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Ref: H.L.N2. 76l
C.E.N2, 16.058/07

MEMORIA DESCRIPTIVA
para solicitar
PATENTE DE INVENCICHR
en
ESPANA
por VLINTE afios
8 nombre de la Sociedad VICKERS-ARMSTRONGS LIMITED, en-
tidad de nacionalidad briténica, establecida en Vickers
House, Broadway, Westminster, ILondres, Inglaterra, por:
"METORAS EN LOS APARATOS PARA LA REGULACION
DE TIRO DE LOS CARONES ANTI-ABREOS*®
D T T T T Y T T e
Este invento se refiere a los aparatos que se
emplean en 18 regulacién de tiro de los cafiones anti-aé-
reos y a los aparatos del tipo que comprende un calcula-
aor, en 108 cuales el radio vector de recorrido y velo-
cidad se trata en la forma de una pluralidad de componen-

tes de vector pars obtener los datos necesarios para los
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cariones.

Para identificar el movimiento del blance, pue-
de emplearse un sistema de tres vectores, siendo éstos
los vectores componentes a que se ha hecho referencia, de
manera cue la suma de ellos, dé el vector que representa
la velocidad del blanco tal como es en realidad. Para con-
veniencia en 1la operacién, los vectores ccmponentes se es-
cogen mutuamente en éngulos rectos, y en adelante se ha-
rd referencia a ellos, como vectores V;, V, y V5. EL vec=-
tor Vi representa el grado lineal de acercamiento o ale=
jamiento del blanco a lo largo de la linea de mira desde
el punto de observacibén; el vector V, representa el gra-
do lineal de movimiento del blanco en una direccién a
dngulos rectos a la vista de plano de la linea de mira;
el vector Vé representa el grado lineal de movimiento
del blanco en un plano vertical a angulos rectos de la

linea de mira. El vector equivalente a la suma vectorial

de V

1’ vV, ¥V, se considerard representado por V.

Tn los sistemas que comprenden la determinacién
de los tres vectores del recorrido del blanco, dos de los
vectores como Vé y V3 pueden determinarse, en general, con
precisién y continuamente si se cuenta con valores inter-
mitentes de distancia de recorrido, pero el tercer vec-
tor, tal como V

1
y después de un considerable lapso de tiempo, con la a=

, 86lo pueie determinarse con dificultad

yuda de las distancias jntermitentes de recorrido obte-
nidas por el aparato calculador de distancias.

®l principal objeto del invento es un sistema
que tiene una pluralidad de vec tores componentes, es el

de proyectar un aparato con el gue pueda determinarse el
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gi valor de uno de los vectores componentes conocicnao
los vectores componentes restantes y con el conocimien=-
to calculado o determinauov de otro modo, del vector que
representa en el momento el movimiento del blanco. Es
también, més especificamente, un cbjeto del invento, el
proyectar un sistema capaz de determinar enseguida el
valor del vector V} conociendo el de Vo y el de V3 y un
velor de V estimado o determinado de otro modo.

De acuerdo con el invento, en los aparatos
del tipo referido est& provisto un mecanismo para compu-
tar la suma de los cuadrados de las magnitudes de una
pluralidad de vectores componentes, de manera que se ob=
tiene el cuadrado de la magnitud del movimiento verdade-
ro representado por los componentes de vector, siendo
uno de loscomponentes de vector variado en magnitud mien-
tras se lleva a cabo la computs ibén, hasta que la solu=-
cibén dada esté& de acuerdo con el cuadrado de la magnitud
estimada o conocida de otro modo, del vector de veloci-
dad que representa la suma vectorial de tales componen=-
tes, con lo que puede determinarse répidamente el valor
verdadero del componente variado.

De acuerdo con una caracteristica ulterior
del invento, se emplea un medio que permite 1a indica=-
cibn de la raiz de la suma de los cuadrados de los com=
ponentes de vector en cuestidn, por lo que puede obser=
varse directamente la magnitud del movimiento represen=
tada por la suma vectorial de tales componentes,

Al aplicar el invento al sistema vector que
comprende los tres componentes de vector V3 Vo ¥ V3,

el aparato se aplica para la determinacibn de Vv, con
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conocimiento de Vo y V3 habiendo un mecanismo para sumar
los cuadrados de V, y V3 y para sfiadir a éstos el cuadra-
doc de una cantidad arbitraria, gque se ajusta a un valor
correcto de Vi cbservando el valor final producido para
V y ajustando el dltimo al verdadero valor, calculado o
determinado de otro modo, de V.,

Otros rasgos del invento estardn patentes por
la descripcifn particular que se hace mis adelante,

Al describir cémo puede llevarse a efecto el
invento, se ha hecho referencia a le descripecibn de o=
tra patente que se solicita con esta misma fecha. En
esa descripcién se emplea un sistema de numeracibn que
se seguird en la presente memoria,

A fin de que dicho invento puede comprender=-
se claramente y llevarse a efecto fécilmente, se descri=-
bird ahora el mismo més amplismente con referencia a
los dibujos que se acompafian, en los cuales:

La figura 1 muestra, en diagrama, el método
de empleo del invento en un sistema de regulacibén de ti-
roy

La figura 2 es un detalle del aparato mostra=-
do en la figura 1,

Fn la descripcibén de nuestra otra solicitud
de patente, estf descrito un aparato de regulacién de
tiro, que comprende varios grupos de engranajes disefia-
dos para llevar a cabo ciertos chlculos., Fntre estos
grupos de engranajes hay uno que esté destinado al cll-
culo de Vl Vo ¥ Vzs, en el que estas cantidades tienen
1os valores arriba indicados. Ia presente descripcidén

muestra como puede emplearse el invento en el grupo de
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engranaje que se acaba de indicar y bastaré dar séla-
mente una indicacibén sucinta de l2a funcién de tal gru-
po de engranaje.

ElL grupo de engranaje tiene, asociada con €1
una mira de elevacibn y de conducciédn indicada general-
mente en 1. Hay una rueda a mano de elevacién 2 y una
rueda a mano de conduccién 3, que accionan los 4rboles
4 y 5 respectivamente. EL 4rbol § esté conectado con el
puntero o aguja 6 y 1la esfera de equilipbrio 7, consti-
tuyendo la aguja 6 y 1a esfera 7, juntos, 1la esfera de
equilibrio de conduccibén. Hay una rueda a mano de regu~
1acién 8 que estd destinadaa girar proporcionalmente a
Vo. La rueda a mano 8 acciona un &rbol 9 que esté co-
nectado con un lado de un diferencial 10 sobre el que
pueden introducirse algunas correcciones subsidiarias
por medio de un &rbol 1l. w &rbol que sale hacia a-
fuera 12 desde el diferencial va sobre una pieza de
un mecanismo calculador 13. El érool 4 que gira de a-
cuerdo con la elevacién de mira, acciona un &rbol 14
que entra en un diferencial 15. La distancia de reco-
rrido del presente Rp, 8e€ establece también sobre el
diferencial 15, por medio del &rbol 16 que deriva su
mocién de una manera que se explicaré més adelante. El
&rbol que sale hacia afuera 17 desde el diferencial
15 acciona un tornillo guia 18 de un mecanismo de cal-
cular 19 que contiene un cuadrante 20. El 4rbol 4 ac-
ciona un érbol 21 que lleva un pifion 22 el cual en-
grana con los dientes del cuadrante 20. Se comprende-
r& que se introduce el diferencial 15 para compensar

el ajuste angular que puede darse al cuadrante 20 que
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de otro modo afectar{a al establecimiento de la canti-
dad Rp. Fl enlace saliente 23 del mecanismo 19 se mue-
ve de acuerdo con ( Rp. Cos Sp ) y éste se aplica a una
leva rec{proca 24 1a que as{ establece (HbTUEE'SE)’ en
el mecanismo calculador 13. FEl mecanismo fltimo, esté
conectado con un engranaje de velocidad variable 25,

por 1lo que el miembro saliente del fltimo 26, se mueve
de acuerdo a (ﬁ%%53§_§5)’ el cual movimiento es trans-
mitido al &rbol 27 que acciona 1la esfera de equilibrio
7. Se comprenderf shora que si se esté& moviendo la rue=
da a mano 8, de manera que el impulso generado produci=
do sobre el &rbol 27 y el impulso del momento produci-
do sobre el &rbol 5 son tales como para mentener el pun=
tero o aguja y 1la esfera en equilibrio, entonces se es=-
t& haciendo girar 1la rueia a mano 8 de acuerdo a Vé. pues=

to que el grado de impulso o arrastre se toma como sien=
V2

Rp.Cos Sp
Esto se desprende del anflisis del vector fi-

do igual a 1la cantidad (

jado en la descripcién de nuestra citada solicitud de
Patente, a 1a que se ha hecho referencia més arriba.

Como ya se ha indicado, hay un &rbol 21 que
es accionado por un &rbol 4 que actfia por la rueda a
mano de elevacidén 2,

ElL 4rbol 21 acciona también el puntero o agu-
ja 28 de una esfera de elevacién, de equiliorio 29. Hay
una rueda de mano 30 que, por medio de un 4rbol 31, ac=
ciona un diferencial 32, El filtimo, puede tener un &r-
bol ul terior entrante 33 sobre el que pueien establecer-
se correcciones auxiliares. Para 1los fines presentes se

supondrhd que la correccién subsidiaria es igual a cero.
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En este caso, la rueda de mano 30 se destina a girar
con un movimiento que representa Vi, Este movimiento
160 se aplica al mecanismo calculador 34, al que se aplie
ca también la distancia de recorrido presente (Rp)
por medio de un &rbol 35 que conecta con el 4rbol 16.
Una leva rec{proca 36 del mecanismo 34 hace que se a-
plique ﬁ% a un enlace de multiplicacibn por lo que
165 el producto del mecanismo 34 representa Z§. Este se
fija a un engranaje de velocidad variaul§p37 que ace
ciona un 4rbol 38 a una velocidad correspondiente a
%% . As{ cuando la elevacién generada sobre el Arbol
38 es igual a la elevacibén sobre el &rbol 21 como de-
170 rivada directamente de la mira de elevacibn, se sabe
entonces que la rueda a mano 30 se ha movido de acuer-
do a Vz. ( Por razones que son glaras por el anélisis
del vector a que se ha hecho referencia arriova)
T,os engranajes de velocidad variable 25 y
175 37 descritos, son de la clase normal y tienen una velo-
cidad constante de impulso derivada de un motor de ve=
locidad constante 40 que acciona un &rbol 41 al cual
est&n conectados los Arboles 42 y 43 que se conectan
respectivamente con los engranajes de velocidad varia-
130 ble 37 y 25,
1a esfera de equilibrio de distancia de re=-
corrido, esté indicada en 44 y se comprenderéd que la
aguja 45 de ellas es accionada desde una parte exter=
na por un érvol 46, siendo determinada continuamente
185 1a distancia de recorrido en dicho aigen de acciona-

miento. Hay una rueda de mano 47 que tiene que ajus-

tarse de acuerdo a Vj y se ver& que esta ruedia de mano
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lgacciona un &rbol 48 que esti conec tado por medio de pi-
*Jﬁones cbnicos 49 y 50, con un diferencial 51. Hay tame
190 - bién una gufa sobre el Arbol 52 al diferencial 51, pa-
ra 1a introduccibn de cualquier correccidén subsidia-
ria que pudiera necesaitarse, Por el momento se supon-
dra que se introduce una correccibn igual a cero, De
este modo, el &rbol saliente desde el diferencial 51,
195 gira de acuerdo con V;, y esta fijacibn se hace en un
engranaje de velocidad variable 54 que tiene una conew
xién constante de impulso 55, del arbol de accionamien-
to constante 41, El &rbol saliente del engranaje de ve=
locidad variable 54, acciona un diferencial 57 que se
200 mueve de acuerdo con la distancia de recorrido presen-
te, Tl Arbol 57 va sobre la esfera 44 y, como se compren=
derf, cuando se hace girar la rueda de mano & una velo=
cidad tal como para mantener la esfera 44 y la aguja 45
en equilibrio, se sabrf que la rueda a mano 47 se hace
205 girar para representar V;, Se introduce el diferencial
56 a fin de permitir que puede emplearse una rueda a
mano 58 de graduacifn de la distancia de recorrido, ac-
cionando esta filtima un &rbol 59 que estf& engranado a
un diferencial 56, para permitir el llevar a cabo la
210 graduacifn necesaria de la distancia de recorrido. A
fin de que ayude en el establecimiento de la distan=-
cia de recorrido, se emplea un mecanismo de acelera-
cibtn de la distancia de recorrido. Para'eate fin, el
mango 30 que se mueve de acuerdo con v3 transmite por
215 intermedio del érbol 31 un movimiento al &rbol 60 que
acciona un engranaje de tornillo sin fin 61, el cual

esta adaptado para cooperar con una leva 62, La Glti=
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ma, tiene un enlace 63 formado integralmente con un

cuadrante 64 que coopera con un pifién 65, La leva 62
tiene su perfil disefiado de modo de elevar, de acuerdo
al cuadrado de Vz. De este modo, la pieza exterior 65
puede ser considerada como teniendo un movimiento co-
rrespondiente a v32' Este movimiento es transmitido so-
bre un Arbol 66 a un diferencial 67. De una menra se-

mejante, el &rbol 9 que se mueve de acuerdo a V., esté

2
conectado con un 4rbol 68 que acciona un engranaje de
tornillo sin fin 69, el cual coopera con una leva 70,
La Gltima, tiene un enlace 71 combinado con un cuadran-
te 72 que acociona un pifion 73. El movimiento final del
pifion 73 corresponde a Véz. Hay un &rbol asociado con
el pifién 73, conectando este Arbol 74 con el diferen-
cial 67. El impulso del diferencial 67 se toma sobre

el Arbol 75 el cual, de este modo, se mueve de acuerdo
con 1a suma de los cuadrados de V, y V.,

Se dispone también un mecanismo para actuar
con Vi de la misma manera qQue se opera con Vé y Vs. A=
sf, el Arbol 48, que se mueve de acuerdo con Vi accio-
na un Arbol 76 cue hace girar a un engranaje de torni-
11lo sin fin 77, Este coopera con una leva 78 que tiene
un enlace 79 con el cual estd combinado el cuadrante 80
gue acciona un pifién 81, sobre un &rbol 82, ElL 4rbol 82
se mueve de acuerdo con el cuadrado de V. Bl Arbol 75
acciona un diferencial 83 que también recibe el impul-
so del Arbol 82 , Wl 4rbol 82 del diferencial 83, se
mueve, por lo tanto, de acuerdo con la suma de los cua=-

drados de Vp, Vo ¥ V3o Se puede decir, por lo tanto,

cue el Arbol 82 se mueve de acuerdo con el cuadrado de
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/. V siendo éste el vector de velocidad del cual V;, Vo y

V3 son los tres vectores componentes., ElL drbol 84 ac-
ciona un puntero o aguja 85, asociado con una esfera
86, la cual se muestra en mayor detalle en la figura 2,
Las graduaciones 87 de la esfera, no estén desplazadas
linealmente por la razén de desear que la esfera indi=-
que la raiz cuadrada de la cantidad Ve Se apreciaré
en seguida que un sencillo calibrado de la esfera, pér-
mitirf tal indicacibn con la esfera en la posicibén mos-
trada, se comprobarf que V es igual a 100,

Por 1la descripcién anterior, se veré que cuan-
do se esta maniobrando la rueda de mano 47 para éonser-
var el equilibrio en la esfera 44, entonces la magnitud
de V] el vector de velocidad del blanco en el momento,
estarf indicado, en 1a esfera 86, En la préctica, es di-
ficil seguir el cambio de distancia de recorrido del blan=
co pero, sin embargo, por un conocimiento de la naturae
leza del blanco, por ejemplo, en el caso de la aviacibnm,
un conocimiento del tipo de avidén concerniente, V puede
calcularse en un grado justo de precisibén. Un método al=-
ternativo de funcionamiento del aparato calculador es,
por lo tanto, el de suponer un valor estimado a V y a-
justar la rueda de mano 47 hasta que este valor de V,
aparezca en la esfera 86. As{, se tiene a mano un né-
todo répido, para obtener un valor de V; en un grado
justo de precisibén, Este valor de V;, como aparece so-
bre el &rbol 48, puede utilizarse en otras partes del
aparato de prediccibn o calculador.

En adicibm al aparato arriba descrito, hay el

mecanismo usual para producir la aceleracidn de la dise
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tancia de recorrido, pasado en la presuncibén de gque
EE%L = -———ii-——- . Para este proposito la distancia
de recorrido presente, se transmite desde el 4rbol 57
por intermedio de los &rboles 88, 89 y 90, a un meca=
nismo 91 que establece la rec{proca de la distancia de
recorrido presente, a un engranaje de velocidad varia=-
ble 92, Fl1 4rbol 89, incidentalmente, produce el accio=-
namiento del &rbol 16 que tiene que girar de acuerdo con
Rpe El impulso del engranaje de velocidad variable se
toma sobre un 4rbol 93 que penetra en un ulterior engra-
naje de velocidad variable 94, la proporcién de la cual
se regula por un &rbol 95, conectado con el érpbol 75.
Se recordaréd que al &rbol 75 se le hace girar de acuer-
do con la suma de los cuadrados de V, y V3 de manera
que el &rbol de impulsibn 96 del engranaje de velocidad
variable 94, gira de acuerdo con el grado de cambio de
Vi puesto que tal grado se toma como siendo igual a la
suma de los cuadrados de Vo y Vz dividida por la distane
cia de recorrido presente, Xl impulso del 4rbol 96 es
transmitido por intermedio del &rbol 97 a un diferencial
98 comprendido en el &rool 48. As{ se introduce al meca-
nismo una aceleracién que se aproxima a la que estd a-
sociada con el compounente V; para siuplificar aun més
la fijacién de Vy.

Tl invento ha sido descrito arriba con parti-
cular referencia a una parte del aparato de prediccién
o calculador que es materia de nuestira citada reticién
de Patente, Se comprenderd, sin embargo, que el invento
es generalmente aplicable a la determinacibén de uno de

un ntmero de componentes de un vector perticular cuan-
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do el valor de ese vector es conocido o ruede ser cal=-
culado. Se aplicarian los mismos principios generales
a cada caso particula?.

Esta solicifud que corresponde a la presen-
tada en Inglaterra el 9 de Junio de 1937 pajo el NQ,
16.058, se acoge a los beneficios del Arte., 51 del vi-

gente Estatuto sobre Propiedad Industrial.

— — s . ———— —

— Y v — — — i g S g Swn

Los puntos de invencién propia y nueva que se
presentan pars que sean objeto de esta patente de Inven-
cién en Espafis, son los siguientes:

12) - En los aparatos del tipo a que se ha he-
cho referencia, un mecanismo para computar la suma de
108 cuadrados de las magnitudes de una pluralidad de
componentes de vector, de modo que se obtiene el cuadra~
do de la magnitud del movimiento verdadero representa-
do por los componentes del vector, siendo uno de los
componentes del vector variado en magnitud mientras se
l1leva & cabo la computacién, hasta que la solucifn dada
esté de acuerdo con el cuadrado de la magnitud estimada
o conocida del vector de velocidad, que representa la
suma vectorial de tales componentes, con lo que puede
determinarse répidamente el verdadero valor del compo=
nente variado.

20) - Un aparato segdn lo reivindicado en el
punto 19, en el cue se emplea un medio que permite la
indicacién de la raiz de la suma de los cuadrados de

los componentes del vector en cuestién, por lo que pue-
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| € obervarse directamente la magnitud del movimiento re=
presentada por la suma vectorial de tales componentes,
329) = Un aparato seglin lo reivindicado en los
puntos 12 o 22, en el que el aparato se aplica a la de-
terminacién de Vi por conocimiento de V, y Vi, habiendo
un mecanismo para sumar los cuadrados de Vo y V5 ¥ para
apiadir a éstos el cuadrado de una cantidad arbitraria,
la cual se ajusta a un valor correcto de Vi, observando
el ltimo valor producido de V y ajustando este dltimo
al valor verdadero de V, calculando o determinando de
otra manera,
42) - Un aparato seglin lo reivindicado ex el

punto 32, en el que el valor de V_ se establece sobre

2
un mecanismo que produce el cuadrado de dicho valor y
en el que el componente VS se trata similarmente, sien-
do entonces sumado el producto por medio de un mecanis-
mo apropiado de suma, afiadiéndole el cuadrado del produc-
to de un miembro -jﬁstable cuyos movimientos deben repre=
sentar Vi, siendo establecido el resultado final de la su-
ma, en un mecanismo de puntep o aguja y de esfera, tenien-
do ésta una graduacién tal, que indique la raiz cuadrada
de la suma, por 1o que dicho miembro ajustable puede re-
tirarse hasta que se obtiene el valor correcto calculado
de V. en la esfera, sabiéndose entonces que dicho miem-
bro ha sido retirado para representar a V, por el valor
escogido de V,

52) = Un aparato segdn lo reivindicado en el
punto 492, en el que la cantidad que representa la suma
de los cuadrados de V_ ¥y V, se lleva a un mecanismo don=

2 3
de es multiplicada por la reciproca de distancia de reco-
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rrido presente, para obtener una expresifn por el gra-
do de cambio V1 1a que es transmitida apropiadamente a
dicho miembro movible para ajuste de acuerdo con Vl.

62) - Un aparato segin lo reivindicado en los
puntos 42 o 59 en el que dicho miembro ajustable tiene
unea conexién con un engranaje de velocidad variable, de
modo que varie la proporcién de velocidad de acuerdo con
la fijacién de dicho miembro g ustable, y en el que el
engranaje de velocidad variaole, acad ona el cuadrante de
1a esfera de equilibrio de distancia de recorrido, la agu-
ja de la cual, se ajusta de acuerdo con la distancia de
recorrido del momento, observada externamente.

70) - En un aparato del tipo & que se ha hecho
referencia, un mecanismo para computar el valor de V; los
valores dados V2 y 73 y un valor de Vi calculado o deter-
minado de otra maners, mecanismo construido, dispuesto ¥y
adaptado para funcionar substancialmente como se ha des-
crito preceientemente con referencia a los dibujos que
se acompaiian.

89) = Mejoras en los aparatos para 1a regulacién
de tiro de los oafiones anti-aéreos.

Tal y como se ha descrito en la Memoria que an-
tecede representado en el dibujo que se acompafia y con
los fines que se han especificado.

Esta Memoria consta de catorce hojas, escritas
por uns sola cars.

san Sevastién a i 8 JUN 1938

II Ao Triunfal,
Pe Ao

ML/ Te | /Z/%ﬂ@ o
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