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VEBMORIA DESCRIPTIVA
) para solicitar
PATEWNTE DE IHVENCION
en
EsSPARA
por VEINTE afios
a nombre de ABAX CORPORATION, entidad norteamericana,
amstableoilda en & Bast 45th Street, Wuevn'York, BSTADOS
UNIDOS DU AMERICA, por
"MEJORAS BN LOS DISPOSITIVOS PARA RYGULAR
HOVIMINTOS DR ACUERDO CON FUNCIORNES®,

Este invento se refiere n dispositivos pera

controlar movimientos con arreglo a funciones matemé-
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ticas, y a la utilizacidn de estos dispositivos en sis-

tenas de desoubrimiento de aviones y de coamtrol de
fuego antiadreo.

Yegdn un detalle delwminvento, se ofrece un
dispositivo para obtensr las coordenadas polares de
wa punto movible partiendo de los valores de sus 0o«
ordenadas restangulares, Degdn otro detslle, se ofre-
ven medios automdticos para mantener un anteojo diri-
gido a un blanco (por ejemplo, un avibn) que se mueve
a una altura constante en una ruta fija a veloeidad
constente. Segdn otro detalle, se ofrege un disposi~
tivo para predecir lu cantidad ean que una variable came
biard en un intervalo de tiempo predeterminado, siendo
dicha variable una funcibn de tiempo. Segln otro de~
talle, me ofrece un dispositivo meednico para computar
la ocorrecaifn en una variable x dada por la expresifn

g;,.!w 52 . gi; , donde x es una funoién de
t

tienpo y T es una funcibn de tiempo independiente.

Otros varios detalles del invento resulte-
rédn de la deseripcifn de los dibujos anexos, en los
cuales:

La figura 1 es un disgrama que representa
gl principio del dispositivo para obtener las coorde-
nadas polares de un puonto movible, a gue llemaremos
aquf un distribuidor;

La figura 2 representa en escala anmentada

una parte de este diagrama;
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La figure 3 es una vista diagramédtica de

una realizacidn del distribuidor;

La figura 4 es una vista mas estruetural
de otra realizacidn del distribuidor, en algado, y
en parte en seccidn transversal;

La figura 5 es un diagrama de una estacifn
central completa para la determinsoién Sptica de la
posieidn, ocon control automdtico del antecjo, inclu-
yendo un distribuidor;

La figura 6 es un Adlagrama destinado & ex-
plicar el principio del funcionamiento automético;

La figura 7 ez un diagrama que explice un
mecanismo que constituye una parte de la estacidn cen~
tral segin la figura S; y

La figure 8 representa una modificacién del
eontrol automitico del anteojo, haciendo uso de un
segundo distridbuidor,

%1 distribuidor segdn el invento estd basa-
40 en el prineipio sigulente, Por ejemplo (figura 1)

supongamos que O es una estacién de observacién, OY y
0X son dos.ejea de coordenadas regtangulares en el pla~
no norisontal, v A es la proyeaceifn horizontal del
aeroplano en un momento dado, eon las coordenadas po~
lares r v g. Despues de un intervelo de tiempo 4t,

A llegar§ a Ay, oon las coordenades polares r + ar y
g+ dge

Ts evidente, segdn las figuras 1 y 2 que:
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,Zgz’
dr = dx cos g + dy sen g (1)
rdg = « dx sen g + dy cos g (2)

B1i suponemos que __g;_ = 4% y _%wz_ = 4,

y 8i dividimos las dos expresiomes (1) y (2) por r,

el resultado es: '

_d_§__n dlog r= 4, ocos g + d' sen g (3)

g = - d}1 gen g + 4 cos g (4)
De las ecuaciones (3) ¥ (4) aparece gque pue-
den gomputarse los valores dg v 4 log repartiendo de

45 , 8 yg

El dispositivo representadc dlagreméticamen-
te en la figura 3 realisa este ofmputo de manera con-
tfnua. Dos manivelas, 1, 2 permiten a dos operado-
res hacer girar dos discos 3, 4, el uno proporgionsl-
mente a d% y el otro proporcionalmente a 41 , He-
tos dos disoos eatdn en el mismo plano. Al través

de las caras de loz dos discos, encima de los mismos

y debajo de ellos, se extienden cuatro ejes 5, 6, 7 y

8, que son paralelos a una 1fnea que conecta 108 cen-

tros de los discos., Cada uno de estos ejes lleva en-

gajado un rodillo de friceién 9. Cada uno de los
rodillos 9 estfn cen contacto eon una cara de uno

de log discos 3y 4. A log rodillos de los ejes §

y 8 se les dan movimientns longitudinales en sut ejes

proporeionales al seno del dngulo de alcance g, ¥ a

108 rodillos de los ejes 6 y 7 se les dan movimien-

tos longitudinales proporeionales al coseno de este

fngulo. Estos movimientos se efectdan por dos en-
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engranajes 12 y 13 que engranan entre sY y que girsa
en direcciones opuestas por la nceifn de um pequefio -
sngranaje 13' que se hace girar en un dngulo propor-
eional al dngulo de alcance g, (como el eje 19). Unas
5 chavetas 14 de lus ruedas dentadam 12 y 13 encajan en
rapuras ds unos brasos 1p de bastidores aorrederos 10,
11, que estén oonectados con los discos 9 por miembros
de conexifn que se representan diagremAticamente como
horquillas. Las rotaciones de los ejes 6, B8, se suman
10 por un diferencial 16; la rotacifn del sje 5 g6 res-
ta de la rotacidn del aje 7 por otro diferencial 17.
Fl tercer eje 18 del difersncial 16 gira as{ propor-
cionalmente a d log r, y el tercer eje 19 del diferen~
" ofal 17 gira proporcionalmente a dg.
15 La rotacidn del eje 19 se transmite & un dis-
@0 20, y la rotacifén del eje 18 se transmite a un di-
farencial 21 donde se suma a la rotacidn del eje 19.
La suma se transmite a un segando disco 22, psralelo
y conedantrioo al disco 20. FKste disco 20 tiene una
20 ranura radial 23 en la cual va guiado un extremo de
una varilla 24 que pasa tambidn al travéds del disco
22 por una rapura 25 en torma de una espirel exponen-
¢ial. Como resultado de esta disposicifn, la varilla
24 se desplasa en un plano horizontal aon arreglo a
25 los oambios en las coordenadas polares dg y dr.
¥n la realizacibn representada en la figu-

ra 4, las variaciones de cuos g y de sen g oomo fane-
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¢ién de g no son seguidas de una manera contfmua, sino
en grados, lo oual, al propio tiempo que da una apro-
ximaeiln completamente satisfactoria, hece posible
utilizar una transmisién de camhio de veloecidad aom-
puasta de ruedas dentadas, en lugar de usar un disposi-
tivo con ruedas de friceién que podrfan estar sujeto

a deslizamiento,

La disposicidn es la que sigue:

La circunferencia de un efreulo estd divi-
dida en cierto pdmero de segmentos tzles que la pro-
yeacidn, en un difmetro, del trayecto de un punto
que atraviesa esta circunferencia e+ igual para ca-
da uno de dichos sagmentos,

El valor adoptado para el seno (0 el core-
no) para ceda uno de ectossegmentos es un valor medio
sobre este intervalo.

En 1a préetica, con dos grupos de tres ve-
locidades diferentes (un grupo de velocidades en un
gsentido y el otro grupo en el otro sentido) y un pun-
to libre, se alcanga una aproximacién perfectamente
suficiente.

La figura 4 representa la porcifn del dis-
tribuidor correspondiente pare computar 4 * cos I: 4
El operador hasece girar la manivela 26 proporcional-
mente a 47 . Fl eje de esta manivela controla,
por medio\de engranajeg obnigos 27, dos ejes ooncén-

tricos 28, 29, 10 cuales hace girar en direcciones
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opusttas, Kl eje 28 tiene un grupo de tres ruedae den-

tadas 30, 31, 32, de difmetro decreclente. ¥l eje 29
tiene el mismo nimero de ruedas 33, 34, 35, de did-
metro creciente, Un eje 36, paralelo a 28 y 99, pue
5 de deslizarse longitudinalmente en sus zojinetes.
Un resorte 37 lo impulsa hacia la ilzquierda. Bn es-
te a2je van acufiadas dos grupos de tres ruedas denta-
das 38, 39, 40 y 41, 42, 43, K1 diémetro aumenta des-
de la rueda 38 a la rueda 4C, que es igual a la rueda
10 41, v luego el didmetro disminuye hasts la rueda 43,
La diatencin entre las diversas ruedas dentadas mon-
tadas ea los ejes paralelos 28, 29 y 36, varfa de
tal manera que solo una de las ruedas del eje 36 pue-
de ponerse en engransje con una rueda del eje 38 o del
15 eje 29, con un punto libre, en le posicién central, en
el cual no engrana ninguna de las ruedas, Desple~
zando a 1o largo el eje 36, lo cual pusde efectusr-
se & mano, puede hscerse engranar el par de ruedas
destinadas & obtener el valor deseado del coOseno.
20 Fegdn la figura 4, esta operacién se efec-
tda por medios electromagndticos. Uma caja tubular
44, situada en la prolongacidn del eje 36, encierra
dos eleotroimanes 4%, 46, sujetos a dicha caja. Un
tercer slectroimén 47 estd en lfnea con los anterio~
25 res, y Se mantiene fijo en una caja 48. ¥l elec-
troimdn 4% tiene s0lo un enrollamiento. Los dos elag~

troimanes 46 v 47 estén provistos cada uno de dos
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enrollanisntos coneédntricos. L.ogs efectos de astos

earollamientos se anulan entre si. El ndeleo mo-
vible del alectroimdn 45 es de una pieza con el ele
36, HE1 pdeleo movible del electroimfn 46 es de una
pieza con el del electroimdn 47. E1 regorrido delads
0leo de émbolo 4% es de tres unidades, el del nffoleo
46 a8 de dos, y el d2) ndoleo 47 es de una unided.

21 enrollamientn del electroimén 45 estd conegtado
en serle ocn el enrollamiento interior del eleetroinféa,
46, Rl enrollamiento exterfior de este dltimo estd
conectado en serie con el enrollamiento interior del
elactroimédn 47. Un extremo de los dos enrollamien-
tos interiores 46 y 47 y un extremo del enrollamien-
to exterior 47 estén conectados con uno de los polos
de una fuente de corriente 49. El enrollamiento de
45, y el enrollamiento exterior de 46 y el enrolla~-
miento exterior de 47 estén ooneotndos con una serie
de placas de contacto 50 a %5, que tienen la forma

de segmentos de circulos concéntricos vy que se so-
breponen parclalmente. Hstas placas de contacto es-
tdn atravesadas por un brazo de interruptor 56, ou-
yo aje estd conectado con el segundo polo de la fuen-
te d2 corriente. La longitud respeotiva de cada uno
de estos segmentos y su distribuoién en torno del eje
de rotacibn del brawo 5% son tales que el paso del
brazo 56 por enecima de ellos corresponde a dliversas

combinaciones en la excitacién de los electroimanes
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4%, 46, 47. Para cada una de estas combinacioneg, el
eje 36 me desplaza longitudinalmente contra la fuer-

za del resorte 37. Fara una rotacifn completa del

brazo 56, el eje se wologs sucesivamente en siete pow

siclones distintas que corresponde al engransje de
diferentes pares de ruedas y al punto libre central.
Cuapndo el brago 56 gira al través de un 4ngulo gy
la manivela se acciona proporcionalmente a d- , el
eje 36 gira pr0porcionalménte ad’ cos g, oon una
sproximaseidn que ep por completo suficiente,

El dispositivo que computa d sen g es and-
logo al que se representa, y, como €1 es controlado
por las ruedas montadas en los ejes 28, 29, pero con
un brazo 56 que estéd desplazado en 90° oon respecto al
qua se representa en la figura 4. Un mecanismo de la
misma clase computa d sen g y d' cos g.

La figura % representa un digtribuidor que
contiene ¢l invento incerporado en un aparato de di-
receibn de fuego, que incluye medios para determinar
la posicién de un aeroplano y para computar e indi-
car los datos balfsticos requeridos pera acertar el
avién oon une bomba explosiva. Bgtos datos inolu~
yen &l alecance 0 acimut para el caiién g3, el alesn-
¢e de tierra u horigontal d3, el alzado del cafin

3 la graduseién de e spoleta para la bomba €50

El aparato contiene un anteojo 57 que es

controladn automfAticamente on elevaaién y en alcance
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despues de habargse mantenido apuntado al avidn duran-
te varios momentos, suponilendo que el ovidn vuela a
una altitud constante y a velocidad constante en mag-
nitud y en direcolén.

Un eje huaco 58 tlens movimientos girato-
rios proporaionales a 10s cambios en el alcance del
anteojo 57, Bl anteojo estd comectado con el aje 58
por un tren de engranajes gue comprende una rueda cen-
tral 59 de una piege con %8, y que engrans eon un pi-
Bon 60, el cual va montado en un 2Je que pivota en un
brazo gus puede orientarse en alcance c¢on el anteojo.
Este eje tiene un segundo pifién 61 que engrane con
ung corona fija 62. Tn cuanto 8 la elevacibn, uns

manivela 63, montada en el eje oscilante del antecjo,
tiene una chaveta que encaja en una muesca espiral

64 de un disco 65. Un tren de engranajes 66 conec-
ta este disco con un eje 67 concéntrico con el eje
hueco 58. La muesca espiral 64 estd formada de ma-
nera que un cambio en elevacifn del anteojo en un
fngulo 8y corresponde a una rotacién del eje 67 en
un Angulo proporcional a log ecot a,, K1 eje 67 y un
eje 69 estén conectados por ol difarencial 68 con un
eje da salilda 71 de tal manera que la rotacién del
eje 71 es proporcionsl a la suma de las rotaciones
de los ejes 67 y 69, Kl eje 69 recibe rotaciones
que gon proporcionales a log 3, Esta rotacién del

eje 69 ge produce a mano por medio de un mango 70.
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%l operador de este eje observa las indicaciones de

un altfmetro que le da la altitud z. Cuando hace gi-
rar el mango 70 observa un disco P0' que estd gradua-
40 logeritmicamente y hace las indicaciones de este
disco igﬁalea a las del altfmetro que estd observan-
do. De esto resulta que la rotasidn del ele ?1, por
ger proporcional a la suma de las rotaciones de los
ejes 67 y 69 es proporcional a log ¢ + log cot 8, =
log 4, {slendo d, 1la distancia horigzontal del verda-
derc avién), la rotacidn del eje 71, que es propor-
¢ional a log dl’ es transmitida por ele eje 72 al eje
73. Un difereneial 74 conecte el eje 73 con unm eje
73' y un ele de salida 75 de tal manera que la rota-
oidn del eje de salida 7% es igunl a la suma de las
rotaciones de los ejes 73y 73'. %l eJe 73" se hace
girar por el =je 58 5l travds del eje 78, de maners
que su rotacién es proporeional al Angulo de alcance
g del anteojo. La rotugifn del eje 75 es, pues,
proporcional a g * log dl‘ El eje 78 controla, por
medio de un tornillo sipn fin, un disoo giratorio 76
que estd atravesado por una ramnura radial. Con el
disco 76 estf asociado otro diseo 77 en el cual hay
una ranurs espiral exponeneial. T1 diseo 76 gira
proporeionalmente a g,, bajo el impulso dal eje 78.
Una varilla 79, perpendiculer al plano de los dos
discos 76 y 77, va encajada en gsus vamaras, El

desplazamiento de la varilla 79 por los discos 76 y
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77 es el mismo que el desplazemiento de la varilla 24
por lcs discos 20 y 22 de la figura 3 gue ys& se ha
explicado. Por consiguiente la &fstencia entre esta

‘ varilla 79 y el centro de los discos es proporgional

a d; (la distancis horizontal al seroplano), ¥ su po-
sieifn angular depende directamente del dngulo de al-
cance gy. Las coordenadas rectangulares de esta va-
rilla, con respecto a una horizontal y a una vertical
que pasaa por el centro de los diécos en el plano de
los mismos, son por tanto proporeionales a las coor- |
denadas correspondlentes s V1 de la proyecceifn hori-
zontal del aesroplano.

La varilla 79 est8 pivotada en un bloque
79' que se deeliza a 1o largo de dos ejes 80, 8l, per-
pendiculares wno a otro. Estosg ejes tienen pifiones
82 que encajan en gremalleras fijas 83, y cada eje
tiene en uno de sus extremos una rueda helicoldal 84
Que engrana eon una varilla rogeada 8%, Una de las
varillas 85 estd por tanto desplazada longitudinalmen-
te con arreglo a 1 ¥ la otra von arreglo a Xy . ¥n
la figura 5 el resto del dispositivo se ha represen-
tado 2010 en cuanto se refiere'a la verilla 85 que e
desplaza con arriglo a Xy Las disposiciones son
ldgnticas para la varilla 85' que se desplaza con
arreglo a ¥ye

A un extremo de la varilla 8% que se des-

plaza oon arregle a Xy va acuiiado un rodillo 86 que
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estd en contactc con un disco B7 al cual un motor
(no represeatado) comunica un movimiento de rotacifn
uniforme. La distanoia desde el medillo 86 al centro

del disco 87 es asf proporcional a dx, . El ro-
at

dillo 86 arrastra al desplazarse uma barra 88 que va
guiada longitudinalmente. Uno de loas extremos de ee-
ta barra tiene una lfnea de cabello vertical 90, te-
niendo la correspondlente barra 89 para yy wna linea
de cabello horizontal 91. Volveremos a referirnos
a osta parte del aparato.

El otro extremo de la barra 83 scetiene wna
barra 92 que se puede hacer correr, usando una gra-
duacifn como gufa, para yener en ouenta la gorreceidn
debida al viento. Fl extremo libre de la barra 92
tiene un estilo trazador 93, que estd en contacto con
ia superficie de un tamdor registrador 94 gue gira a
velocidad constante. En el eje del estilo 93 va pi-
votada una varille con bragos desiguales 95. Rl bra-
20 mas corto de esta varilla tiene un rodillo 96 que
eatd en contacto con el tambor 94 en la parte poste-
rior del estilo, La varilla 9% es as?! orientada
automiticamente segin la tangente a la curvs que re-

presenta mﬁ » Bn el punto en que 21 estilo esté

en eontacto gon el tambor 1la varilla 95 forma un An~-
gulo? con un plano perpendiaular al eje del tambor,
de manere que tan' = a° X] 5 @on elerto retraso ané-
ate
- 13 =
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logo al que existe en la determinacibn de la velooi-
dad por medio del rodillo 86, ¥stos dos retrasoc
pueden oorregirse mecédnicamente, como se verd mas
adelante.

Conocemog, pues, X, ¥y sus dos primeres de-
rivadsas en relaoidn con el tiempo, Partiendo de es~
tos elementos, el aparatc calcula la correspondiente
coordenada X3 del blanco al tiempo del impacto, re-
ferida a la posioidn del cafién, Xy = X ¥ (7 __g}é;.__

. 2 2 «

+ KB+ '.1'2 g,dtgz ) P,, donde T es el tiempo de
trayeotoria del proyectil desde el cailén al blanco
wa, una correceidn que tiene en cuenta el viento,

y P, una correceifn que tlene en cuenta el paralaje
entre la estacidn ceatral y la baterfa de cailones.

Dos dispositivos cooperan a este célculo.
TUno de ellos oomprende dos discos 96 y 97, dispues-
tos en un plapo paralelo a los dismeos 76, 77 que se
han mencionado arriba. 11 diseo 96 tiene una ranura
radial, y el diseo 97 una ramura en forme de una espi-~
ral exponeneial (como en la figura 3). La varilla 79
que estd ya encajada en las ranuras de los discos 76
¥y 77 encaja iguslmente en las de los discos 96 y 97,
Yu posicidn en x, @ y; o8 definida, como arriba se
dice, por la orientacién reciproca de los discos 76
y 77. Los disaos 96 y 97 van pivotados en una cofre—
dera 98 que se desliza en un bastidor 99 que a su veg

puede desiizarse entre dos gufas 100, El desliza-
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miento dal bastidor 99 se tranomite a gna.barra varti~
eal 101 sujeta en foma regulable al bastidor de mane-
ra que puede regularse longitudinalmente con respecto
al mismo, Se dispone una escala graduada para faci-
1itar este ajuste, que se hace para tener en ouenta
el parslaje entre el sparato de control del fuego y
el oailén.

A la base de esta barra 101 va articulada
ana varilla 102 que tiene bragos desiguales, u br;-
20 nas corto tiene una rapura longitudinal, en la cual
encaja una chaveta sogstenida por una tuerca 103,

Egta dltima va monteds en un tornillo vertlosl 104
gque estd pivotado en un brago sobre la barra 101,
Beste tornillo se hace girar de manera que su posiciln
represente una magnitud que llamaremos T. La posi-
0idn angular del tornille es regulada constantemente
con arreglo a 1los cambios de esta magnitud T. Esta
regulacidn se efectda a mano par medio de una menive-
1la 106§, que hace girar el tornille 104 por medio de un
eje 109 engranado con un eje vertioal 109' que estd
encajado en el tornillo 104. La magnitud T es fun-
eién de la posicibn y movimiento del avidn e indica
el tiempo que necesitarfa en omda instante una bomba
para viajar desde el caiin a la posicibn en que en~
contrarfa el aeroplano, posicidn que se llama fre-
cuentemente el punto de impacto. E1 operador que

hace girar la manivela 105 solo tiene que mantener
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un puntero 106 conectado con el eje 109 en que va
montada la manivela, en lLfnes con otro puntero 107.
Bl puatero 107 es movide por una leva tridimensio-

nal 108 de tal manera que su posicifn indica auto-

- mAticamente el valor instanténeo de ©. El mecanis-

mo para realigar esto ce explica a continuacién,

La manivela 105 y el eje 109 no solo hacen girar

el tornillo 104, sino tambidn un tornille 110 guje~
1o Longiﬁudinalmenxe, por medio de una varilla ver-
tdoal 110Y engranada con el eje 109 y sujeta al tor-
0illo 110, 21 tornillio 110 tlene una tugrca 11 a
la oual va sujeta una varilla 112 que es paralela al
eje del tambor 94. E1l desplazamiento latersl de esta
varilla por los movimientos axzlales de la tuerca 111
es por tanto, proporclonal a T. Las partes son pro-
poreionales de tsl manera que la dietancls desde la
varilla 112 al punto en gue el estilo 93 estf en
eontactoeon el tambor 94 representa _T , o, mae de-
seablemente, T  mas constante que sg introduce pa-
ra gorregir ela;etraso en la deteruinacién de velooi-
dad. Las partes asociadas eon el tambor 94 se re-
prasentan en mayor escala en la figura 7, a la cual
s¢ hard referencis al e xplicar su funcionamiento,
Una sazunda transmicidn hace girar otro tornillo
vertical 110. Iste tornilio tiene una tueres 111

a4 la cual va sujeta una varilla 112 paralela al eje

de un tambor 94, Heta varilla se desplaza lateral-

“ 16 «



10

15

20

25

{53701

mente proporeionalumente a I , esumentada en una oons-

tante, pars qorregir el retraso ea la determinacifn
da la.¥elogddad... - ... . v SIS

. usles diseos .96y 97 mentados en la. "‘?F??‘d@s'
ra 98-8e ‘hacen girar por medio de.conexiones Qoé ;os
ejes que hagen girar los diecg 76 y 77 y una eonexién
con el distzibuidor 115 que es:similar a la represen-
tadacen la figura 3. Bl eje 78 que tiene el torni-
1llo sin fin que»haheugirar el diseo 76 esté engra-
nado con un eje 122 que impulsa el disco 96, = El
aje 7% desde el difersncial 74 estf oonectado por me~
dio del eje 121 y los diferenciales 119 y 124 a un eje
123 que hace girar un toraillo sin fin que impulsa el
disco 97. El diferencial 124 sume al giro dsleje 121
los movimientos giratorios del ede 122, de igusl manew
ra que el diferencial 74 suma el movimiento giraterio
del eje 78 al del eje 73.. Por consiguiente, oconside~
rando 8olo estas conexiones que ge han.descrito, los
discos: 96 y 97 recibirfn mowimientos de rotaoién iddn-
ticos & Los dec los discos 76:y 77.

“EY funofonamiento del dlgtribmidor 215 sirve

para Har novimientos adicionales & los dicos 96 y 97,
corr objeto ds hacer la rotacién de estos discos dife~
rente de la de los discos 76 y 77. El eje de sali-
da 116 del distribuidor estf conectado por medio de
un diferencial 118 oon &l ejJe 122, de manera que la

rotacifn del eje 122 y del disoo 96 es igual a la ro-

-17 -
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tagifn del eje 78 mas la rovecifn del eje 116, K1
is; de salida 117 del distribuidor estd comectado

por nsdio de un diferencial 119 con el eje 123°', de

manera que @l movimiento de rotacién del eje 123' es -
la suma del movimientd giratario de los sjes 117 y 121,

Bl eje 122 que, oomo se ha dicho, gira pro+
poroionalmente al Angulo de acimut -g-, impulsa el
ejJe de entradal22' del distrlibuidor,

Este eje de entrada 122' es el eje que Ope-
ra el pifidn 13 del distribuidor representado a la de-
recha en la figurs 3, Como se ha explicado an'rela*
o4dn con la figura 3, las manivelas 113, 114 del dise
tribuidor, representadas ea la figura 3, oomo 1 y 2,
determinan la rotaeién de los ejes do salida 116 y
117 del distribuidor, que ge representen en la fie«
gura 3 como 18 y 19, De eBto resulta que cuando Se
hate girar a mano la manivela 113 se producen movimien-
tos rotatorios de los ejes 116 y 117 hasiemdo girar
log discos 96 y 97 de tal manesa que determinan un
movimiento vertical del bloque 98 gue produde wn mo-
viniento de deslizamiento vertical ﬁellbaltidor 99,
que influye en las partes asociadas ocon el tambor 94,
De igual manera, cuando se hace girar la manivela 114
del distribuidor, se producen movimisntos rotatorios
de los ajes 116 y 117 que desplazan el bloque 98 ho-
rhzontalmente, Este movimiento horizental se trans-
mite, por medio de ua bastidor gorredero horisontal-

mente, gue no se representa en los dibujos pero que es

> 18 @



similar al bastidor %9, & otro mecanismo de tambor
procisamente lgual al mecanismo asociado c¢on el tam-
bur 94,

ln operador estacionado en ia manivela 113

observa las partas seociadas con el tambor 94 que se

L 911

representan en mayor escala en la Tigura 7. ¥l ope~
rador hace glrar la manivela de maners que haga pa-
sar la varilla 102 por la interseccién de la varills
112 ¥ la varilla 9% que estf en el punto O representa-

10 40 en la figura 5 vy tambldn en la figura 7. Al hacer
est0, hace givar la manivela 113 en proporeifn al va-
lor & que es igual a .Eik, con arregio al funclo-
namlento del ﬁiutribuido;, cono ge descoribe en rela-
e¢ibn con la figzura 3. "1 resultade de esuta operacifn

15 3¢ oxplicard on relacidn con la figura 7.

Supoagamos que  (figura 7) es el #Angulo

variable que ls varilla 10Z forma con la varilla 112,
Za ifnes 3, gue es un efreulo alrededor del medio
del tambor 94, em la posicidn del estilo 93 cuando

20 la veiocidad es O, egto es, ouwvando el disco de fric-
cibn 86 e¢std en el medio del disco de friccidn 86,

"

Bn el tridngulo ORL, el lado (¥ = { ax + 7 tan
"EEL" 2
= dx, + I . dzz_“ ; 8l paso que el lado MM es igusl
I
a UN tan , y tan=' = _T , donde 0 es la distawcia cons-
0
25 tante del eje de articulacibn de la varilla 102 &l eje

del tornillo 104;

- 19 =
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1

42 es el valor ie la diferencia entre la
coordanads Xy del bleneo en el momentn del Impaoto re-
ferida a la posicidn del cailén y la correspondiente co-
ordenada x, de la proysccibn del aeroplano en el tiempo
referido sl punto de observacién, excepto los t#eminos
sonstantes de correccidn del viento y paralaje dgue se
introduocen en la forma previamente explicada., FPero

el tridngulo Ul perwunece constantemants idéntico

&l tédrmino PG, donde B es el punto de articulmeidn

de la werills 102 y P« es un segmento de una lines rec-
ta gue pasa por el eje de articulacidn de la varilla

95 v que es paralela a la varilla 112. Por consiguiend
te el lado PR del tridngulo PR serd constantemente igusl
a Hi y representa el valor qus se dijo en la pégins
que el aparato tenfa gue calenlar.

La manivela 114 del digtribuidor se hace gi-
rar por otro operador que observa el mecanismo asocle-
do con otro tamhor sirmilar al tambor 94, pero ac-
2lonado por movimlentos horizontales del blogue 98
¥y porel tornillo 85°*,

fn 2sta operucidn, los dos operadores estén
Observando la posioidn de las VHrillas que aparecen

como coordenadas rectangulares, pero es+tfn de hecho

- 20 =
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computando antondticaments las coordenadas polares re-

queridas pars dirigir el fuego. Asi, en esta oOpera-
2i6n, el giro del oje 122 =25 proporcional a 83 el
fngulo de . glcance o acimut reguerido para el cafifn,
al paso gue el eje 123' estd girando en proporcién

al logearitno de d}, el alcance de tierra reguerido
para el safi6n. DL valor instantfneo de 83 puede ser
eaviado a la baterfa de callones por un transmisor
128 conectsdo con el eje 122, El slcance de tierrs
del cafibn puede leerse en un disco 126 conectado con
el eje 123" y marcado con una escala sntilogaritmica.

%1 alcance de tierrs cl:5 vy la gltitud 2 ce
usan para caleular automiticamente la elevacién del
caidn © vy la graduscidn de la espoleta ey listo
8e realiza por el aparato representado en el dngulo
inferior derecho de la figura 5.

Una leve giratoria tridimensicnal 108 se ha~
ce girar a una velocidad proporcicpal a log d3 por una
conexibn con el eje 123!, por nedio de un eje 127.

Lg suporficie de csta levs estd en ocontacto con un
rodillo sostenido por 2l extremode un brazo 129 que
va moptado en un ¢je que pivota en una tuerca 130,
Esta dltima es sostenida por un tornillo 131 que gira
proporeinopaimente a log z, Lajo el impulsc del eje 132,
transmitido por el contraeje 133. La forma de la leva
ez tal qua el aje que suvetlene oL braze 129 gira en

»

proporeibn a lu magnitud T gque es funcidn de log d .,
<

- -2} -
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y log a. De esto resulta que la posgicidn del puntero
107 en este eje representa el valor instanténeo de

la magnitud T. Tste puntero, come ya s ha explicna-
do, es seguido a mano por el puntero 106,

La graduacién de la bomba e, se computa par-
tiendo del valor de T por medio de uwna leva tridimen-
sional 134 movida por el eje 127 que gira en proporcifm
a log d}‘ Bgta leva estd en contacto con une pleza de
un brago 135 cuyo eje esté pivotado en la tuerca 130
impulsada por el aje 132 cuya rotacifn es proporcional
a logaritmo log z, Bl movizlento giratoric de este
eje se suma al del eje 109' movido por el eje 109 que
gira en proporcidn a la magnitud T, por un diferencial
136!, de mansra que el eje de salida 133 de este di~-
ferencial es impulsado en proporcifn a ese ¥n easo
de bombas controladas por mescanismos de relojerifa en
vez de espoletas, la graduaoidn de la bouba es inde-
pendiente de 1la altitud, y la leva 134 y partes azo-
ciadas no son nzcaesarias cuando se usan dichas bogbes.

Como la graduaciép de la bomba tiene que ha-
cerse algunos segundos antas del momento del disparo,
gs necesario corregir este valor, gue serfa 93 gi la
gradusacidn de la bomba fusra simultdnea con el dispa-
ro, teniendo en cuenta la primera y segunda derivelas
de tiempo de &y ¥ el intervalo fijo entre la gradua-
eibn de la homba y el digparo. 51, ocomo en el presen-

te aparato, solo se considera la primera deriveda de
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tiempo, la correcdOn es inadecuada.

Fara poder hscer lu corrsccidn en e,, que

3)
tiene en cuenta tento su primera eomo su segunda de-
rivada de tiempo, 21 eje 138 que gira an proporeidn
.

a ey detorming la rotaeifn e un tornille 139 gue
tiene una tuersa 148, Uste tornilio estd dispuesto ap
povicitn paralala al aje de un tagbor 141 que gira
a velocddad wilforme bajo ol impuloo de us nmotor 1427,
51 tambor 14l puede deelizurse & 1o largode un 2je
bajo el iuwpulso de wna chavata sostenida por la tuer-
ca 140 y que =std encajada an una muescs circular de
dicho tambor.

Dos varillas, articuladas sobre un eoje fijo
1256, llevan sendos rodillos 142, 143, mantenidos en
contacto con la superficie del tambor giratorio 141,
E1 braso gue sostiene el rodillo 142 es mde corto que
el que sostiene el rudillo 143, Por el contrario, la
prolongacidn del brazo que sostiene el rodillo 142,
mag alld del eje 130, ex was larga que 1a del otro
brazo. Lac longitudés: vecpectivas Thy T, de lce bra-
208 que sogticnen Los rndillos est8n relacionudos con

lac loagitudes de sus recpeetivag prolongaciones ¥

. por la expresidn:
€ - r I
vi{il=2)

en la cual v es igual a la velocidad periférics del

tanbor 141 yy¢ es ipual al intervalo de tiempo entre
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la graduacidn de la sspoleta de la bomba y el disparc
del caillbn,

Las prolongaciones de los brasos gue costie-
nan log rodillos terminan en ojetss l44, 145, Hn el
funeinsnamiento de onte aparato, estos ojetes se sepa-
ran mag O menos oon arrezlo a log camblos en la velo-
cidad y aceleracibn uel movimiento longitudinal de la
tusrca 140 y el cilindro 136. ElL funcionamiento eg
tal gue la tangente del fngulo que la lfnea que cobeg~
ta los ojetes forma con la 1fnea perpendicular al eje

del eilindro ag proporcional a la deseada oorrecoidn

de ey basada en su jrimera y segunda derivadas de tiop-

po. Junto a log ojetes 144 y 145 hay un adismco 246
gue tiene 1lfpeas rayndss perpendiculares a un didwe-
tro del disco. Un operador hace girar el disco 146
por medio de una rueda de manivela 147, para mantener
la direceibn de las lineag del disco paralelas a la

de una lfgea recta gue pasaé por los dos ojetes. La
rotacién de la manivela 146 hace girar un tornillo 148,
Una tuecrea 149 nontada en este tornillo tiene una cha-
veta que encaja en una ranura radial de un brazo hecho
de ana piega con el diseo 146, La rotacifn del tor-
nillio 148 ss, por tanto proporclonal a La tungente

del 4dngulo que la 1inea entre los ojetes Torme con

la linea perpendionlar al eje del cilindro y es ast
proposwional & la deseads correccifn de 650 La ro=

tacibn del torniilo 148 se suma a la rotacibn del gje
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138, que es proporeicnal a €3 en el diferepcial 150,
de manera que el eje de salida de este diferencial
Zira en proporcidn a ej mag la eorreccidn requerida,
gue llamamos 240 Tgto es la verdadera graduscibn de
espoleta que se ha de hacer y que ze envia a la bate~
rfa por un transmisor.
La alovacidn del caliér © p se aomputa en dos

operaciones, Vna primera sproximacifp del valor

de ‘5 pe obtiene por el funcionamiento de una le-
ve ¢ilindrica 151, Hsta leva estd encajada en el eje
da salida de un diferencial 153 que resta la rotaeién
del eje 132 de la rotagidn del eje 127, de panera qua
la rotaeién de la leva es proporcional & log z ~ K log

d La leva tiene una ranurs 152 en la gue encaja

3
una chavete 153 acntada en una cremallera 159, 84

la leva oiifndrica 151 se pusde retener contra el mo-
vimisnto longitudinel, el rocorrido de la oremallera
159 darf uwna gproximacién al valor de ¢ Para co~
rregir ssta aproximacidn de manera que dé un valor
axacto de?z, se da al cilindrode leva 151 un ligero
nevimianto longitudinal controlado por una leva gi=
ratoria tridimensional 153. Una pieza angular 128
que encaja en la leva 125 va sujeta a una chaveta gue
gntra en una ranura oircevlar de la leva 151, La leva
154 gira por la necidn de un eje 155 movido por el

eje 127 de manera que su velocidad de rotacidn es

proporeional a log d}‘ La leva 154 ec degplazada

- 25 -
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longitudinalmente por una tuerca montada er un torni-
1lo 157 movido por un eje 156 engranadc en el ele 132,
de manera que zu retacidn es proporcicnal a log z.
Los movimientos Jongitudinales de la cremallera 159
gue represeantan el valor corraeto de la elevaeldn del
caddn 3 son transferidos por ua engranaje 160 & un
transmisor 161 desde el cual son snviados a la bate-
rfa.

U1 control automdtico de la punterfa del
anteojo 57 se basa en el efecto siguiente:
‘ Buponganos que hay un aeroplano gue Se nue~
ve a altitud consteate, a belocidad constante ¢, &
10 largce de una lfnea recta que es horizontalmente
proyectada en AB (figura §). Supongemos que el aero-
plano estd directamente sobre el punto F de la lfnea
4B, E1 obscrvador ectf en (., La lfnea AB forma un
Angulo 8 con lua direceién 00! desde ela cual se cal-
gulan log fngulos de alvance, Tl alcance del asro-
plano en un momento Aadoes g ¥ cu digstancia horigzon-
tal desde el punto de obgsrvacibn es d, . Conscide~
rando el movimiento del aeroplano en unh pequeio ele~
mento de tienpo dt, tenenws;

e . dt ., Ben (a ~ 51) =.d; dgl

de donde dg; =0 .sen(a-g)) .= & . sen (a-g)
it dl z cot Sl e

Tomando 8, como la cleveeifn angular del aero-

plano en el punto d¢ observacidn, puede mostrarse que la

w 26 -
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derivada de tieupo de log cot 8y tiene un valor simple,

a saber:
d log 0ot 8, =0 . cOS (a - 51) = @ o ocog (& gl)
dt dl 2 oot 8q

Ye e xplicarf ahore oomo se¢ aprovechan estas
relaciones en la realizacifn del invento representada

en la figura 5
Al opaerader que tisne a su cargo poner la

mainivela 70 gl valer de log z por medio del disco 70!
se le conffa tambidn el tradbajo de.manipular oLTas

dos manivelas 162 y 163 al comienzo de una determina-
eibn de posgicibn. La manivela 162 se colcoca en una
posicidn que representa el #ngulo a. Priumero se pone
aproximadamente a este 4ngulo por las propias observa-
olones del aeroplano que hace el operador, por las aua-
les coloca un d4iseo 165' que se hace girar por la mani~
vela 162 mediante ¢l eje 165 y un tornillo sin fin 165",
Bl mismo operador hace girar la manivela 163 hasts que
un valor apruximado de la velooidad del sweroplano ¢
aparece en el disoo 167. Bl disco 167 esté gra-

duado iogarftmicamente y s e haoe girar por un torni-
1lo sin fin 168* en un eje 168. Hcte eje y el eje

132 que, comos e ha dicho arriba, es impulsado propor-
cionalmente a log », entran en un diferencial 166 des-
de el cual se extiende el eje en que va montade la ma-
nivela 163. Por coneiguiente, al poner la escala del

diseo 1567 al valor aprozimado de ¢, el operador hace

- 27 -
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girar la wmanivela 163 en una cantidad proporcional al
valor (log ¢ - log «) o log _¢ .

ElL eje 165 que se hgce girar proporoionalmens
te @ -a~ termina en un diferencial 169 que ttambidn
recibe un movimisnto de rotaecidn proporeional a 8,
desde el eje 58 por conducto de los ejes 170 y 171.
£l eje de salida 172 dei difevencisl tiene, por tanto,
una rotseibn proporgional ~a= (a - gl). fste eje
172, por medio de un tornillo sin fin 173, determina
la rotacifn de un disco 174 que ticne una renura ra-
dial. Con este Aisco estd asociado un segundo disco
175 gue tlene una ravura exponencial, n1 Aisco 17%

23 accionado, por medio del toraillo 176, proporeio-
nalmente a log _¢ + & = g . Bsta rotacibn se Cbtle~
ne restando log dl de log ¢ en el diferencial 177 gue ‘
conecta el eje 72, ouya rotaciln es proporcional a log
dl’ con el eje 163, cuya rotacifn es proporcional a
log ¢o Bl ejJe de c=allda 178 de este diferencial se
hace girar, por tanto, proporcionaimente a (log ¢ «
log dl} olog ¢.. Elejel?8y el eje 172 que,
como se ha dichoy gira proporcionalmente a (& - g,), en-
tra en al diferencial 179; de nuanera que el eje de
salida de este diferancial gque tiene el tornillo 176
gira proporecionalmente & (log lglu v oa - gl)e Una

1

varillia 180, paralela al eje de los Algcos 174 y 175,
ancaja en sus rapuras. Su distancia cop relacién sl

zentro de los diccos es proporcional a _e . La vari-

- 28 -
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1la gira alradedor de oste cantro proporeionalmente a
(a - gyJo Za varilla 180 encaja en vanuvas de dos ba-
rras 181, 182, perpendicnlares entre si, v las desplse
za lateraimente, una proporcionalmente a;

o aos (& ~ 51) = d log cot &,
dt

y 1o otre a:
- sen (8 = ;) = dg .
1 at

£l movimiento de la barra 131 se transmi-
te a un rodillo 183 que ¢stf an contacto con el die-
a0 184 al que un motor nho representado hace girar a ve-
locidad constentz., FLl rodillo 183 se mueve a 1o largo
de un aje 185 gn el gue wa encajado y aci hace que
este eje glre en br0porei6n a 1og cot 5. La rota-
cidn del eje 185 8@ transmitide al =je 67, que glra
gon el anteojo 57, por medio de un difbrenaialhsé
an el oual termina tamhidn ua aje 187, =quipado con
ug volante 138 que esth destirado a la mmnipulaciﬁu
preininar del anteojo y a oorreccionss s mano.
%l movimiento de la barra 182 se comunica
a un rodillo 18% yue s@ desplaze o 10 largo & un
eje 190 en que va encajado en contaetc con un disco
191 que gira a velocidad constente por un mnotor no
reprasentado. Bl eje 190 gira, por tanto, proporeio-
nalmente a 8y - La rotucidn del eje 190 se transmite
al aje 78 por un diferencial 192. Bn ecte diferen-
clal termina igualmente el eje 193 provisto de un vo-

lante 194, destinado, como el volante 188, & apuntar

w29->
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prelininarmente el anteolo y a correcciocnss a mano.

Para evitar la necesidad de colocar contf-
nummente el anteojo por medio de volantes 188 y 194,
sa dispone un mecanismo que permlte & un operador po=-
ner las nmanivelas 162 y 163 de manera que el anteojo
siga al asroplano automfticaments y con exactitud.
Oste mwecanismo se demeribiré shora.

La rogacldn del ®je 165 que, como se ha di-
cho, represeuta sproximadamente el fdnpulo -a-, es
tragsmitida a un disco 197 por nmedio de un contraeje
19% y un torpdllc sin fin 196, Un radiv estd mareado
en este disco 177 cumo ge ve en la figura 5. La ro~
tacibn del eje 168, que, como se ha dicho, correse
ponde a log ¢, se suma en un diferencial 198 a lg ro-
tacibn del eje 195 que corresponde A ~-a-., L& Suma
de estos dos movimientos glrstorios es transmitida
por un tornillo sin fin 195 a un disco Z0C concdntri-
¢o con el diseo 197. L diseo 200 gutd delante del
digeo 197 v es trensparente, pars que al través del
mismo pueda verse el radio marcadu an el disco 197.
Gn el disco 200 va marcado una 2spiral exponencial
onyag ccordenadas polares son:

'm Q
= log o

Delante del Adisco 200 estéd situada la 11~
nea de cabello 90 sostenida por la barra 8 afriba
mencionsda, y también una linea de cabello 91 soste-

nida por una harra 89 que et accionada por el torple

- 30 -
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1lo 85" de igual nanera yue la barra 88 8s acclonada

por el tornillo 85. Las lineas de cabello 9C y 91

son novidas lateralmente por las barras 88 y 89 ea

proporeifn a dx, ¥ dy, respectivanente,
at @

E1l operador gue ha puesto primero lag mani-
velas 162 y 163 aproximadanente colocando los dlg-
a0z 165' y 167 con arreglo a los datos sproximados,
puede luego regular estas manivelas a unn posicibn
sractamente ebrrecta sin mas que hueerlas glrar de ma-
nera qua al radio marcado en el disco 1497 y lacur-
va marcada en el digco 200 se curten en el punto de
iaterseccidn de lag lfncas de cabello 90 y 91. Das~
»ues de regular de 2ste modo las nanivelas, el control
d2l anteojo es sutomético 8k ol aeroplann vuela a una
altitud constante ¥ a una velogidad constante en mag-
nitud y ea direccidn. i no, log operadores encar-
gados del antecjo efectdan las correccilones necessa~
riag por medio de low volantes 188 y 194, y el opera-
dor ercargado e manipular las manivelas 70, 162 y 1632
las regula pars nantener la interseceidn del radio mar-
oado 2n el disico 197 y de la curva trazada en el disw
eo 200 an el punto de interseceidn de las lineass de
aabello 9C v 91,

La figure & represepta una forms modificada
de control automdtico del anteoje, Jon esta disposi-
¢ibn, la regulacién preliuinar y las correcciones -

se asepuran completamente por los Operadores del ane-
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teojo. Los volantes 184 y 194 que los operadores ha-
cen girar al resular el anteojo actdan dirsctamente
sobre lejes que piran proporcionalmente a8 g ¥ a log
eot §,.  kara el control automftioco se dispone un
distribuidor 201. Bste distribuidor aprovecha el
heeho do que las primeras derivadas de & v de log
cotg 8, pusden constitulr un sistema reatangular de
coordenadas, materialinado en la realizacibn de la
figura § por &l mecanismo gue tiene loz discoc 174,
175 v s varilla o= gonexwidén 180,

Bl ddetriduidor 201 es anflogo al distribui-
dor 115 de la flgura 5. Las correcciones de log va-

lores Je

&3

o -

, ¥ e Tog oty £, pasan por ios ojes 202

vy #07, en cada uno de 10 qualeg va iotarpussto un
embrame de dsseonaxibn 04, 208, Al principio, el
Anzulo -g-~ puede darse gproximalamente al Aistribuidor
£or nndlo de la manivela 162 y de un eje 207 de un di-
ferencial 206, Otro eje 16§ de estz diferencial transe
nite -a-~ al diferemcial 169, lo mismo que en la figura
5. Kl valor log e l1llega al disco 174 desde el di~
ferenclal 179 después de haber pasado por el diferens
eial 213, en el nusl entra, por via del eje 212

log _¢  que viene del distribuidor por via de la 11-
ajee 209 (el difercncial 213 recibe log cotg &,
deade el eje 67 por via del contraeje 214). Bl valor
(a - gl}, por otra parte, llega al dlsco 17% des-

hl

de oL digtribuidor por via de log ejes 208 y 172. Pa-
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ra el propbésito de un ajuste aproximado de la regulaw

0ibn, ce ha dispurcto, adends de la napivela 7¢ des-

t>

tineds a ser asoionada I,1-0_90390W'umaj.mem:e a loz u, una

manivela 215 destinada a s°0 acclonada proporcicaal e

log e La manivels 70 va montada de manera que pue=
P
1o deslizarse cn su 2je 21D, fe panera que el pifidn

da 4nzulo 2.7 que es o und pieza con oeta manivaw
ia astard normalmente fuera de contacto aon una rue-

-

da gorvespondients 218, que et de una pleza con el
eje 219,

¥ara la regulacifn aproximada se hacen gi-
rar sucesivemente las nanivelas 215 y 7C, con arreglo
& las indicaciones asproximadas obtenidas mirando la ve-
locidad y ia altitud del aeroplano. la rotacidn en
log _¢ _es rancnitida & un puntero 221 por medio de
un toﬁnillo 220 jque es de una pieza con el eje 212.

Bate puntero se desplaza delante de un disco
222 que gira a log z bajo el control del tornillo 223
gue =28 de una pisza con ei eoje 216. Los desgplazamien-—
tog relativos del extrapmo de puntero del disco son por
tanto proporeionales a log ¢ y el disee tlene una
graduacién ingaritmica en ¢. Durante la regulacin
aproximada el embrague de frigoién 210 rechala, Tles-
sonsctando 204 v 205 se puede, por tanto efeatuar el
pago al cono muerto de aenit, sin perturbaciones én
las imitsoiones suministradas por la estucién.

fuando la regulacibun aproximada ha termina-

do, ol aparato se regula a los verdaderos valores de
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&y .2 por los operadores encargados de manejar el anw
%

teojo, despues de lo cual dste sigue al aeroplano auto-
métic amente médntras el mismo vuele a isnal altitug,

a2 la nisma velocidad y en 1la misma direceifn.
Ea los Aiscos 165t y 222 se pueden leer los

verdaderos valores de a y de o despues de haber intro-
ducido el vardadero valor de z, i el aeroplano virs,
los nperadores del anteojb lo aiguen Tfeilmente. Tl
resto del aparato puede ser idéntico al representado
en la figura 5. Hecibe g log 4 ¥ log & por via de
los ejes 78, 72 y 132 respectivamante.

Jlaro es Qua ei invento no ge limita a 10 que
g2 ha deserito y representado, £ino que puede tener
rormas modificadas. Asi los dos operadorss del an-
teojo pueden estar sentados en asvientos de unapieza
con el oje 58 giratorio on acinut, fin este ascaso eg
pecesario interponer una fuentce de energfa, porqgue el
dispoeitive motor de friccibn representsado en las fi-
guras 5 y 7 no suministra hastante fuersza para llevar
a 1los operadores cuu el antsojo. HEsta dificultad
puede vencerse aplicando al eje 58 un par suplementa-
rio (de unos 4 mkg).  Deste par pucde ser suninistrea-
A0 por un fuerts rerorte, wao de Cuyos axtremos va
sujeto al eje 58 y el otro a una parte qus puede gi-
rar en vacio en torno d2 ante mismo eje, 51 recorte
ce tena en la dirnecifn conveniente hacisndo que 2 sta

parte pivote en el sentido del cambio de alcance y i~

“ 34 -
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jéndolo despues en relacibn con lu tierra. 3l tra-

bajo necesario para tensar el resorte puede ser rea-

ligado por los operadores del anteojo, accionando, pre-

‘ferentemente con los pies, la parte de equifoc pivotan~

te, en la dlrepcién que corresponde a la del desplaza-
niznto del aeroplano.

ieta solicitud, que corresponde a la preosen~
tada en RBrapcia el 23 de mayo de 1940, bajo elndne-
ro 3.727, se acoge a los YeneTicion del articulo 51

del vigente Estatuto de Fropiledad Industrial.

e
(@]
3
)

= O e O

Log puntog de invencidn propia ¥y nueva
que = presentan para gue c2an objoto de osta Fa-
tente de Tnveneidn en Tspaiia por VEINTE afios, son
los signientes:

12 « Un dispositivo para ohtencr las coor-
denadas polares de un punto movible pértiendo de los
valores de sun coordenadas rectangulares, que come- '

prende:
a) - do¢ gjes de salids;

b) = un elemento conectadon con dichos ejee
de manera que su posleidn es fijada por gos coorde-
nadas polares que son funciones de los movimientosm

giratorios de los dos ejes,
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¢) ~ medios para observar las coordenadas
Taetangularaes de dicho elemento,

d) - dos actundores psra los dos ojes, ¥y

e) ~ medios yue interconcctan los dos ace
Tuadores y Los dos ejes de tal nanera que un actua-
dor hace girar los dos sjes pars variar dnicamente una
de las coordenadas rectangulares de dicho elemento, al
Paso que el vtro actusdor hace glrar losg dos ejes para
variar dnicamente la otra coordenada roctangular de
dicho elemento,de mansrs gque onando uno de los actuge
dores es ecntrolado pra hacer una de las coordenadas
reastangulares Cbservadas de dicho elemento igual a un
valor dadn, y el otro de los sctuadoras es oontrola-
do parg hacer la otra coordenada rectangular obsgerva-
da de dicho elemonto igual a otro valer dado, los mo-
vinlentos giratorlos resultantes da los Ados ejas de
garviclo son funclones de gvordenadas polares co-
rraespondientas a un par de coordenadas raactangulares
que tiemen dichu valor dado.

2¢ - Un dispositivo pare obtener las coor-
deradas polares de uu punto movidle partisndo de loe
valores de sus coordenadas Tectangulares, gue GoOm~
prende:

8) ~ dos ejes de sallda;

b)- un elemento coneotado cop dichos cejes
de tal maners que cuando 4ztos giran el elemento toma

tal posieidn que su distanels desde un puato 'ijo es

ujéa
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funcidn del movimiento de rotacidn de uno de 1lo0s ejes
v su posicddn angular con referencia a una linea fija
que pasa por Aicho punto es funcidn del movimiento de
rotacifn del otro eje,

@) - medios para observar ias distancias des-
de dicho elemento & dos ejes perpendiculares fijos
1a referancia,

4) ~ 303 wotuadores para los d0s ejes, v

e) - modios que interconectan los dos actus~
dores y 1o0s dos ejes de tal manera gue uno de leg sctua-
dores hace girar, ambos ejes pares mover el elemanto psra=
lelo 4 uno de Jog ejes de referencia, al paso que ol
otro actuador hace girar los dos ejes para mover dicho
elemento paralelo al otro e¢je de referencie, de mane~
ra que si uno de los actuadores er controlado pars
hacer la distancia entie el elemento y uno de loe edes
de referanola igzual & un valor dado, al paso gue el
otro scotuador se controla para hacer la distancia del
elemento al otro eje de referencia igual a otro valor
dado, los movimientos gilratorios resultantes de log
ejes do salida son funciln de covordenadas polares éo~
rrespondlentes u un par de coordenadss rectangulares
gue tienen dickor valores dadcg,

3¢ - Up dispositivo segln se reivindica
eén los puntos 1¢ © 22., en el cual la oonexifn en~
tre dicho elemento y los dos egjes es tal que la dis-

tancla del elemento & un punto fijo es proporcional

- 37 =
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antilogaritmo del movimiento de rotacidn de uno de los
ejes, y su posieifn angular aon respecto a una lfnea fija
que pasa por dicho punto es proporcional al movimiento
giratorio del otro eje.

48 « Un dispositivo segidn se reivindica en
loz puntos 1¢ o 2¢,, @n el cual los wrdios que inter-
conectan log Ace uctuadores y loz dow ejes incluyen
up necanigmo que coneata los Aos sotuadores con cada
eje de sallda, y alemde una conexifn entre uno de los
gjes de selida y el citndo mecanigmo de conexidn pare
gontrolar su funcionanmiento.

5¢ « Un dicpositivo para deterninar en coor-
dsnadan polares desviaciones oxpresadas en coordenadas
ragtangalares correcpondientas, qus couprende:

a) - un primer par de ejes y un elemento zo=-
nectado oon ellos de manera gue cusndo los ejes giran
¢l elemento toma tal posicifn que su distancia & un
punto Fijo es funoifn del movimiento giratorio de uno
de los ejes, y su posicifn angular oon referencia a
una linea fija que pasa por diche punto ss funoibn
del wovimiento giratorio del otru eje,

b) - medios para observar las distancias de
dicho elemento a dos ejee perpendiculares fijos de
referencia ¢ las deevinelones de dichas distancias de
an pur dade de coordenadas reotangulares,

cd - un geyundo par dn 2jos cuyos povinien~

tos giratorios respsotivos son proporcionales a funcio-

- 38 -
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nes de un pav de eoordenadas polarés dadas,
d) - un tercer par de ejes,

e) - diferenciales que conectan los tres pa-
reg 4de ejes de manera que la rotacifn de cada eje del
primer par es igual a la suma de la rotacidn de un eje
del sepundo par v la rotucifn de wn ele del tercer par,

£} =~ dos actuadores de funcionamlento manual
para los ejes del tarcer par v el mecanismo que inter-
conecta los dos actmadores y los dos ejes del tercer
par, ¥y

g) - una conexifn entre uno de los ejes del
primer pur y el mecanismo de conexién, que controla este
mecanismo de nanera que uno de 1os actuadores hace gi-
rar los dos ejes del tercer par para mover el elemenw
to paralelo & uno de los gzjes de referancls, al pazo
que el atro actundor hace girar los dog ejes del ter-
ger par para nover ol elemanto paralelo al otro eje
de refevencia, de manera gus cnando uno de log astua-
dores se mueve pare eliminar unas desviacidn entre la
distancia del slemento a uno de log ejes de referencia
¥y una de un par de coordenadas rectangulares dadas,
al paso que el otre actuador se mueve para eliminar
una desviacifn entre lag distancia Jo dicho elemento
al otro eje de refavencia y la otra ceoordenada rectan-
gular del par dado, los movimientos gicatorios resule
tantes de los ¢jes del primer par gon funciones de

dourdenadas polares correspondientes al par Jado de

._;4_9...
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aoordenadas rectangulares, y los wovinientcs giratorios
de lus ejes del tercer par son las desviaclones de
eoordenadas polares oorrespondlentes a desviaoiones
expresadas en coordenadas rectangulares.,

6¢ - Medios autométicos para nantener up an-
teojo dirigido a un blanco (por ejemplc un avifn) que
ce gueve A altura constante en un trayecio fijo a
veirocidad constanla, que éomprende un =je de azinut
y un eje elavador, w. mandd de velosidad constante
para dichos ejes y uh mecanismo de caublio de veloei-
dades qu= 2onecta el mando con cada unc de los eejes
y ©s controlado por las posioidnes angulares de ese
tog dltimos? caracterizados por el hecho dc que al
paso que el oje de acimut estd copectado Airectamen-
te con 2l anteojo, el =je elevador 2sté conectado
eon el antecjo de tal manera que los movimienteos gi-
ratorios del eje son proporoionales al logaritno de
la cotangente del. fngulo dé elevacidn del anteojo.

7¢ - Wedios autonfticos sepdn se reivindi-
can en el punto G#., que coumprenden medios Manuales
para gradusr el mecanismo de canbio de velocidades

-

aon arreslo a la consdtante velooeidad, altura y tra-

yectoria del blanco, sl paso ¢ue las conexicnes entre
el eje de meimut y el eje elevador y el mecanismo de
cawbiv de velocidades estdn dispuestos para hacer que
el macanismo de cambio de velocidades impulse los

doz ejes de manera qu: sus movimientos giratorios an-

- 40 -



gulares sean proporcionales respeotivamente al sanc
y al cosenc de la diferancia entre la trayediioria i
ja del blanco y el acimut del anteojo divididos por la
cotangente de la elevacifén del anteojo.

3¢ - Uedios autométicos segdn se reivindican
en el punto 7¢,, en los ocuales medios manuales para
gradusr el anteojo al blanco actdan al través de un
digpositivo segdn se reivindice en cuslquiera de
los puntog 1% a 59., psara regular automdticaments el
necanismo de cambio de velooldades con arregbo a la
zonstante velocidad, altura y trayectoria del blanco.

2 ~ Hadlos antonfticos semin se relvindican
an los puntos Hf., 7¢ u 8¢,, en los cuales £e compren-
den medios pare introducir fuerzas adicionales para
hacer girsr los ejes dn direcoidn y magnitud oorres-
pondientes al control de los mecanismos de cambio
de velocidades,

102 ~ Un dispositivo para predecir la can~-
tidad en que una variavle zanbiard en un intervalo
de tiempo previamente determinado, viendo dicha va-
riable funcibn de tiempo, que comprande medios para
determinar mecdnicamente la segunda derivada de la
variable con respecto al tiempo, consistentes an
asdios para indicar la  primera derivads de ticmpe de
la variable que ticne un retraso de tiempo previamente
determinado, otros medios pare medir la primers deri-

vada de tiempd de la variable con un retraso de tiem-

w 4] -
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po previaments determinado diferente, y medios para
indicar la 1iferencia entre las indicaciones de los
dog medios cltados,

112 - Un dispositivo segdn se reivindioca
en el punto 192., que comprende Aos palancas de dife-
rentes longitudes pilvotadas en un punto dﬁﬁdg‘y que-
tisnen rodillos en contacto oon un 0ilindrd Yue-ghe
ra 2 velocidad constante, medios para desplazar el
¢illindro a lo largo con arreglo a la funcién cuyo va-
lor se ha de predecir, y medios para medir el 4ngulo

entre una 1inea gue ooneota puntos de las dos palan-

cas y una linea de referancia fija.

12¢ ~ Tp dispositivo meeénico para computar
la gorrecoidn en una varisble dada por la expresidn

x LT o+ 1 @B,
T

2 at®

donde x es una funcibn de tlempo y T unn funcidn de
tiempo independiente; dispositivo que comprende un tam-
bor que gira a velocidad constante y tres varillas
situadas en un plane que forma una tangente &e% t e
bor, teniendo una de las varilles un rodilloc en cone
tacto con el tambor y siendo sostenida por un pivote
que se desplaza a lo largo del tambor con arreglo a

la variable x, siendo la segunda varilla paralela

al eje del tambor y yendo montada para desplasemien-

to lateral antomftioo con arreglo a la variable T ,
2

Y yendo montada la tercera varille en un pivote sobre

- 42 -
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21l oual gira automfticamente en proporoién a la varia-
ble “%“, disponiéndose medivs manuales para desplae-
sar la tercera varilla lateralmente sin movimiento
siratorio, para hacerlo cortar la interseccién de

la priwera y segunda varillas, de modo que el movi-
miento requerido para llevarla de su posioifn cero

a dizhs interseccifin es proporcional a la correccién
requecida,

132 - Digpositivos y su montaje en un sis-
tems de control de fuego anthkedreo virtualmente como
antes se desoriben y se representan em los dibujos ad-

juntos.

14¢ ~ lejoras en los dispositivos para re-
gular movimientos de acuerdo con funeiones.

Tal y cono se ha descerito en la Memoria
que antecede, representado en los dibujos que se acom-
pafian y con los Tines que se han espeeificado.

HBeta Memoria consta de ouarenta y tres hoe

Jag egeritas por uns cols cara,

Madrid, 28 NGV, 1941

P. B,

Ch./ - 43 -
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