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House, Broadway, Westminster, Londres, Inglaterra, por:

"MEJORAS EN LOS APARATOS PARA LA REGULACIÓN 
DE TIRO DE LOS CAGONES ANTI-AÍHEOSM

Este invento se relaciona con los aparatos pa­
ra uso en la  regulación del tiro  de los cañones anti-aé-
reos, siendo el aparato de la clase que comprende un ca l-
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culador en el cual se emplean tres vectores del reco­
rrido del blanco y de la  velocidad para determinar los 
datos necesarios para el cañón. Los tres vectores que 
identifican el movimiento del blanco se escogen de ma­
nera que estén mutuamente a ángulos rectos y se hace 
aquí referencia a los mismos, como vectores V-., V9 y v . 
El vector 7̂  representa el grado lineal de acercamiento 
o alejamiento del blanco a lo  largo de la linea de mira, 
desde el punto de observación. El vector V representa 
el grado lineal del movimiento del blanco en una direc­
ción en ángulos rectos a la vista de plano de la linea 
de mira. El vector V3 representa el grado lineal del mo­
vimiento del blanco en ángulos rectos a la  linea de mi­
ra en un plano vertica l.

El objeto principal del invento es el de pro­
porcionar un aparato que permita la  colocación inmediata 
del cañón en una posición en la cual se f i ja  substancial­
mente sobre una posición prevista del blanco, haciéndose 
un ajuste menor del cañón, después de la  colocación in i­
c ia l, por lo  que puede conseguirse una precisión mayor 
y más rápidos ajustes.

De acuerdo con el invento, el aparato de regu­
lación de tiro  comprende miembros cuyos movimientos re­
presentan los  vectores Vg y V3, conexiones entre dichos 
miembros o piezas y transmisores del cañón o semejantes 
para establecer en el cañón las derivaciones previstas 
necesarias, siendo dichas oonexiones tales como para per­
mitir que las desviaciones calculadas de antemano, sean 
determinadas en primer lugar como funciones directas o 
lineales de los vectores Vg y V3 respectivamente, y los
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medios que cooperan con dichas conexiones para introdu- 
c ir  en aquellos las correcciones necesarias a fin  de 
dar valores finales precisos para las desviaciones cal* 
culadas de antemano.

para mejor comprensión de los principios teó­
ricos en que descansa el invento y el modo en que tales 
principios pueden llevarse a la  práctica» se hará ahora 
referencia a los dibujos que se acompañan» en los cuales:

La figura 1» es un diagrama de vector que sir-, 
ve para ilustrar ciertas relaciones del vector;

La figura 2, es un diagrama u lterior de vector» 
que en este caso sirve para ilustrar como se obtienen c ie r ­
tas relaciones fundamentales sobre las que se basa el in­
vento;

La figura 3» ilustra en diagrama un aparato pa­
ra el cálculo y establecimiento de las desviaciones pre­
v istas; y

Las figuras 4» 5 y 6» muestran» en diagrama de­
talles del aparato que puede emplearse en la ejecución del 
invento.

En la descripción que ahora se emplearán sigue 
los símbolos abajo anotados:

T = el tiempo de recorrido del proyectil concer­
niente.

Bp = la  distancia de recorrido del momento de 
un blanco P desde un punto de observación 0.

Rf * la distancia de recorrido futura del blan­
co P desde el punto de observación 0 después de un lapso

de tiempo T.
Sp = el ángulo de mira presente del blanco desde
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D = la  desviación la te ra l angular en acimut 

que es necesario dar a l cañón a fin  de lle v a r  la  lin ea  

de t ir o  desde la  posición  presente del blanco, a la  po­
s ic ió n  futura.

d = la  desviación angular en e l plano v e r t i ­

ca l necesaria para cambiar la  lin ea  de t ir o  desde la  po­
s ic ión  presente del blanco, a la  futura.

V = el vector que representa el grado verdadero 

del cambio de posición  del blanco a lo  largo de su reco­
rrido del momento.

Además de lo s  arriba mencionados, se emplearán 
otros determinados símbolos, el s ign ificad o  de lo s  cuales 

se e ^ l ic a r á  especialmente en cada caso.

31 diagrama del vector  de la  figura 1 es com­

puesto por cuanto comprende un diagrama de lo s  vectores 

como se ven en alzado y también como se ven en planta.

0 es el punto de observación en v is ta  la te ra l y P es el 

blanco cuyo grado verdadero del cambio de posición  a lo  

largo de su curso verdadero es V. El blanco se muestra en 

planta en p, y proyectada desde el plano de p, está la  

p osición  del blanco P  ̂ la  que toma en cuenta lo s  desplaza­

mientos angulares v e r t ica l y horizontal déL. vector V, de

modo que puede trazarse una longitud verdadera desde P£
*

que representa V en magnitud. El ángulo indicado por C es 

e l ángulo entre un plano horizontal a través de P9 y del 

vector V a lo  largo de su recorrido actual en espacio o 
el ángulo verdadero de subida del blanco con re lación  a
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un plano h orizon ta l. El ángulo jó es el ángulo entre la  

lin ea  de mira cuando se proyecta en un plano h orizon ta l, 

y e l vector del blanco y cuando se proyec ta similarmen-
te .
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Los valores de vector de V , y y v están se-
• í t  á £  O

halados en e l diagrama y se comprenderá que lo s  valores 

de estos tres vectores pueden derivarse en términos de 

vector V y los ángulos C. jó y Sp.

Por 3a figura se h a lla  que estos valores sons 

= V Cos C. Cos JÓ Cos Sp -  V Sen G Sen Sp 

V2 = y Cos C. Sen

-  y  Cos C. Cos jó Sen Sp i  V Sen G.Cos Sp
En la  figura 2 se muestra un difj rama sim ilar 

al de la  figura 1 excepto en que están indicadas dos po- 

sidL ones del blanco. Lo mismo que anteriormente hay el 

punto de observación 0 y el blanco P v is tos  en alzado.

Se muestra también la  p osición  futura Pf del 

blanco correspondiente a la  d istancia  de recorrido futu­

ra Rf. Pg es la  posición  presente del blanco y Pfg la  po­

s ic ió n  futura dé. blanco después del tiempo de recorrido 

T, representando la  lin ea  Pg -  pfg en magnitud, el reco­

rrido del blanco. En la  figura 2, P, tiene el mismo s ig ­

n ifica d o  que en la  figura 1 excepto en que indica la  po­

s ic ió n  presente del blanco, mientras que pf^ indica la  

posición  futura del blanco como se ve cuando es proyecta­

da la  lin ea  P -  Pf sobre e l plano horizonta l para obte-fót &
ner una v is ta  de plano. El cañón que tiene que apuntar al 

blanco está indicado en un punto G y por la s  defin iciones 

de lo s  símbolos anteiiLormen te dadas, se verá que el ángu­

lo  entre la lin ea  GP̂  y GPf  ̂ es igual a L.
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Del examen de la  figura pueden derivarse las 

tres siguientes relaciones fundamentales separadamente,
comprendiendo V , V0 y V„.x  ̂ o
Rf = Rp - V,T i  Rf Cos Sp Gos Sf (1-Cos D) I  Rf

1 (l-Cos d )................ (1)

Sen D = V2 T
Rf Gos S f ..............................................................  (2)

Sen d = V5 T _ Sen gp Cos s f ( 1-Go3 D) .................... ( 3 )
Rf

130

I.55
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La ecuación (3) puede también expresarse como sigue:

d = V3 I a - (Rf - 3CT) _ c ..........................................  (4)
K K ST T

Sn la ecuación (4 ), a representa la diferencia entre d 
y Sen d, y para sim plificar, la expresión ((Sen Sp Cos 
Sf (1-Cos D) J , ha sido substituida por el símbolo sen­
c i l lo  C . La constante K introducida también, se anulará v
evidentemente al volver a ordenar la eaación (4 ), de mane­
ra que esta constante pueda escogerse arbitrariamente den­
tro de lím ites fin itos . Así puede escogerse K de moda que 
KT se hace muy aproximadamente igual a Rf, en el cual caso 
la expresión (( V3, (Rf -  KT) )) se hace despreciable com- 

K~ Rf
parada con(V3 )# y por lo  tanto la desviación d llega a 

T~
ser substancialmente igual a (V3 ), puesto que tanto â

kT
como C son pequeños y en todo caso tienden a anularse.
La mayor parte de la desviación d puede, por lo  tanto,
determinarse directamente por el valor obtenido para el
vector V y tal mayor parte de desviación puede aplicar- 3
se a la transmisión del cañón dejando solo una pequeña 
corrección para ser determinada, a fin  de completar ple­
namente la solución de la ecuación (4 ).
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150 Similarmente, la ecuación (2) puede ser trata­
da de una manera semejante y reducirse a una expresión 
más simple en Vg y D, de la siguiente forma: 
nos Sf Sen D * V2 -  V2 Rf -  K T...................................  (5)

r~  r "  r?—
*

155

160
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o,
Sen Dp = V2 - V2 Rf -  K T .........................................  ( 6 )

K T " R?
en la que Sen Dp * Cos Sf Sen D •••••••••••.••..••• (7)
y K tiene el mismo valor que en la ecuación (4 ).

En este caso, Sen Dp es substancialmente igual
a V2 representando la  expresión V2 (Rf -  KT), una peque-

K“ K R?
ña corrección. La ventaja de esta disposición es la  de
que, determinando un valor para el vector V2 se determina 
también la  posición mayor de la desviación Dp. La desvia­
ción Dp es la  desviación lateral en el plano de mira y 
requiere la conversión a la desviación acimut para la  
transmisión al ea&ón. La desviación acimut D varía con­
siderablemente con variación en Sf por cualquier valor
constante de Dp y consecuentemente de V2, pero se obtie-

K
ne alguna ayuda en la determinación de D por el uso del
vector V2 cuando se qplica éste directamente a la  transmi

170

175

sión del cañón como V2, siendo K, una constante que ha 
sido modificada para^omar en cusí ta Sf.

La diferencia entre D y (V2) ae determina en
Kl . . . .

un mecanismo que da la solución a la  ecuación (5 ).
En ia  figura 3, de los dibujos, está ilustrado 

en diagrama el aparato necesario para el cálculo y esta­
blecimiento de las cantidades a que nos hemos referido 
como d y d, en los transmisores de cañón. Hay treB árbo­
les entrantes principales 1, 2 y 3, que tienen los man-
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gos 1A, 2a y 3A respectivamente estando destinados es­

tos árboles respectivamente para el a juste  de acuerdo 

con la  magnitud de lo s  vectores VI, V2 y V3. Los árbo­

le s  1 , 2 y 3 tiene cada uno su transmisión, por medio 

de un par de engranajes cónicos 4, 5 y 6 , a lo s  árbo­

le s  7, 8 , 9, todos los  cuales entran a un primer gru­

po de d istribu ción  10. Además de lo s  árboles 7, 8 y 9 

hay otro árbol 11 que entra en e l grupo de d istribución  

10 , el cual tiene un movimiento que corresponde a la  

d istancia de recorrido presente (Rp), y un árbol 11A 

que se mueve de acuerdo con la  elevación presente de 

mira (Sp). Del grupo de d istriou ción  10, salen lo s  tres 

árboles 12, 13 y 14 estando asociado el árbol 12 con 

la  d istancia  de recorrido generada, el 15 con la  eleva­

ción generada y el 14 con la  conducción o arrastre ge­

nerada. El árbol 12 de d istancia de recorrido  engendra­

da, tien e, inclu ido en é l ,  un d iferen cia l 15, la  pieza 

del medio 16 del cual está engranada con un piñón 17 

sostenido por un árbol, regulado por una rueda de mano 

13, de modulación de la  distancia de recorrid o . EL e je  

sa lien te  19 del d iferen cia l 16 puede desplazarse, de 

este modo, angularmente con re lación  al árbol 12 , con 
lo s  movimientos del cual está , de otra forma, completa­

mente de acuerdo. El árbol 19 acciona un engranaje de 

t o m il lo  sin fin  20 que sirve para hacer g irar a una es­

fera  21 que tiene una aguja o puntero 22. Este último 

esta dispuesto para g ira r  por medio de un receptor 23 

que constituye el receptor de un sistema de transmisión 

de la  d istancia  de recorrid o , accionado por un ca lcu la ­

dor de la  d istancia  de recorrido ex ter ior , al presente

- 8 -
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El árbol 13 que gira de acuerdo con una eleva­
ción engendrada» esta engranado por medio de un par de 
engranajes cónicos 24, con un árbol 25 que lleva un en­
granaje de tom illo  sin fin 26 el cual sirve para hacer 
girar un disco 27. Hay un puntero o aguja 28 asociada 
al disco 27, y señales sobre el disco de manera que pue­
de llevarse la aguja a una relación de posición parti­
cular con respecto al disco, en una forma muy conocida 
en conexión con las esferas de equilibrio. La aguja 28 
está montada sobre un árbol 29 que lleva un par de en­
granajes cónicos 30, los cuales permiten que el árbol 
29 sea accionado por un árbol 31. Hay un u lterior en­
granaje cónico que se asocia al par de engranajes có­
nicos 30, con el fin  de impulsar al árbol 11B el cual 
a su ver, acciona el árbol 11A« EL árbol 31 tiene irnos 
piñones 32 y 33 asegurados al mismo engranando el p i­
ñón 33 con otro piñón 34 al que se hace girar por una 
rueda de mano 35 de elevación de mira. El piñón 33 en- 
granacon otro piñón más 36 sostenido sobre una barra 
de soporte 37 de una mira de elevación y conducción.
La mira es de una clase conocida y comprende un teles­
copio de conducción 38 y un telescopio de elevación 
39. La barra 37 puede girar sobre un cojinete 40, es­
tando asegurado el último a un disco o pieza semejan­
te 41, al cual también hacérsele girar para ejecutar 
los movimientos de conducción necesarios para el te­
lescopio de conducción o arrastre. EL movimiento g i­
ratorio del disco 41 esta asegurado con la ayuda de 
una rueda de torn illo  sin fin  42 colocada sobre un
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| árbol 43 al cual esta también fijada una rueda de manosf
44 de conducción* El árbol 43 acciona un árbol 45 por 
medio de un par de engranajes cónicos 46, llevando el 
árbol 45 una aguja o puntero 47 dispuesta para funcio­
nar en unión con una esfera 48 accionada por un engra­
naje de to m illo  sin fin  49. El engranaje de tom illo  
sin fin  49 esta colocado sobre un árbol 50 que esta co­
nectado por medio de un par de engranajes cónicos 51 
con el árbol 14, el cual sale del primer grupo de dis­
tribución 10*

Por la  descripción dada se comprenderá que 
si las ruecbs de mano 1A, 2a y 3a están estacionarias 
entonces la  aguja 22 de la esfera de balanza de distan­
cia de recorrido 21 estará girando relativamente a su 
esfera, siendo accionada continuamente la aguja 22 por la  
transaisioá del calculador de la  distancia de recorrido 
estando la esfera 21 estacionaria* Similarmente, la  agu­
ja  28 se estará moviendo de acuerdo con los movimientos 
impartidos a la  rueda de mano de elevación 35 para per­
mitir al telescopio de elevación el seguir el blanoo, 
y la aguja 47 girará de acuerdo con los movimientos de 
la rueda de mano 44 asociada al telescopio de conducción 
38. Si ahora se hace girar el mango 1A, la  esfera 21 ex­
perimentará un movimiento rotatorio y mediante un ajus­
te apropiado de los movinJentos rotatorios del mango 1A, 
puede hacerse que la aguja 22 siga precisamente los mo­
vimientos de su esfera asociada 21* Cuando se ha llega­
do a esta fase, se sabrá entonces que el árbol 12 esta 
girando de tal manera como para representar la distancia 
de recorrido presente, esto es, la distancia de recorrí-
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do presente engendrada.
El mecanismo del primer grupo de distribución

10 es de tal naturaleza que cuando el árbol 12 está g i ­
rando de acuerdo con la verdadera distancia de recorri­
do presente hallada por el calculador, de distancia de 
reoorrido entonces el árbol 7 tiene un movimiento que 
representa el vector 71. Siguiendo los mismos princi­
pios, que ya son bien conocidos, puede hacerse girar de 
una manera semejante a las ruedas de mano 2A y 3A hasta 
que se hace seguir a sus respectivas esferas 48 y 27 los 
movimientos de sus agujas asociadas 47 y 28. Se sabrá en­
tonces que los árboles 2 y 3 tienen movimientos propor­
cionales a los vectores V2 y V3, en virtud del mecanismo 
del primer grupo de distribución 10 que conéctenlos árbo­
les 8 y 13 y los árboles 9 y 14. En la figura 4 de los  di­
bujos, muestra un mecanismo apropiado para ejercer la  fun­
ción necesaria en el grupo de distribución 10. Bastará in­
dicar la naturaleza de este mecanismo, moy sucintamente 
puesto que el mecanismo en si,no forma la materia de es­
te invento.Por la  figura 4 se verá que el árbol entrante 
8 que se mueve de acuerdo con V3 conecta con un diferen­
c ia l 8A, cuya pieza central recibe un impulso adicional 
de un árbol 110 para permitir la  introducción de tina co­
rrección de la velocidad propia, perpendicular a la  l i ­

nea verdadera de mira.
El impulso del diferencial se establece sobre un 

enlace de graduaoión 111 el cual determina la  proporción 
de velocidad de un engranaje de velocidad variable 112.
Hay un árbol entrante de velocidad constante 113 que va 
al engranaje de velocidad 112, siendo accionado el ár­
bol 113 por un motor de velocidad oonstante 114. El a-
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jujite del enlace 111 se modifica por la  acción de la  
lera 115» que es de una naturaleza conocida» siendo ac­
cionada por un árbol 116 que se mueve de acuerdo oon 
la  distancia de recorrido presente siendo el efecto de 
la leva el establecer la recíproca de la distancia de 
recorrido presente. El árbol saliente 116A del engrana­
je  de velocidad variable 112, conecta can el árbol sa­
lien te  13 el cual se mueve de acuerdo oon la  elevación 
engendrada. El efecto del mecanismo que se acaba de des­
cr ib ir  es que el árbol 8 (desconociendo la  corrección 
de su propio desplazamiento) tiene un movimiento que se 
multiplica por la reciproca de la distancia de recorri­
do presente y al que se hace entonces igual al grado de 
elevación de mira. Se verá por lo  tanto, que el movimien­
to del árbol 8 tiene que representar entonces V3. La en­
trante del árbol 9 que corresponde a V2, se trata de una 
manera similar, conectando el árbol 9 con un diferencial 
9A, la pieza central del cual puede recibir un movimien­
to correctivo de un árbol 117, el cual se desplaza de a- 
cuerdo con la  velocidad propia, perpendicular a la  linea 
de mira vista de plano. El saliente del diferencial 9A» 
se introduce, como anteriormente, en un enlace de gradua­
ción 118, de forma conocida, el cual esta dispuesto pa­
ra variar el ajuste de un cambio de velocidades 119 que 
tiene un impulso de velocidad constante impartido por el 
motor 114. El impulso del cambio de velocidades 119 se 
toma sobre un árbol 120 que esta conectado con árbol sa­
liente 14. EL árbol 11A que gira de acuerdo con la ele­
vación presente de mira (Sp) acciona, por medio de un 
piñón 121, un cuadrante de enlace 122. El árbol l ia  ac-
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tua también sobre un lado de un d iferen cia l 123, cuya 

pieza central es accionada por un árbol 124 que g ira  

de acuerdo con la  d istancia  de recorrido presente (Rp)

SI árbol 124 está conectado, finalmente, con el árbol 

entrante 11, SI impulso del d iferen cia l 123 se ap lica  

al cuadrante de enlace 122, el enlace sa lien te  125 del 

cual, se mueve de acuerdo con (Rr>. eos 3p). Por medio 

de una leva 126 se establece finalmei te un movimiento 

al enlace de graduación 118 el cual es igual a la  r e c í ­

proca del impulso del enlace 125, esto es, se lle v a  la

cantidad ( - — i ------- -— ) sobre el enlace 118, A sí, e l a-vRp. eos Sp
ju ste  del cambio de velocidades 119 está de acuerdo con

TfQ
( — ------------ } , (suponiendo ade&as por el momento,que no
Rp. eos Sp

se introduce ninguna corrección  sobre el árbol 117).

Por lo  arriba dicho, se comprenderá que si el árbol sa­

lie n te  14 se mueve de acuerdo con los  movimientos de la  

mira de conducción, luego el impulso entrante sobre el 

árbol 9 , tiene que estar de acuerdo con V2 .

El árbol entrante 7, como se muestra en la  f i ­

gura 4, acciona un d iferen cia l 7A. EL impulso sa lien te  

del último va a un d iferen cia l 7B, cuyo tercer elemento 

puede ajustarse por medio de un árbol 127 para el esta­
blecim iento de la  propia velocidad , en la  forma apropia­

da, El impulso del d ife ren c ia l 7B se llev a  sobre un cam­

bio  de velocidades 128 que tiene una conexión de ve lo ­

cidad constante 129 con el motor de velocidad constante

355 114. El impulso del cambio de velocidades 128 se ap lica

sobre el árbol 12 que se ha de mover de acuerdo con la  

d istancia  de recorrido engendrada. Será evidente de por 

s í  que con e l mecanismo que se acaba de d e scr ib ir , s i
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el árbol 12 está girando de acuerdo con la  distancia 
de recorrido engendrada, entonces el árbol 7 represen­
tará, en su movimiento, a VI, En la  práctica VI cambia 
casi continuamente y puede hallarse deseable el propor­
cionar una ayuda en la  forma de un engranaje acelerador 
de la  distancia de recorrido. Este acelerador puede mo­
dificarse por la  inclusión del aparato que es objeto de 
nuestra Petición de patente de esta misma fecha.

Aquí se hará referencia sólamente al mecanismo 
actual escogido en este ejemplo. El árbol 8 que se mueve 
de acuerdo con V3, produce un movimiento de un árbol 
129A el cual, por medio de un tornillo guía, acciona u- 
na leva 130, cuyo enlace 131 se levanta de acuerdo oon 
cuadrado de V3. El movimiento del enlace 131 se aplica 
como un movimiento angular a un lado de un diferencial 
132. El árbol 9, cuyo movimiento representa V2, se co­
necta similarmente oon una leva y enlace 133 y 134 res-

375
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peetivamente, siendo la  leva 133 lo  mismo que la indica­
da en 130 o similar a e lla . El movimiento del enlace 134 
se aplica, de una manera semejante, angularmente al d ife ­
rencial 132. La pieza central del diferencial 132 regula 
la  proporción de ajuste de velocidad de un cambio de ve­
locidades 135, el impulso del cual se lleva sobre un árbol 
136 y se aplica al diferencial 7A. El lado entrante al 
cambio de velocidades 135 se deriva del impulso de otro 
cambio de velocidades 137. Este último se regula de a- 
cuerdo con la  recíproca de la distancia de recorrido 
presente en virtud de la proviaíoá de la leva recípro­
ca 138, accionada por el árbol 11, el cual gira de a- 
ouerdo con la  distancia de recorrido presente. Se verá
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que, en virtud  de la  d isposición  que se acaba de des­

c r ib ir ,  se suman lo s  cuadrados de V2 y v3, siendo lu e ­

go dividida la  cantidad resultante por la  d istancia  de 

recorrido presente (Rp) para obtener una expresión para 

la  aceleración  de la  d istancia de recorrido , la  cual se 

ap lica  directamente al d ife ren cia l 7A que regula el im­

pulso de la  d istancia de recorrido engendrado.

Refiriéndonos ahora a la  figura 3, se verá que 

e l aparato comprende un segundo grupo de d istribu ción  52 

que tiene lo s  árboles entrantes 53, 54 y 55A. El árbol 

53 está conectado por un par de engranajes cónicos 56, 

con el árbol 19 cuyos movimientos deben representar la  

d istancia de recorrido presente (Rp). Hay además otro 

par de engranajes cónicos 57 que están conectados con 

el árbol 53 y que sirven para accionar un árbol 58, co­

nectado con el árbol 11 , e l cual, se recordará que es 

un árbol entrante del primer grupo de d istribu ción  10 

y que tiene que giraT de acuerdo con la  d istancia  de 

recorrido  presente. El árbol entrante 54 del grupo de 

d istribu ción  52, está conectado con un árool 59 que es 

accionado desde e l árbol 1 por intermedio de un par de 

engranajes cónicos 60. SI árbol 54 tiene, por lo  tanto, 

un movimiento correspondiente a l vector VI. SI tercer 

árüol entrante a l grupo de d istribu ción  52 se mueve de 

acuerdo con ángulo futuro de mira (S f)  por razones que 

llegarán  a ser más cla ra s , más adelante. El cuarto ár­

bol entrante 55A es un árbol complementario de correc­

ción  cuyo f in , se explicará después. Los árboles sa lientes 

del grupo de d istribu ción  52 están indicados en 61 y 62 

y en sus movimientos, representan respectivamente la  d is -
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tancia de recorrido futura (Rf) y el tiempo de recorri­
do (T). El grupo de distribución 52 es tal como para efec­
tuar las determinaciones de Rf y T dados los tres facto­
res entrantes VI* Rp y Sf y la corrección complementa­
ria . El mecanismo del grupo de distrioución 52 es cono­
cido de por si y no forma parte del presente invento. SU 
la figura 5 se muestra un ejemplo del mecanismo empleado. 
Los principios del mecanismo se comprenderán por el s i ­
guiente breve esbozo. En la ecuación (1) dada preceden­
temente, se observará que la expresión para la distan­
cia de recorrido futura (Rf) comprende, como una correc­
ción a la distancia de recorrido presente (Rp), la  ex­
presión VI, T. Hay otras correcciones que consisten en 
las cantidades (( Rf eos Sp. eos Sf (1-Cos D) J) y 
(( Rf (l-Cos d) )) . La corrección VI T puede obtenerse de 
la manera siguientes El árbol 54 que gira de acuerdo con 
VI entra en un enlazamiento de naturaleza conocida 139, 
en el que se establece también T por medio de un árbol 
14o que es accionado por un árbol 141 de acuerdo con el 
tiempo de recorrido (T ). El enlace 139 produce un impul­
so sobre el árbol 142, proporcional a VI T. El árbol 142 
encaja en un diferencial 142, un lado del cual es accio­
nado por el árbol entrante 55a. Este último se mueve de 
acuerdo con la  corrección complementaria a la distancia

"pfde recorrido, esto es, (( Rf eos Sp. eos S f(l-cos  D)# 
( l-co s  d) } la  cual se deriva de una manera que se ex­
plicará más adelante. El árbol saliente 144 del diferen­
cia l 143 gira , así, de acuerdo con la corrección que tiene 
que aplicarse a la  distancia de recorrido presente, para 
derivar la  distancia de recorrido futuro. Esta corrección 
se amplifica por medio de cualquier amplificador apropia-



- 17-

4-
450

455

460
4

465

4
470

475

do 145 y se transmite a un árbol 146. El árbol 146 en­
caja en un diferencial 147 al cual está también conec­
tado el árbol 53 que gira de acuerdo con la  distancia 
de recorrido presente. El árbol saliente 148 del d ife ­
rencial 147 gira de acuerdo con la suma algebráica de 
la distancia de recorrido presente y las correcciones 
necesarias a la  última cantidad, para dar la distancia 
de recorrido futura. Así, el árbol 148 gira de acuerdo 
con la  distancia de recorrido futura. El árbol saliente 
61 está conectado con el árbol 148 para obtener el pro­
ducto deseado de distancia de recorrido futura (R f). EL 

árbol 148 conecta conecta con un árbol 149 para accionar 
una pieza de lera 150. Esta última puede atravesarse a- 
xialmente de acuerdo con los movimientos del árbol 55, 
el cual se mueve de acuerdo con el ángulo futuro de mi­
ra (S f). La leva 150 tiene un brazo de enlace 151 el cual 
en virtud del diseño del mecanismo, se mueve de acuerdo 
con el tiempo de recorrido (T). Después de una amplifi­
cación apropiada por medio del amplificador 152, se in­
troduce en el árbol 141 un movimiento de acuerdo con el 
tiempo del recorrido, el cual árbol sirve también para 
accionar el árbol saliente 62.

Hay un tercer grupo de distribución 63 con el 
cual comunican los árboles 61 y 62 y constituyen árboles 
entrantes. Hay los árboles entrantes adicionales 64, 65, 
66, 67 y 68 y los árboles salientes 55A y 69 y 70. EL ér 
bol entrante 64 está acoplado, por medio de un par de en 
granajes cónicos 71, con el árbol 3 y por lo  tanto, se 
mueve de acuerdo con el vector V3. El árbol 65 está co­
nectado, por medio de un par de engranajes cónicos 72
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con el árbol 2 y por l o  tanto, tiene un movimiento co­

rrespondí ai te al rector  V2, El árbol 66 está conectado 

por medio de lo s  árboles de transmisión 73 y 74, con un 

árbol 3B el cual constituye una primera prolongación o 

continuación del árbol 3 con un d ife ren cia l 75, in te r ­

puesto. Por razones que después se indicarán, e l árbol 

66 g ira  de acuerdo con la  desviación d. El árbol entran­

te 67 está conectado, por medio de lo s  árboles de trans­

misión 76 y 77, con un árbol 2B que forma una continua­

ción del árbol 2 con un d ife ren cia l 7B interpuesto. El 

árbol entrante 67 tiene un movimiento que representa a 

D, como se explicará . El árbol entrante 68 esta conecta­

do con un árbol interm ediario de transmisión 79 que es 

accionado por un árbol 80. Este último es accionado, a 

su vez, por un árbol 3o que forma una segunda extensión 

a continuación del árbol 3 a través del d ife ren c ia l u l­

te r io r  81. El árbol 30 tiene un movimiento que representa 

el ángulo futuro de mira (S f)  y el árbol 80 es accionado 

correspondientemente por lo  que el árbol 79 e, inciden­

talmente, el árbol 55 giran ambos de acuerdo con el án­

gulo futuro de mira. Hay otro árbol entrante en el grupo 

de d istribu ción  63 y éste está indicado en 82. EL árbol 82 

se mueve de acuerdo con el ángulo presente de mira (Sp) 

y deriva su movimiento por medio de un árbol de transmi­

sión 83, conectado con un árbol 84 el cual es accionado 
por e l árbol 29. Se recordará que el árbol 29 era actua­

do por la  rueda de mano de elevación asociada con la  mi­

ra de elevación y conducción, de manera que e l árbol 29 

tiene un movimiento determinado por e l ángulo presente 

de mira. Así, en resumen, el grupo de d istribu ción  64
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tiene árboles entrantes lo s  cuales introducen en e l me­

canismo del grupo de d istribu ción , lo s  siguientes fa c to ­
res ;

510

515

520

-i

525

-fr
530

535

Rf, T, V3, Y2, d, D, Sf y Sp.

De estos factores se derivan impulsos sobre lo s  
árboles 55A» 69 y 70» SI árbol 69 está conectado con un 

árbol de transmisión 85 que lle v a  un piñón 86 que engra­

na con la  pieza central 87 del d iferen cia l 75. El movi­

miento del árbol 69 y por lo  tanto, del piñón 86 , repre­

senta una cantidad (d - ^  ). SI árbol 3 cuyo movimiento

es proporcional a V3 pueie tener un movimiento represen- 
V3

tado por ( — — ). Por la  resolución  teórica  precedente, 

se verá que iguala, muy aproximadamente a D, de ma-

ñera que s i la  pieza central 87 del d ife ren c ia l 75 se man­

tuviera estacionaria , el árbol 3B al g ira r  de acuerdo con 
V3

) tendría también un movimiento que representaría muy

aproximadamente a Sin embargo, aplicando la  pequeña co - 
V3

rrección  ( d- -g —), se apreciará en seguida que el árbol 

3B se mueve de acuerdo con d. por ésto , el árbol 74 se 

mueve también de acuerdo con d y el árbol entrante 66 de 
un modo semejante.

SI árbol sa lien te  70 tiene un movimiento que

representa (D- - — ■)• El árbol 7o está conectado, por medio1£L
de un árbol de transmisión 88 con un piñón 88 que engrana 

con la  pieza central 90 del d iferen cia l 78. SI árbol 2 pue­

de ser considerado como teniendo un movimiento equivalen­

te a, o representado por (X2—) y el d ife ren c ia l 78 in tro -
KL

ducirá una corrección , de manera que el árbol 2B tendrá 

un movimiento igual a D. Además, se comprenderá que la  co ­

rrección  aplicada a l d ife ren c ia l 78 será pequeña, puesto
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que D es aproximadamente igual a la  cantidad ( - § - ) .

IEL árbol 233 tiene, a s i, un movimiento repre­

sentado por D, y se comprenderá ahora que el árbol en- 

540 trante 67 al tercer grupo de d istribu ción  63, recibe  un
+  impulso equivalente a D.

Si grupo de d istribu ción  64 se muestra, en d ia ­
grama, en la  figura 6 , y se comprenderá que esta figura 

ilu stra  un mecanismo cuyas partes individuales son cono- 
545 cidas.

550

555

4
560

565

En la  ap licación  del mecanismo del grupo de d is ­
tribución  64, se explicará primero cómo se deriva la  co­

rrección  que respecta a i  ( esta corrección  se a p lica , in ­

cidentalmente, al grupo de d istribu ción , por el árbol 67 

después de que, naturalmente, haya sido determinada p r i­

mero la  corrección  d con la  ayuda del grupo de d istribu ­

c ió n ). En la  ecuación (3 ) se hallará una expresión para 

_d en lo s  términos de V3, T, Rf, 3p, 3 f y D. Gomo se ha 

mostrado en la  ecuación (4 ) ,  precedentemente, la  ecua­

ción  (3 ) puede volverse a disponer para in trodu cir la  can­

tidad arb itraria  f in ita  K. La ecuación (4 ) puede dispo­

nerse nuevamente, como sigues Rf (Sen 2- -  CV= JjL -KT)
K

( 8 ). la  ecuación ( 8 ) an terior, ¿ h a  sido substituido 

por (d-Sen d) lo  que era una substitución  hecha in ic ia l -  

mente, en obsequio a la  se n c ille z  al e s c r ib ir  lo s  símbo­

lo s  y se ha usado CV para representar R f, CE. rara r e a l i ­

zar en el mecanismo la  ecuación ( 8 ) hay un árbol entran­

te 61 del grupo de d istribu ción  52, girando el árbol 61 

de acuerdo con la  d istancia  de recorrido futuro (R f) .

Este árbol 61 está conectado con un árbol 153, que se co­

necta con un árbol 154 a través de un d ife ren c ia l 155.
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El árbol entrante 62 que gira de acuerdo con T (tiempo 
de recorrido) acoiona un componente del diferencial 155 
por medio de un engranaje apropiado 156 por lo  cual el 
diferencial 155 tiene fijada sobre é l, una cantidad pro­
porcional a KT. De eete modo, el árbol 154 gira de acuer­
do con (Rf- KT). El árbol 154 conecta con un árbol 157 
que encaja en un enlazamiento de multiplicación 158. EL 
árbol entrante 64 al grupo de distribución, gira de a- 
cuerdo con V3 y su impulso se introduce también en el en­
lazamiento 158 por medio de un árbol 159. Por una dis­
posición apropiada del engranaje, estará claro que la  
cantidad establecida en el enlazamiento 158, por el ár­
bol 159, puede hacerse proporcional a de manera que 
el enlace saliente 160 se mueva en una distancia propor­
cional a c 22. (Rf -  KT) J. Este saliente rectilíneo se 

K
convierte en angular e impulsa el diferencial 161. El 
árbol saliente 162 del diferencial 161 conecta con una 
unidad amplificadora 162A, que comprende un cambio de 
conducción que se contrapesa para producir la  rotación 
del árbol 163 en tanto que el invertidor no se ha equi­
librado en el diferencial 161. Ocurrirá, un equilibrio en 
el diferencial 161, cuando el árbol 164 de é l, experimm- 
ta un impulso correspondiente a ( Rf (Sen d- ^.)-CV)). Su­
pongamos que el árbol 163 gira proporoionalmente a (d- 
V3), Entonces, siguiendo esta suposición, el árbol 70 se 
verá conectado con el árbol 163 de modo que se derive el 
impulso deseado sobre el árbol 70. Este último, se ex­
tiende también hasta un diferencial 164A y conecta oon 
él. EL árbol 67 que gira de acuerdo con D, coopera con

enlace 165 para hacer que el ár-un mecanismo de leva y
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bol 166 gire de acuerdo con (d-Sen d).

El árbol 166 comunica con el diferencial 164A 
y el árbol saliente de é l, 167, gira, por lo  tanto de 
acuerdo con la  diferencia entre las cantidades (d- 1- )  
y (d-Sen d). Se comprenderá que la diferencia es igual 
a ( Sen d- ¥5.). Este impulso se aplica a un diferencialXw
168 el cual, con tal de que se mantenga estacionaria la  
segunda pieza de e l, aplica la misma cantidad al mecanis­
mo 169. La distancia de recorrido futura (R f) se aplica 
también al mecanismo 169 por medio del árbol 170 que co­
necta con el árbol entrante 61, y el impulso del mecanis­
mo 169, tal como es recibido por el piñén 171, es propor­
cional a (( Rf (Sen d- 12. ). Este impulso se aplica a un 
diferencial 172 sobre el cual se aplica también, por me­
dio del árbol 173, como se explicará posteriormente, la  
corrección CV ( de donde CV*Rf CV). De este modo, el ár­
bol saliente 164 del diferencial 172, gira de acuerdo con 
([ Rf (Sen d- 22.)- CV)X La aplicación de este impulso al 
diferencial 161 efectuará el equilibrio necesario para 
que el invertidor detenga la rotación del árbol 163. La 
distancia que el árbol ha girado ya, tiene que ser, por 
lo  tanto, proporcional a (d - g2.), de la  cual expresión 
d se obtiene del diferencial 75 (vease figura 3 ). El ár­
bol 174 que conecta con el diferencial 168, se introdu­
ce s&emente para el fin  de aplicación de correcciones 
subsidiarias tales oomo la propia velocidad y el viento.

Ahora se indicará como se obtiene la  desvia­
ción D en el mecanismo. Puede determinarse tina expre­
sión para D en los términos de V2, T, Sf, Rf, como s i­
gue: Rf (Sen D eos Sf- H )*  -  2£ (Rf-KT), Esta ecuación

K K



- 23-

630

635

640

645

650

655

se rea liza  en el mecanismo, de la  siguiente forma: Se 

recordará que el árbol 154 g ira  proporcionalmente a 

(Rf-KT). Un árbol 175 conectado con el árbol 154, a p li ­
ca esta cantidad al enlazamiento 176 al que también se

ap lica  una cantidad proporcional a (Xí¿) por medio de unK
árbol 177 que es accionado indirectamente por el árbol 

65. La pieza sa lien te  178 del enlazamiento 176, produce 

por un engranaje interm ediario apropiado, una ap licación

a un d iferen cia l 179 que corresponde a (( YEl (R f -KT) )).K
En la  misma forma que en el caso del d iferen cia l 161, el 

árbol sa lien te  180 del d ife ren c ia l 179 pasa a un ampli­

fica d or  181 que comprende un invertidor que tiene un ár­

bol sa lien te  fin a l 69 e l cual g ira  mientras el in v e rti­

dor no esta oalanceado en el d iferen cia l 179. Este ú l t i ­

mo estará equilibrado sólamente cuando la  fuerza entrante 

al mismo del árbol 182, es equivalente a (( Rf (Sen D Cos

Sf - ¥|) )). Si el impulso sobre el árbol 69 es equivalen- K
te a (D- ^ ) »  entonces, como se verá más particularmen­

te por la  figura por la  figura 3, el árbol entrante 66 

se moverá de acuerdo con D. El árbol 66 se conecta con 

un lado de un d iferen cia l 183 sobre el cual se ap lica  

también una cantidad equivalente a S f, por medio del ár­

bol 184 que se conecta con el árbol entrante 68. De es­

te modo, el árbol sa lien te  del d ife ren c ia l 183, se mueve 

de acuerdo con (D i  S f ) .  Esta cantidad se ap lica  a un a- 

nalizador 186 junto con la  cantidad Sf del árbol 184. El 

miembro sa lien te  187 del analizador 186, mueve un compo­
nente de un d iferen cia l 188, proporcionalmente a (Sen D. 

Gos S f) .  El d ife ren cia l 188 tiene lo s  árboles de cone­
xión 189 y 190, manteniéndose el último estacionario ex­

cepto cuando se ha de ap licar una corrección  subsid iaria .
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Asi puede considerarse que el árbol 189 re ­

c ib e  e l impulso del analizador 186, con una corrección  

subsid iaria  igual a cero. El árbol 189 comunica con un 

d ife ren cia l 191, el cual, en virtud de una conexión a- 

propiada con el árbol 192, proporcional a (Sen D Cos

Sf -  Este impulso se ap lica  a un enlazamiento 193K
a l cual está también el árbol 153 que g ira  de acuerdo 

con la  d istan cia  de recorrido futuro Rf. El miembro sa­

l ie n te  194 del enlazamiento 193, comunica con el árbol 

182 que conduce al d iferen cia l 179. Se comprenderá que

680

4

685

690
*

69 5

el árbol 182 g ira  de acuerdo con { Rf. (Sen D. S f- ~ )  $•
K

De una manera ya indicada, esto produce e l eq u ilib r io  

deseado del in vertidor. Hay dos correcciones complemen­

tarias que tiene que proporcionar el grupo de d istrib u ­

ción  mostrado en la  figura 6, siendo una la  corrección  

complementaria a la  desviación vertioal y la  otra la  co­

rrección  complementaria a la  d istancia  de recorrido  que 

se ha de suministrar sobre el árbol 55A que entra en el 

grupo de d istribu ción  mostrado en la  figura 5. Tratando 

primero de la  corrección  complementaria de la  desviación 

v e r t ic a l ,  como se muestra en la  figura 3, hay un árbol 

entrante 82 del grupo de d istribu ción  mostrado en la  f i ­

gura 6, el cual árbol entrante g ira  de acuerdo con el án­

gulo presente de mira (Sp). Sp se ap lica  por medio del 

árbol 82 a un mecanismo calcu lador 195, al t o m il lo  guía 

del cual se hace que g ire  de acuerdo con Rf, en virtud 

de una conexión con el árbol 198 a través de un d iferen ­

c ia l 197 interpuesto, el cual árbol está conectado, a su 

vez, con el árbol entrante 61 que se mueve de acuerdo con 

Rf. El d ife ren cia l 197 se introduce únicamente para neu­

tra liza r  lo s  errores que podrían sobrevenir debido al des-
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plazamiento angular del cuadrante empleado en el meca­

nismo calcu lador 195. El mecanismo calcu lador 195 es 

ta l ,  que el miembro sa lien te  199 se mueve proporcional­

mente a (R f. Sen Sp) mientrasque el miembro sa lien te  200 

se mueve de acuerdo con (R f. Cos Sp). Hay un árbol en­

trante 68 (S f)  en el grupo de d istribu ción  que se conec­

ta con un to rn illo  conductor 201, y se recordará que hay 

un árbol entrante 66 que se mueve de acuerdo con D. Es­

te último árbol está conectado con una pieza de leva 202

que tiene un enlace 203 asociado a un cuadrante 204. EL

p e r f i l  de la  pieza de leva y la  d isp osic ión  general del 

mecanismo es ta l como para obtener un impulso sobre una 

pieza sa lien te  205 que será proporcional a (Coa Sf (1 - 

Gos D) )). Este impulso se ap lica  a un mecanismo ca lcu la ­

dor 206 a i que se ap lica  también el impulso del miem­

bro 199. El miembro sa lien te  207 del mecanismo de enla­

ce 206 se mueve, por lo  tanto, proporcionalmente a (( Rf 

Cos Sf Sen Sp (1-Cos D) )). Este impulso se ap lica  al ár­

bol 173 y de esta manera se obtiene la  corrección  com­

plementaria necesaria a la  desviación v e r t ic a l .  Para ob­
tener la  corrección  complementaria necesaria de distancia  

de recorrido  que se ha de ap licar al árbol 55A, se a p li­
ca también e l impulso del miembro 205 sobre un u lte r io r  
mecanismo calcu lador, de enlaces, 208. Adicionalmente se 

ap lica  a lo s  enlaces 208 el impulso del miembro 200, de 

manera que e l miembro sa lien te  209 de lo s  enlaces 208, 

g ire  proporcionalmente a fl[Rf Gos Sf Cos S p .(l-G os D) ))»

El impulso del miembro 209 se ap lica  a un d ife ren c ia l 

210. El movimiento del árbol entrante 67 el cual se mue­

re de acuerdo con d se ap lica  a una leva 211, cuyo en­

la ce  212 constituye una pieza que forma parte del meca-
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nismo de enlaces 213. El mecanismo 213 tiene una fuer­
za entrante del árbol 198 que, se recordará, se mueve 
de acuerdo con Rf. El miembro saliente 214 del mecanis­
mo calculador 213 se muere, así, de acuerdo con (( R f(l 
-Cos d) ) la cual cantidad se añade, a través del d ife ­
rencial 210, al impulso sobre el miembro 209, con lo  
que se obtiene la corrección complementaria € Rf Cos Sf 
Cos Sp. (l-Cos D) 5 Rf ( 1-Cos d) )) sobre el árbol 55A.

El árbol 84 al que se ha hecho referencia pre­
cedentemente como girando con un movimiento dependiente 
dA ángulo presente de mira (Sp), tiene asegurado al mis­
mo un piñón que engrana con la  pieza central 92 de un di­
ferencial 81. En virtud de la disposición del diferencial 
81, el árbol enerante 3B tiene, añadido a su movimiento, 
un movimiento correspondiente a la elevación de mira (Sp) 
de modo que el árbol de impulsión saliente 3o, se mueve 
de acuerdo con el ángulo futuro de mira (Sf) .  El árbol
80 está conectado con el árbol 36 por medio del par de
engranajes cónicos 93, de manera que se obtiene el mo­
vimiento deseado del árbol 80 de acuerdo con el ángulo

750 futuro de mira.
El árbol 45 que está descrito precedentemente

como teniendo un movimiento determinado por el movimien- 
to de conducción de la  mira, está conectado con un árbol 
94 que lleva una rueda de engranaje 95, la que engrana 

755 con la  pieza central 96 de un diferencial 97. El árbol
2B encaja en el diferencial 97 y hay un árbol saliente 
de impulsión 2c. Se recordará que el árbol 2B tiene un 
movimiento equivalente a D y puesto que el diferencial 
97 sumará el ángulo de conducción de mira, el árbol sa-
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lie n te  2c se moverá de acuerdo con e l ángulo futuro de 
conducción.

Los árboles 2c y 3c pueden con stitu ir  lo s  ár­

boles fin a les  sa lientes a la  transmisión del cañón, pe­

ro , como se ilu stra  en e l d ibu jo , puede haber dos u lte ­

r iores  d iferen cia les  98 y 99, interpuestos. Al miembro 

100 del d ife ren c ia l 98 se l e  pueden ap licar también co­

rrecciones subsidiarias ta l como por ejemplo, la  d er i­

va. También puede ap licarse  al miembro 101 del d iferen ­

c ia l  99 una corrección  subsid iaria  ta l por ejemplo la  

elevación  tangencial. L03 transmisores del cañón están 

indicados en 102 y 103, siendo estos de construcción muy 

conocida.

780

785

Por la  descripción  an terior, se comprendefa que 

teniendo los  árboles 2 y 3 unos movimientos que son pro­

porcionales a V2 y V3, la  mayor parte de la s  co rre cc io ­

nes de desviación necesarias para una posición  futura 

del blanco calculada, se determinarán directamente como 

funciones de V2 y V3. Las correcciones aplicadas subsi­

guientemente a lo s  movimientos de los  árboles 2 y 3 se­

rán pequeñas por las razones ya dadas y , por lo  tanto, 

se puede obtener una precisión mejorada en el e s ta b le c i­

miento de la  pred icción .
Además, la  mayor parte de las desviaciones ne­

cesarias son impartidas a lo s  transmisores del cañón y 

sólamente es necesario que se hagan subsiguientemente 

lo s  ajustes menores. Esto representa una importante eco- 

nomia de tiempo.
Esta s o lic itu d , que corresponde a la  presentada 

en Inglaterra el 9 de Junio de 1937 bajo el '12. 16.059,
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Los puntos de invención propia y nueva que se 

presentan para que sean objeto de esta patente de Inven­

ción  en España, son los  sigu ien tes:
1 2 ) -  Un aparato para la  regulación  de t iro  

de lo s  cañones anti-aéreos que comprende unos miembros 

cuyos movimientos representan lo s  vectores 72 y 73, las 

conexiones entre dichos miembros y lo s  transmisores del 

cañón o semejantes para la  ap licación  de las desv iacio ­

nes (D y d) sobre el cañón, siendo estas conexiones ta­

le s  como para perm itir que las desviaciones (D y d) sean 

determinadas primariamente como funciones d irectas o l i ­

neales de lo s  vectores 72 y 73 respectivamente, y lo s  

medios que cooperan con dichas conexiones para introdu­

c ir  en e lla s  las correcciones necesarias para dar va lo ­

res fin a les  precisos de (D y d ).
22) -  Un aparato según lo  reivindicado en e l 

punto 12 , en e l que la s  desviaciones D y d se conside­

ran para el establecim iento primario de lo s  transmiso­

res del cañón, como funciones d irectas 72 y 73, siendo 

escogida la  constante de conexión comonuna constante (K) 

o derivada de esta constante cuyo producto con e l tiem­

po de recorrido (T ), es aproximadamente igual a la  d is ­

tancia de recorrido  futura (R f) en e l sistema ap licab le  

de unidades.
3 2 ) -  Un aparato según lo  reivindicado en e l
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punto 22, en el que la  constante de conexión D y V2 ae 

toma como El donde ICL se m odifica con re la ción  a K (que 

en la  constante igual en su producto con el tiempo de 

recorrido , a la  d istancia de recorrido fu turo) por la  

introducción de una cantidad que corresponde al ángulo 

futuro de mira, a f in  de que la  desviación D pudiera 

igualar la  desviación verdadera acimutal y no simplemen-

830
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te la  desviación la te ra l en e l plano de mira.
4 2 ) -  un aparato según lo  reivindicado en cual­

quiera de lo s  puntos precedentes en el que hay, en adi­

ción  a los  miembros cuyo movimiento represaitan lo s  vec­

tores V2 y V3 otro miembro más cuyos movimientos repre­

sentan al vector VI, empleándose dicho último miembro que 

corresponde a VI, para la  pred icción  de la  futura d istan­

c ia  de recorrido  (R f) .
5 2 ) -  Un aparato según lo  reivindicado en e l 

punto 4 2 ), en el que lo s  miembros cuyos movimientos re­

presentan a VI, V2 y V3, están todos conectados con un 

primer grupo que tiene tres conexiones saL ientes de é l 
asociadas con tres conexiones entrantes al mismo, estan­

do reguladas dichas conexiones sa lientes condichas conexio­

nes entrantes, oon la  ayuda de esferas de balanaa o d is ­

p os it iv os  semejantes, de manera que la  conexión saliente 

asociada con la  conexión entrante VI, se mueve de acuerdo 

con la  d istancia de recorrido  presente (Rp); la  conexión 

sa lien te  que corresponde a la  conexión entrante V3, de 

acuerdo con la  elevación presente y la  conexión sa lien ­

te  que corresponde a la  conexión entrante V2, de acuerdo 

con la  conducd ón o arrastre presente, siendo dicho primer 
de d istribu ción  ta l ,  que cuando los  árboles sa lien -grupo
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tea del mismo se mueven verdaderamente de acuerdo cón 
las cantidades que ae intenta que representen, según 
se han determinado empleando las esferas de balanza en 
conjunción con el aparato externo de observación, se sa­
be que los árboles entrantes se están moviendo verdade­
ramente de acuerdo con los vectores VI, V2 y V3 que t ie ­

nen que representar.
6a) -  Un aparato según lo  reivindicado en el 

punto 5a, en el que el árbol saliente asociado con el 
árbol entrante correspondiente a VI, acciona, con o sin 
la  interposición de un dispositivo modulador de distancia 
de recorrido, a un elemento de una esfera de balanza, el 
otro elemento de la cual es accionado por un calculador 
externo de la  distancia de recorrido, habiendo una co­
nexión desde el árbol saliente en cuestión, hacia atrás, 
con primer grupo de distribución, para constituir un ár­
bol entrante adicional cuyo movimiento es dependiste 
de la  distancia de recorrido presente.

7Q) - Un aparato según lo  reivindicado en cual­
quiera de los puntos 4a al 6a, en el que está provisto 
un segundo grupo de distribución, siendo tal grupo de 
distribución, para el cálculo de la distancia de reco­
rrido futura y e l tiempo del recorrido, habiendo cone­
xiones entrantes a dicho segundo grupo desde el miembro 
que se mueve de acuerdo con VI, y desde el miembro sa­
lien te del primer grupo de distribución que se mueve 
de acuerdo con la distancia de recorrido presente, y 
en el cual aparato hay una tercera conexión entrante 
que se mueve de acuerdo con la  suma del ángulo presente 
de mira y la desviación d, determinada por la conexión

- 30-
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entre el miembro que se mueve de acuerdo con V3 y su 

sa lien te  al transmisor del cañón o semejante.

8a) -  Un aparato según lo  reivindicado en el 

punto 7Q, en el que hay un tercer grupo de d is tr ib u ­

ción  para determinar la s  correcciones de desviación , re ­

cibiendo dicho tercer grupo la  d istancia  de recorrido fu ­

tura y el tiempo de recorrid o , desde dicho segundo gru­

po de d istr ib u ción ; el ángulo presente de mira, desde u- 

na mira de observación, externa; los -se ctores V3 y V2 

de lo s  miembros que se mueven de acuerdo con e l lo s ;  lo s  

valores de D y d recib idos respectivamente de los  movi­

mientos corregidos de lo s  miembros que se mueven de a- 

cuerdo con V2 y V3 y finalm ente, el ángulo futuro de 

mira, derivado de la  adición  del ángulo presente de mi­

ra y la  desviación <1 obtenida de los  movimientos corre­

gidos del miembro que corresponde a V3.

99) -  Un aparato según le  reivindicado en e l 

punto 89, en el que el impulso del tercer grupo de d is ­

tr ibu ción , se ap lica  sobre un par de árboles, uno de lo s

cuales se mueve de acuerdo con (d -  V3_ ) y el otro se
K

mueve de acuerdo con (D -  72 ), aplicándose la  primera
KL

corrección  mencionada sobre un d iferen cia l dispuesto en­

tre el miembro correspondiente a V3 y una primera pro­

longación de é l ,  de manera que la  prolongación se mueva 

de acuerdo con d, aplióandose la  segunda corrección  men­

cionada (D -  72 ), similarmente, al miembro correspon- 
KL

diente a V2 , de manera que una primera prolongación del 

mismo, se mueva de acuerdo a D.

1C9 ) - Un aparato según lo  reivindicado en el 

punto 98 , en e l que las  primeras prolongaciones de los
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miembros correspondientes a V2 y V3 tienen, conectados 

con e l lo s ,  otros d iferen cia les  más, prolongado cada uno 

por otras prolongaciones referidas como segundas prolon ­

gaciones, estando aplicado al d ife ren cia l u lte r io r  aso­

ciado con la  prolongación del árbol correspondiente a V3, 

el ángulo presente de mira derivado de una mira de obser­

vación ex ter ior , de manera que la  segunda prolongación 

se mueve de acuerdo con ángulo futuro de mira, mientras 

que el d ife ren c ia l u lte r io r  de la prolongación del miem­

bro asociado con el vector V2 tiene aplicado sobre é l, 

el ángulo presente de mira de conducción observado desde 

una mira ex ter ior , de manera que la  segunda prolongación 

de dicho miembro asociado con el vector V2 se mueve de 

acuerdo con el ángulo futuro de conducción o arrastre.

l i o )  -  Tjn aparato según lo  reivindicado en el 

punto 102, en el que dichas segundas prolongaciones t ie ­

nen d iferen cia les  interpuestos en e lla s , a f in  de que 

puedan ap licarse la s  correcciones au xiliares de la  e le ­

vación tangencial y la deriva.
12Q) - Un aparato para el uso en la  regulación 

de tiro de los  cañones anti-aéreos, dispuesto y adaptado 

para funcionar substancialmente como se ha descrito  pre­

ce i en teniente, con referen cia  a los dibujos que se acompa­

ñan.
132) -  Mejoras en los  aparatos para la  regula­

ción  de t iro  de los  cañones anti-aéreos.

Tal y como se ha d escrito  en la  Memoria que an­

tecede, representado en lo s  dibujos que se acompañan y 

con los  fin es que se han especificado .
Esta Memoria consta de treinta y dos hojas es­

cr ita s  por una sola cara.
San
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