g itu d in a l,p orq u e  e l  prisma r e f l e ­

jo  ja  siempre en e l r e t íc u lo  tra n sv e rsa l,cu a lq u ie ra  que sea la  im— 

o lin a c ió n  d e l instrumento respecto  a l plano tran sversa l v e r t i c a l ,
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todas la s  Imágenes del cual están co locadas debajo del ángulo 

de observación  deseado del prisma,

b) Se ob tien e  la  in d ica c ió n  autom ática de la  p o s ic ió n  d e l 

plano v e r t ic a l  lo n g itu d in a l, porque lo s  bordes d e l prisma se 

mantienen siempre h o r iz o n ta le s , y un r e t íc u lo  osc ila n d o  en e l 

plano de la  imagen in d ica  la  p o s is ió n ,cu a lq u ie ra  que sea ls. 

In c lin a c ió n  tran sversa l del instrum ente.

Debe anotarse que,de acuerdo con lo  que se ha in d ica d o ,e l  

campo observado debajo de un ángulo dado queda inmolrdtole (s lk  

ten er en cuenta e l  vuelo d e l avión) y ana no es sen s ib le  a la s  

in c lin a c io n e s  lon g itu d in a les  del instrum ento, m ientras qre en 

la  d ire cc ió n  tran sversa l la  imagen,que está  en e l plano v e r t i ­

c a l ,  sigue aparentemente e l r e t íc u lo  lon g itu d in a l en la s  i n c l i ­

naciones tran sversa les  del instrum ento.

Para e x p lica r  cono sucede esto,supongamos un soporte  o s c i ­

lan te  30»£iguras 7 , 9, 10 y 11, que g ira  longitudinalm ente en 

31 y 32, en cuyo soporte  se monta un e s tr ib o  con p iv ote  en o .

Bn este  e s tr ib o  se montan su e lto s  dos d iscos  34 y 35 (F ig .7 ) ,  

que tengan entre s í  la  re la c ió n  de uno a d os ,y  estén  conecta­

dos por la  c in ta  71.

Supongamos que e l  prisma se monta en e l  d is co  3 4 ,y que e l  

d isco  35 está  integrado con e l  peso 36.

Sea I  C e l  e je  d e l instrumento (F ig .3 ) y OCD e l ángulo que 

forma el e je  d e l instrim ento con la  lin e a  de con junción  entre 

lo s  dos centros de d iscos  34 y 35.

Si e l instrumento t ien e  una in c lin a c ió n  lo n g itu d in a le s  

9.u© ©1 ángulo COD queda in a ltera b le ,m ien tra s  que e l  

ángulo formado por e l  e je  del péndulo 3á con 0D v a ria rá  pop 

una cantidad, igu a l a la  in c lin a c ió n  dala al instrum ento,con lo  

cual tendrá que g ira r  e l d iseo  35 y tran sm itirá  en ls. debida d i­

re cc ió n , la  mitad de su prop io  movimiento an gu lar,a l d is co  34,



o S 9 &  al prism a,de manara que la  imagen OX será  o tra  vez en 

la  d ire cc ió n  00,

S i en cambio se desea cambiar e l  ángulo de observación  d e l 

p rism a ,lo  único que hay que hacer es v a r ia r  COD. En este  eaac 

también e l  ángulo del e je  del péndulo Jé con 0D varia rá  la  

misma ca n tid a d ,/ en conseouenoia ángulo COI.

En e l  sen tido  tra n sv ersa l,en  cam bio,a l soporte  que g ir a  

en 31 /  32, mantendrá siempre horizontalm anta lo s  bordea del 

prism a,m ientras que e l  r e t íc u lo  X y ,eoneotado con d ich o  sopor­

t e ,  in d ica rá  la  p o s ic ió n ,re s p e c to  al plano d e l r e t í c u lo ,en la  

in c lin a c ió n  del instrumento.

3n la  p rá c t ica  sa construya e l  aparato como sigue»

31 soporte  o s c i la n t e ,P ig .7 , se representa por la  p ieza  30 con 

p iv o tes  lon g itu d in a les  31 y 32. El e s tr ib o  sa representa  por 

la  rueda dentada 33*

Para v a r ia r  las in c lin a c io n e s  de observación  d e l prisma e l  

árbol 37 (F ig .7 , ? y 11) se dispone en e l  estribo ,cu an d o  e l  ár­

b o l está  chaveteado a la  rueda dentada 38 ( e l  sistem a es simé­

t r i c o ) .  A su v e z ,e l  árbol J7 re c ib a  su movimiento del d isp o s i­

t iv o  su p erior  para averiguar ángu los,por medio de la  conexión 

1 1 ,que mueve las ruedas dentada» 40 y 4 1 ,y esta  a su vez la  

rueda dentada 42 ,montada en e l centro de d icho árbo l 37.

Como por la  ro ta c ión  del soporte  JO en lo s  p iv o te s  51 y 32, 

lo s  planos de las ruedas 41 y 42 pueden form ar ángulos v a r ia ­

b l e s , la  lin e a  que une lo s  dos p iv o tes  31 Y 32, t ie n e  que se r  

tangente a l diámetro o r ig in a l  de ambas ruedas.

Otro inconveniente muy s e r io  en esta  Índole de instrumentos 

es debido a las rápidas o s c ila c io n e s  d e l péndulo que d u fieu l— 

tan la  ob serva ción ,y  se han propuesto ya v a r io s  medios para 

elim inarlo ,com o son fren os  a fr io c ion ,a m ortig u a d ores  y sim i­
la re s .

En e l instrumento según la  presente in v en ción ,se  resuelve
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1 d icho problema tratando de amortiguar la s  o s c i la c io n e s ,d e ja a -  

do a l mismo tiempo que e l  péndulo esté  l ib r e  de toda f r i c c i ó n  

y re s is te n c ia ,q u e  al f i n  y al cabo e je rce n  una in flu e n c ia  en 

su p o s ic ió n  o una in flu e n c ia  en el.atiempo n ecesario  para que 

5 11/egue a la  p o s ic ió n  da reposo.

jSI p r in c ip io  en que descansa e l d is p o s it iv o  empleado es 

e l de parar materialmente la s x o s c ila c io n e s  d e l péndulo,para 

p eriodos de tiempo muy cortos  y su ces iv os ,d e já n d o lo  en lo s  in ­

te rv a los  entre dichas paradas en completa l ib e r ta d  para enoon- 

1® tra r  su debida p o s ic ió n .

31 d is p o s it iv o  funciona como sigue:

Un molino de v ien to  (F ig .7 ) con sus a leta s 4 5 y su p iv o te  

44 p ro v is to  de un t o r n i l lo  s in  f i n  54 obra por medio de una ex­

cé n tr ica  45 ,con la  que es in te g ra l la  rueda 5 5 ,sobre la  palax- 

13 ca 4á,qus re c ib e  as x un movimiento de vaivén . Dicha palanca a 

su ves obra sobre un émbolo 47 su je to  a l soporte  o s c ila n te  3® 

y que hace p resión  sobra e l d isco  3 4 ,su je to  al prism a,coa  c o r ­

to s  topes su cesivos alternando con instan tes de completa l ib e r ­

tad de movimiento.

2o Cada vez que. e l  prisma tiende a o s c i l a r , l o  impide una ssri©

da pequeñas presion es sucesivas que recibe ,m ien tra s que en lo s  

breves instan tes de l ib e r ta d ,t ie n d e  a alcanzar la  p o s ic ió n  que 

le  corresponde por zazón de cu conexión al péndulo,y  esto  su­

cede sin  ocasionar f r i c c ió n  n i r e s is te n c ia  alguna y s in  que 

23 o s c ila c io n e s  alcancen una gran am plitud,porque e l  tiempo

entre sucesivas presiones es muy corto*

Se comprenderá que esta resu ltado  pueda alcanzarse Igualmen­

te por o tros  m edios,m ecánicos o e lé c t r i c o s .

Además de la  determ inación del ángulo do t i r o , e l  instrumen- 

3o to d e scr ito  pueda también serv ir ,com o se ha d ich o .p a ra  la  s o la ­

c io  n de o tro s  problemas.
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A si,p or  e je m p lo ,s i se desea averiguar la  v e lo c id a d  del 

av ión ,con ocid a  la  a ltu ra  de navegación por encina del te rre n o , 

e l  procedim iento es como sigue:

Para medir la  v e loc id a d  del aerop lano,as s u f ic ie n te  cono­

ce r  la  v e lo c id a d  del punto B. Mas s e n c i l l o  aun.es s u f ic ie n te  

averiguar e l tiempo en que e l  punto re corre  un segmento ei* 

una base p re -a s ta b le c id a .

En consecuencia en e l d isco  1 2 ,se co locan  c ie r ta s  graduar- 

c lon es correspondientes a la  base de 500 metros en fu ncion es 

de H,es d e c i r , l o s  tangentes del tr ia n g u lo  que tenga como lados 

con tigu os al ángulo re cto  la  base de 500 metros y H con ocid os , 

y en d is co  6l  cecea de io s  segundos la s  v e lo c id a d es  correspon­

d ien tes al tiempo emplead# por e l  avión en r e co rre r  una distan*-* 
Cia de 500 m etro3.

De esta  asnera e l  op era rio  puede obtener desde cu a lqu ier  a l­

tu ra  e l  ángulo (desde e l  v e r t ic a l )  correspon d ien te  a la, base 

de 500 m etros,y  se emplea e l  aparato como sigu e:

1* be g ir a  a l d isco  12 para señ a lar la s  graduaciones corres­

pondientes a la  altura, sobre e l  su e lo .

2. Se apunta a l punto y se pone en movimiento e l  d is co  é l ,  

que sa habrá vu e lto  previam ente. al cero  con e l d is co  62.

3* Se vu elve  e l  d isco  12 al v e r t ic a l  y se espera e l  paso d e l 
punto a que se ha apuntad©.

4. En este  instante se para e l  r a l o j , apretando e l boton 
fr o n ta l .

Al p a ra r ,e l r e lo j  señalará la  v e loc id a d  a que e l  avión ha­

brá cu b ierto  lo s  500 metros.

S i se desea u t i l ia a r  a l instrumento para mensuraciones no 

comprendidas en lo s  lim ita s  mecánicos adm itidos,será  s u f ic ie n ­

te  tomar la  mitad o e l  doble  de la  b a se ,y  an consecuencia ,de 

la s  a ltu ras y v e locid a d es  resu lta n tes .



1 S I,en  cambíese desea emplear *1 Instrumento para determ i­

nar e¿L in térn a le  entre ex p os ic ion es  su cesivas  de un aparato 

f o t o g r á f i c o ,c o n  o b je to  de sum inistrar una s e r ie  de fo to g ra ­

f í a »  que reproduzcan unifornamente te ro  **1 t o ’ -reno " « c o r r id o .

5 es n ecesa rio  medir a l tiempo en que el avión re corre  e l  án­

gulo abarcado por e l tamaño de la  p la ca  del aparato empleado 

con e l o b je t iv o  u t i liz a d o  en e l  mismo.

Bn consecuencia ,en  e l  d isco  1 2 ,se reproducen sin téticam en ­

te  ( 1/ f )  la s  in d ica cion es  re fe ren tes  a lo s  d ife re n te s  tamaSos 

lo  de p lacas fo to g r a fié a s ,p a r a  que la  manera de emplear o l  in s ­

trumento sea la  misma que en e l  caso anterior*

Guando se para e l d isco  6l,h a y  que dob lar la  in d ica c ió n  de 

lo s  segundos,porque la  observación  se r e f ie r e  solam ento a la  

mitad del ángulo mencionado mas arriba ,pu es es im posib le  in~

15 e lin a r  h acia  atrás e l  prism a,para p ro lo n g a r ,in ú tilm e n te ,la  

observación  d e l senil-ángulo p o s te r io r .

N 0 I  A.

SE KEIVIMDICA*

I o ) En d is p o s it iv o s  de punteria  para aeronaves de la  c ia r ­

se comprendiendo un te le s c o p io  da punterioa  con un campo de 

v is t a  mantenido sustancialm ente h orizon ta l durante la  observar­

lo  c ión ,u n  d is p o s it iv o  para determinar e l ángulo de t i r o  por ob­

servación  del movimiento de la  imagen de un punto f i j o  en e l  

su e lo ,co n o c id a  la  d ife re n c ia  de a ltu ras de dicho punto y del 

avión,comprendiendo dicho d is p o s it iv o  un primer d isco  montado 

rotatoriam ente ba je e l  mando del op era rio ,u n a  lin e a  trazada en 

25 dicho d isco  y v is ib le  en e l  campo del t e le s c o p ie , un segando 

d isco  montado tamoien rotatoriam ente y engranajes conectando 

d ichos dos d iscos  para o b l ig a r le s  a g ir a r  unifórmemento para 

mantener una re la c ió n  dada de ve locid a d ,m ien tra s  que e l  opera­

r io  sigue e l  desplazam iento de la  imagen d e l punto en e l  su e lo



e lo  la rgo  d® dicha l in e a  en e l  prim er dÍ3co,UB te r c e r  d is co  

que g ira  continuamente a v e lo c id a d  uniforme y l le v a  miadlos par­

ra parar e l movimiento del primar di¿¡ee,wn erarte  d is co  co­

a x ia l con dicho te r c e r  d isco  y qrs l le v a  la s  in d ica cion es  de 

Ijís a lturas,m edios para poAer d icho cuarto d is co  en correspon ­

dencia con la  a ltu ra  y para lim ita r  la  ro ta c ión  de d icho t e r ­

c e r  d isco  a un p eriod o  que corresponda a la  caida desde d i -  

cha a ltu ra ,d ich o  te r c e r  d is co  parando e l  movimiento de dicho 

primer d isco  a l f in a l  de dicho p er iod o ,

2o ) fin un d is p o s it iv o  da puntarla ,según  re iv in d ica c ió n  1 , d is ­

puesto para la  determ inación de la  v e lo c id a d  del avión , la  com­

b in a ción  de un primer d isco  graduado para dar lo s  tangentes 

del ángulo debajo del cual se vé una d is ta n c ia  dada sn e l  te ­

rreno desde la  a ltu ra  a que vuela  s i  a v ión ,y  un movimiento de 

r e lo je r ía  p ro v is to  cerca  de le. graduación  en segundes con la  

in d ica c ió n  de la3 v e loc id a d es  correspon d ien tes al tiempo ©Ti­

pleado por e l  avión en r e co r re r  una d is ta n c ia  marcada en e l 

su e lo ,

3o ) Un d is p o s it iv o  de puntería ,según  re iv in d ica c ió n  1, 

cuyo primer d isco  está  p ro v is to  de una graduación que dá lo s  

tangentes del ángulo correspondiente a la  d is ta n c ia  f o c a l  del 

o b je t iv o  y al tamaño de la  p la ca ,con  o b je to  de medir e l  in ­

te rv a lo  entre fo t o g r a f ía s ,

4o ) En un d is p o s it iv o  de puntar!a ,según  re iv in d ica c ió n  

l ,n n  d is p o s it iv o  para mantener e s ta c io n a r ia  la  lin e a  de punte­

r ía  que comprende un soporte  adaptado para o s c i la r  a lrededor 

de un e je  lon g itu d in a l,u n  prisma y un péndulo llev a d o  por d i­

cho soporte  y capaces de g ir a r  y o s c i la r  a lrededor de e je s  pa­

r a le lo s  y tra n sv ersa les ,y  engranajes conectando dicho prisma 

y dicho pándalo de ta l  manera que d icho prisma g ir a  por éngrv- 

le s  que tengan la  mitad de la  amplitud d e l ángulo de ro ta c ió n
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da d icho péndulo y en sen tido  op u e s to ,s ie n to  t a l  la. p o s ic ió n  

d e l conjunto que dicho prisma transm ita en la  d ir e c c ió n  del 

• je del o b je t iv o , l o s  rayos que r e c ib a  desda e l  punto en e l sue­

lo  a que apunta e l d is p o s it iv o .

3̂° )  Bn un d is p o s it iv o  de puntarla,según re iv in d ica c ió n  1 , ub. 

d is p o s it iv o  para mantener e s ta c io n a r ia  la  lin e a  de puntarla que 

cómprenle un soporte  adaptado para o s c i la r  alrededor- de un e je  

lon g itu d in a l,u n  e s tr ib o  en dicho soporte ,un  péndulo j  un p r is ­

ma suspendidos en dicho e s tr ib o  y conectados mecánicamente de t a l  

maaera que giran  en sen tido  con tra rio  sobre e je s  p a ra le lo s  y 

tra n sv e rsa le s ,a l prisma g ira  por ángulos que tengan la  mit>?d 

de la  amplitud de los  ángulos del péndulo, una transm isión  b a jo  

e l  mando del operario  le  perm ite V ariar la  in c lin a c ió n  de d i­

cho e s tr ib o  r e la t iv a  a dicho so p o rte ,y  en consecuencia  la  in ­

c lin a c ió n  de la s  fa ce ta s  de d icho prisma,

6°) Un un. d is p o s it iv o  de puateria ,según  r e iv in d ica  c ión  1. 

que comprende un soporte  adaptado para o s c i la r  a lrededor do 

un e je  lon g itu d in a l,u n  prisma 51 un péndulo llev a d os  fior d icho 

soporte  y conectados meeánicámente de t a l  manera que g iren  en 

sen tido  opuesto sobre e je s  p a ra le lo s  y tra n sv e rsa le s ,y  un d is ­

p o s it iv o  para amortiguar rápidamente la s  o s c ila c io n e s  d e .d ich o  

péndulo, comprendiendo e l  d is p o s it iv o  un farolona rueda movida 

por dicho fre n o  y conectada a d icho sistom a de péndulo,una ex­

cé n tr ica  que g ira  continuamente,medios para mover dicha excén­

t r i c a ,y  una transm isión entra d icha ex cén tr ica  y d icho fren o  

que hace que este  se aplique periódicam ente durante in te rv a lo#  

co rtos  a l borde d© dicha rueda.

7o ) Esta patente ha de reca er  sobre; "M ejoras en d is p o s i­

t iv o s  p e r is có p ico s  de pun teria  oou e s ta b il iz a c ió n  autom ática
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