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"Perfeccionamientos en los aparatos para el reglaje

"de la punter{a de los cafiones contra aeroplanos".

Solicitantes: VICKERS ARMSTRONGS LIMITED, residentes en
Vickers House, Broadway, Westminster,

Londres, Inglaterra.

El presente invento se relaciona con los
aparatos para el reglaje y rectificacién de la punteria
de los cafiones empleados para disparar contra aviones,
comprendiendo dichos aparatos un calculador que, al estar
debidamente ajustado, computa la desviacién vertioal
correcta y la desviacidén horizontal o lateral correcte
de los varios factores que entran en cuenta.

El invento se relaciona especialmente con
aparatos del tipo de los que constituyen el objeto
de la patente inglesa n? 236,250 y tiene por finalidad
principal obtener mejores resultados y crear los medios
necesarios para hacer frente a los sumentos de velocidad
de blancos aereos, con menos limitaciones y de una manera
sencilla y perfeccionada.

El aparato perfeccionado con arreglo al presente
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estd construido de meanera que derive las desviaciones

verticeles y laterales de las ecuaciones siguientes:
Sen & - RE x (ST X oosec Sp), ¥
Sen D - RT x (ST x cosec Sp) x cos Sp sec ST
20. en lsag ques
4 = Desviacién vertical
REu Razén o grado de elevacidén angular.
ST= Producto de Sen. Sf y del tiempo de wvuelo.
Sp= Angulo presente de punteria.
26. Sr’ Angulo futuro de punterfa (o sea Sp : a).
D = Desviacién lateral azimutal.
th Gracduscién angular de punterfa azimutel.
y oon arrxeglo al presente invento creamos medios para
utiligar el desplazamiento de un érgano que se mueve con

30. arreglo al término & para ls interpretacién mecénica del

nédximo factor comin %ST X cosec Sp) en ambas ecuaciones,
asi c omo para utiligar el resultado en combinacién

con los demis factores que entran en cuents para determinar
las desviaciones verticales y latexales. Le rectificaocién

36. oomplementaria de errcres ha sido omitida en la ecuaociédn
de la desviecidén lateral, por cuanto que no siempre
serid necesario precaverse contra ello, pero en aguellos
casos en que se¢ requieran resultados de mayor precisién
diocha ecuacién se modifics como sigues

40. 8en 4 = RE x (ST x cosec Sp) - sen D Tang. g sen 3, ocos Sf,

Para mayor precisién matemdtica, el término sen
St de esta Ultima eocuacidén deberia expresarse por sen Sp
perc se emplea Sf en el aparato por cuanto gque la aproxima-
cién es sumsmente estrecha.

45. Con respecto a estas ecuaciones hemos de advertir
que Sp corresponde a X en las ecuaciones que se expresan
en l: antedicha patente inglesa y ST corresponde a T x sen
(X s d) en estas \ltimas ecuaciones.

Para fijar mejor las ideas y poder llevar

80. el invento fdcilmente al terreno de la préotica, procederemos
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a hacer una descripcién detallada del mismo con referencia
a los dibujos que se acompailan, en los cuales:

La Fig. 1 representa en forma esquemétice un
aparato establecido oon arreglo a este invento.

La Pig. 2 es un esquema de una variante para
determinar ST y

La Fig. 3 es una vista esquematica de otra
variante para determinar los reglajes de las espoletas.

Con referencia a la Fig. 1 el aparato comprende
un telesocopio de elevacién A y un telescopio de punteria
Al unidos por medio de un Arbol horizontal B. Este drbol
horizontal es puesto en rotacidén por el sirviente encargado
de la elevacién de la pieza, con el fin de seguir el
blznco aereo en elevacidén por medic de una manivela de
elevacién b, y descansa en un soporte C el que hace girar
el sirviente enoargado de la punter{a por medio de un
volante o manivela de punterfa ¢ a fin de seguir el blanco
en la punteria. Ia rotacién de la manivela de elevaocién
b a2l mantener el telescopio A asestado sobre el blanco
es, por lo tanto, proporcional a RE 0 sea la velocidad
o grado angular de elevaoién, y su posicidén angular es
proporcionsl a Sp. Un 4rbol glimpulsado por la manivela b
vé acoplado por engranaje a otros Arboles b2, b3, b4,
todos los cuales se mueven proporcionalmente a Sp,aceionando
tambien dicho drbol gl
RE, ocon el fin gque mds adelante se explica. ILa manivela

un disco Bl proporcionalmente a

¢ acciona un drbol glque impulsa un rodillo Cl propor-
cionalmente a RT y oon el fin que tambien se explicarid
mds adelante.

El 4rbol b2 impulsa una leva B2 que desplaza un
6rgano corredizo B3 en una amplitud proporcional a
coseo S_, formando este 6rgano en unién de un dbrago
giratoric B4 (que se desplaza en la forma que més adelante
se describe con arreglo a ST) una articulacidén multipli-

cadora que comunica movimiento a otro érgano corredizo
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B5 en una amplitud o cantidad proporcional a'ST X coseo Sp.
Este Gltimo drgano tiene un porta-bola Bs que se corre
sobre la cara del antedicho disco Bl que revoluciona
mediante la maniobra de la manivela de elevacién b con

. De esta manera un rodillo 37 que esta

E
en contacto con la bola es accionado a una velocideaed

arreglo a R

proporcional a RE x (ST X cosec Sp). El érbol B8 de dicho
rodillo v4 unido por medio de un engranaje diferencial B8x
a un indice B9, siendo este engranaj& diferencial aceionado,
a su vez, & fin de mantener el indice "equilibrado",
por un rodillo dl que forma parte de un mecenismo de
cambio de velocidad movido por un motor de velocidad
constante. Un porta bola gz que hay interpuesto entre
dicho rodillo y un disco 43 impulsado por el ¢ itado
motor es ajustado por la manivela de desviacidén vertical
d preferentemente por el intermedio de un engranaje
sinusoidal que consta de un gusanillo o tornillo sin
fin d4 un seotor de rueda helicoidal d4x, una biela 45y
una palanca d5x de modo que la rotaoién de esta manivela
manteniendo "equilibrado" el indice BY resulta una
medicién de 1la desviacidén vertioasl. Eeta desviaoidén vertioa
vé indicad2a en un cuadrante dx. Cuando haya de rectifi-
ocarse el error complementario (que es necesario en el
caso de que el aparato tenga que dar resultados de la
méxima preoisidén o exactitud) el engranaje de error
complementario, (que por lo general es gsimilar al
descrito en la expresada patente de anterioridad y vé
sefialado en P) funciona moviendo el punto de apoyo de
la expresada palanca D5x de modo que la rotacidén de la
manivela de desviacidén vertical d al mantener "equilibrado”
el {ndice B9 sea proporcional a
R, X (S,-[l x oosec Sp)- Sen D Tang. g Sen S¢ gos Sf.

Para determinar la desviacién lateral, el

antedicho porta-bola B6, que se gradia con arreglo a Sp

X cosec Sp, vé conectado & otro portae-bola CZ2 gque se mieve
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como es consiguiente con arreglo al mismo factor. Este
Wltimo porta-bola forma parte de un mecanismo caloulador
que tambien comprende un segundo porta-bola C3, un
rodillo C4 donde tropieza la bola de C2 el antedicho
rodillo Cl (que revoluciona segun RT) con el cual
tropieza la otra bola, y un disco C6 donde tropiezan las
dos bolas. El segundo porta-bola C3 esté ajustado con
arreglo al factor (sec Sp x Cos Sf) obtenido por medio
de una conexidén articulada espropiada que méds adelante se
describird; en su consecuencia, la velocidad de rotacién
del disco C5 es proporcional a Rt (cos Sp x sec Sf),
puesto que esta velocidad varia con arreglo a la
velocidad del rodillo Cl més la distancia del porta-bola

C3 desde el eje del disco, la cual equivale a Rt
Sec pr cos S

t

que a su vez equivale a R, (cos pr Seo Sf). En su conse-

cuencia el rodillo primer:mente citado C4 de este mecanismo
calculador, revoluciona a una velocidad proporcional a

R, (ST x Coseo Sp) x (Cos Sp x Seo Sf), es decir, propor-
cional & la desviacidén lateral. Este dltimo rodillo va
unido a un {ndice C6 por medio de un engranaje diferencial
C7 sobre el cual acciona tambien, con objeto de mantener

el indice "equilibrado", un rodillo C8 gque forma parte

de un mecanismo de cambio de velocidad impulsado por el
antedicho motor de velocidad constante. Un porta-bols

D1 que v4 interpuesto entre este rodillo y un disco D2
accionado por el expresado motor es graduado por la
manivela de desviacién lateral D por el intermedio de

un tornillo sin fin D3 y de un seoctor de rueda helicoidal
D4 y de una biela D5, de tal suerte que la rotacién de

la referida manivela D, manteniendo el indice equilibrado
es una medida de la desviacidén lateral que v4 indicads

en un cuadrante Dx. La antedicha articulacidén de bielas
para obtener el faotor (Sec Sp x Cos Sf), comprende un
brazo ¢2 que tiene desplazamiento angular con arreglo a Sf

(el futuro éngulo de punteria) desde los Arboles e3, c4, ob,
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el Ultimo de los cusles es accionado por el intermedio
de un engransje diferencial o6 desde el antedicho &rbol
b3 gque se mueve con arreglo a Sp y un érbol dxx que se
mueve obedeciendo & la desviscidén vertical, de suerte que
los citados drboles ¢3, c4, c¢b, se moverdn con arreglo
2 la suma algebrsioa del dngulo presente de punteria y
1la desviacidén vertiocel, o sea con arreglo al futuro éngulo

de punteria S El expresado brazo c2, estd combinado

con un 6rgano%é7, que tiene libertad de movimiento por
entero y en sentido perpendicular 2 un érgeno corredizo
08 en el que vé montedo el porta-bola C3 anteriormente
citado. Tos Srgenos ¢7 y o8 estén combinedos con

una palanca ¢9 accionada por una leva 0l0, (impulsada
por el 4drbol b4), con arreglo a sec Sp formando wun
mecanismo de conexidén articulada, mediante el cual el
érgano ¢8 y con é1 el porta-bolas C3, son desplazados
con arreglec 2 seo Sp x Cos SI.

Segun una variante en la ejecucidn de este
invento los drboles que aceionan 1los respectivos Indices
equilibrados se podrén emplear para efectuar automdticamente
el reglaje de los respectivos porta-bolss de la desviaoién
obteniéndose de este modo un estado de equilibrio, y
halléndose las desviaciones sin neceslded de efectuar
reglaje alguno a mano. Con arreglo & esta variante,
el resultado que se obtiene del engranaje diferencial
B8x podria utilizarse para accionar el drbol, al cual va
unide 1la menivela d, hellando asi automédticemente un
panto de equilibrio para el porta-bola d2. El1l expresado
drbol podrd ser impulsado por amplificadores eléctricos
o mecénicos, si es preciso. De andloga manera la resultante
obtenida del engranaje diferencial C7 podriz utilizarse
para accionar el Arbol al cual vA acoplada la manivela D.

Lgs desviaciones verticales y laterales se
podran sumar de una meneracualquiera conocida o apropiada

a otros componentes, tales como elevacidn tangencial,
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rectificaciones por causa del viento, rectificaeidn de
velocidad iniciel, el angulo de orientacidén "presente"
rectificaciones por deriva y situacidmcon el fin de
indicar o transmitir éngulos de elevacidén y édngulos

de punteria & los cafiones o para ambos usos.

Por la descripeidén que queda hecha de la Fig. 1,
se verd que el érgano BS5 es aquel cuyo desplazemiento
con arreglo a ST x Goseosp se utiliza, con arreglo al
presente invento, en combinacidén con los demés factores
que entran en el probleme para determinar las desviaciones
verticales y laterales. El movimiento del expresado brazo

B4 con arregio a S es efectuado, en la Fig. 1 por un

T
tornillo E que revoluciona por medio de un &rbol El, si

bien pueden emplearse otros medios apropiados al efecto.

1 es el produoto de Sin Sf y el

tiempo de vuelo y se aplica al drbol El mediante un

reglaje definitivo de altura sumado a un movimiento deri-

Segun queda dicho S

vado del futuro dngulo de punteria y de altura. Segun
la Fig. 1 el arbol E1

de levas que comprende una 1leva giratoria Ex que se

es accionado por medio de un Jjuego

gradua en sentido axial y gque recibe su rotacién de un
érbol c¢5x, (aceoionado por el antedicho arbol ¢ que se
mueve con arreglo al factor Sf), y tiene movimiento
axial con arreglo a la altura del blanco por medio de
un tornillo E2 acecionado por un botén de mando EZ2x
que acciona, asimismo, el indice de un cuadrante E3
que sefiala la altura del blance. Un rodillo E4 o su
equivalente , que es=ta en contacto con dicha leva,
aceiona wuna cremallera ES con arreglo a la diferenoia
entre el movimiento que requiere St y el derivado

del mglaje de la altura que es sumado algebralcamente
a este factor por medio de un engranaje diferencial
E6 para efectuar la rotacién del érbol El ateniéndose
estrictamente & S_.. Como variante 1la leva Ex podria ser

T

desplazada en sentido axial cona rreglo a S_, y revolucionar

b4
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con arreglo a la altura del blanco. En la varliante de
construceidén representada en la Fig. 2, el &rbol El, es
puesto en rotacidén por una manivela @ que mueve un indice
el sobre un tambor e2, que recibe su movimiento de rotacién
del arbol ¢5x, el cual se mueve con arreglo al factor Sf,
yendo este tambor sefislado con un grafico de alturas
de curvas del blanco; estas curvas son muy fdoiles de
subir por cuanto que a una determinada altura los cambios
de ST para édngulos de punteria variados, son pequefios.

Log reglajes de las espoletas estén determinados
en la Fig. 1 por una leva G puesta en rotacién por un
4xrbol Gx que es acoionado desde el antedicho Arbol obx

que revoluciona con arreglo a S y esta leva es

f’
desplazada en sentido axial por un &rbol fileteado Gxx
impulsado por el Arbol E1l que revoluciona con arreglo

a8 3 Como veriante 1la leva G podrsé revolucionar con

arrzglo a ST y tener su desplazamiento axial con arreglo

a Sf. La expresada leva acciona una cremallera Gl que
engrana con el indice G2 que se desplaza sobre un
cuadrante de espoletas C3. Segun la variante representada
en la Tig. 3 la mayor parte del reglaje de la espoleta

es tomada de un juego de levas de multiplicacidén que
produce valores de C x H x Cosec Sf en los que C

es una constante, H es la altura del blanco y SI el
futuro dngulo de punterfa. Esta articulaeidén comprende
una barra giratoria H accionada por une tuerca Hl gque se
corre a 1o largo de un Arbol fileteado H2, Arbol que
revoluciona con arreglo a H desde un botén de mando H3,
(estando indicada la sltura en un cuadrante H3x) un cursor
H4 que se desplaza con relacidén al pivote de la antedicha
barra en una cantidad proporcional a Coseo Sf por medio
de una leva HS puesta en rotacidén por el antedicho

drbol obx, que se desplaza con arreglo & Sf y un cursor
resultante h6 que acciona uno de los 6rganos de un

engranaje diferencial H7?7. Un segundo érgano de este
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engranaje diferencial es accionado desde otra leva

H8, (leva que revoluoiona con arreglo a Sf), por medio

de un juego de cremsllera y pifidn; esta leva se corre en
sentido axial por medio del tornillo HZ2 que es acecionado
desde el botén de mando H3 con arreglo a H y da un
movimiento proporcional a las diferencias que existen
entre él reglaje de espoleta y C x H x Coseo Sf. El

tercer érgano , o sea el resultante de este engranaje
diferencial recibe, por lo tanto, un movimiento proporcio-

nal al reglaje de la espoleta que se indica en un cuadrante

h por un indice hl accionado por el citado tercer érgano.

Para transmitir el reglaje de espoleta & los cafiones

se podrd montar un indice secundario en el referido
cuadrante h siendo accionado este indice secundario

por medio de una manivela que vaye conecteda a un transmisor
eléctrico. La rotacidén del botén de mendo H3 de la Fig.3

podréd servir también para obtener S_ de una manera andloga

T
a la antes explicada con referencia al botdén de mando ERx

de la Fig. 1, y, ademds, el dispositivo de la Fig. 3
podrd ser utilizable en la Fig. 1, al modificarse esta

dltima para obtener el S, ocon arreglo a la Fig. 2.

T
N O T A.

Habiendo ya descrito ampliamente la naturaleza
de nuestro invento asi como la manera de llevarlo a la
prictica, debemos hacer constar que las disposiciones
anteriormente descritas son susceptibles de ligeras
modificaciones de detalle sin que se altere el principio
fundamental del invento. Tambien se hace constar que
dicho invento se refiere a la patente Inglesa de fecha
16 de Marzo de 1931, seflalada con el n2? 8.103, acogiéndose,
por lo tanto, 2 los beneficios que oonceden los Convenios
Internacionales en vigor, y lo que constituye la esencia
del invento y por lo que solicitamos patente de invencidn
por veinte afios en Espafia es por: "Perfecoionamientos

en los aparatos para el reglaje de la punteria de los
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cafiones contra aeroplancs"; caracterizdandose por lo
siguiente:

1¢2.=Un aparato para el reglaje de la punteria
de cafiones contra aeroplanos, el cual aparate esta
construido de manera que derive las desviaciones verti-
cales y laterales de las dos ecuaciones especificadas,
y en el que estén provistos los medios para utilizar
el desplazamiento de un érgano que se mueve con arreglo
a ST para la interpretacidén mecinica del méximo factor
comﬁn,(STx cosec Sp)en ambas ecuaciones y para utilizar
el resultado en combinacidén con los demés factores para
la determinacidén de la desviacidén vertioal y lateral.
22,= Un aparato para el reglaje de la punteria
de cafiones contra aeroplanos, en la forma que se espe-
cifica en la reivindicacidén 1%, en el que el Srgano que
se mueve con arreglo a ST es accionado por un dispositivo
de reglaje de altura, modificédndose el movimiento que
de él1 se obtiene para producir el movimiento del
referido 6rgano, estrictamente con arreglo a ST'
32.= Un aparato con arreglc a la reivindicacidn
12, para el reglaje de la punteria de cafiones contra
aeroplanos, en el que el érgano que se mueve con arreglo
a ST’

leva la cual recibe su movimiento de rotaeidn de un 4rbol

es acclonado por un mecanismo que comprende una

que se mueve con arreglo a Sf y se ajusta en sentido
axial por un dispositivo de reglaje de altura, (o
viceversa) y un engranaje diferencial que combina los
movimientos del dispositivo de reglaje de altura y los
movimientos de una pieza acoionada por la expresada leva,
desplazando el referido 6rgano con arreglo a la suma
algebraica de dichos movimientos.

42.,= Un aparato para el reglaje de la punteria
de catfiones contra aeroplanos, segun la reivindicacién 1%,
en el que el 6rgano que se mueve con arreglo a ST es

aceionado por un mecanismoe que comprende une manivela



- 11 - ALL
manivela que mueve un indice por um grdfico seflalado
con la altura de ias curvas del blaneo y se mueve con
arreglo a Sf.

52.= Un aparato para el reglaje de la punteria
335. de caflones contra aeroplanos, segun las reivindicaciones
precedentes en el que el reglaje de las espoletas se
determina por un mecanismo que comprende une leva, la cual

revoluciona con arreglec a S, y se desplaza en s entido

b 4
axlal con arreglo a ST o viceversa.
340. 62.= Un aparato para el reglaje de la punteria

de cafiones contra aeroplanos, segun una cualquiera de
las reivindiceciones 12 a 1l 4%, en el que los reglajes
de las espoletas se determinan por medio de un meeanismo
que comprende un dispositivo, dispositivo que produce un
345. movimiento proporcional a § x H x Coseo Si gsegun se
define anteriormente, un segundo dispositivo que produce
un movimiento proporcional a la diferencia entre el
reglaje de espoleta y C x H x Cosec Sf, Yy un engranaje
diferenecial que combina los citados movimientos, a fin de
350. accionar un 6rgano oon arreglo a 1lcs regiajes de espoletas.
7¢.= Un aparato para el rezlaje de la punteria
de cafiones contra aeroplanos, segun la reivindioacidn 63,
en el gque el primer dispositivo ccmprende una articulecidn
salculadora uno de cuyos elementcs se mueve ocn arreglo
365. a H y el otro con arrxeglo a Coseo Sf, y comprendiendo
el otro dispositivo una leva que se corre en sentido
axial con arreglo a H y gira con arreglo a Sf.
"Ferfscoionamientos en los aparates para el
reglaje de la punteria de los ocafiones contra aeroplancs';
360. tal y oome queda substancialmente descrito en la presente
memoria e ilustrado en los dibujos gue se accmpafian.

Esta memoria consta de once ‘hojas escritas

por una sola cara. Madrid,17? de Pebrere de 1932.
VICKERS ARMSTRONGS, LIMITED.

P.P.
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