
MEMORIA DESCRIPTIVA
que se acompaña á la Solicitud de Registro de PATENTE de 

INVENCIÓN á favor de Don Joseph Bernard Antoine DE BOYS- 

SON, Ingeniero, de nacionalidad francesa, residente en 

JURANQON (Basses Pyrénéesj,Cástel Navarre,=Francia=, por 

"SISTEMA PE GOBIERNO A DISTANCIA PARA LA ORIENTACIÓN DE 
ARMAS DE FUEGO U OTRAS APLICACIONES"

Este invento tiene por objeto un Sistema de Go­

bierno á distancia para la orientación de armas de fuego 

u otras aplicaciones permitiendo dirigir desde un puesto 

central de mando,uno o varios puestos receptores situa- 

5 dos á determinada distancia,en los que están montadas las 

armas,pudiendo realizarse el enlace puramente mecánico , ¡ 

con la precisión suficiente para permitir un tiro eficaz.

El sistema se aplica particularmente á puestos' 

de tiro situados en diferentes puntos de un avión, y di-' 

10 rigidos desde un puesto de observación central. Siendo

las condiciones de instalación de las armas y del apara­

to de puntería muy diferentes,resulta así factible rea­

lizar del modo mas ventajoso posible,cada una de las ins­

talaciones y sin molestias por las exigencias de la otra 
o de las otras.15
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Este sistema se caracteriza por una unión fu­

nicular tal como por ejemplo,una cadena sin fin,flexible 

en todas las direcciones,provista de guías adecuadas de 

tensión y de orientación construidas de un material con

idéntico coeficiente de dilatación que aquel de la cadena, 

con preferencia con interposición de servomotores apro­
piados,ventajosamente con velocidad variable para asegu­

rar á la transmisión la precisión necesaria y constante 
á pesar de las variaciones de la'temperatura.

, Según.una forma de realización preferida,la 
cadena pasa por un tubo-guía con salida sobre poleas en 

los cambios de dirección. En ambos extremos de la unión, ¡ 

la cadena pasa so.bre una polea de cadena con huellas pa-^ 

ra la misma,llevando los tubos en las inmediaciones de } 

estas poleas de cadenas con huellas,una guía de orienta-!

ción de la cadena la cual puede así enrollarse sin di- !??
flcultad sobre la polea,aún con velocidades considerables.'

La disposición de los tubos-guías,apoyados en } 
cada extremidad,asegura una tensión conveniente á la ca­

dena,teniéndose cuidado de elegir tubos de un metal con ¡ 
el mismo coeficiente de dilatación que la cadena,mante-  ̂

.niendo estos tubos la precisión en la transmisión á pe-.' 
sar de grandes variaciones en la temperatura,sea el que !

fuere el coeficiente de dilatación de los elementos de ¡[la armadura que unan el puesto de observación al de tiro.-
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Se emplean dos transmisiones,correspondiendo 

una al movimiento acimutal y otra al movimiento cenital. 

Estas transmisiones están convenientemente multiplicadas . 

con relación al movimiento de orientación del tiro,al fin' 

ii5 de reducir á un valor despreciable el efecto de las irre­
gularidades eventuales de la transmisión.

Para evitar de someter la transmisión á esfuer­

zos' considerables -y susceptibles de acarrear imprecisio­

nes y falseos por elasticidad,ó de exigir una transmisión 
50 pesada y voluminosa,el movimiento del afuste-soporte de ' 

las armas se realiza mediante un mecanismo dando al afus­

te una velocidad que resulta ser función de la desvia­

ción angular entre su posición actual y aquella que co­

rresponda á la mira ú obervación. Se podrá emplear,por el 

55 jemplo,servomotores con velocidad variable por transmi­
sión hidráulica con gasto variable. Con el fin de obtener 

una mejor precisión,el servomotor se acciona á igual re­

lación que la transmisión funicular,es decir,por un movi­
miento multiplicado con respecto á la orientación del tiro. 

60 Por esta misma razón,el dispositivo de acciona­

miento del,servomotor debe hallarse al abrigo de decalaje 

ó desviación que podría resultar de una parada momentánea 
o de una pereza del servomotor,pues el receptor de la 
transmisión,siendo multiplicado,se encuentra en la misma 

65 posición para diferentes Orientaciones de las armas.
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En fin.,se hace intervenir en el mecanismo de ' 

unión,entre el visor ó apuntador y las armas una desvia­

ción o diferenciación que corresponde al paralaje resul- : 
tante de la distancia entre los puestos de observación 

70 ó puntería y de tiro.-

En los dibujos adjuntos que representan esque- = 

máticamente y á título de ejemplo,una realización deldis-^ 
positivo según el invento:

Fig.l es un esquema del conjunto de principio de la ins- 

75 lalación;

Fig.2, 3, á, 5; 6 muestran dispositivos de detalles

del invento.

El puesto de observación o puntería (Fig.l)* 

comprende un bastidor (1 ) capaz de efectuar una rotación 

80 acimutal mandada por un sin fin (2); sobre el bastidor 

se halla montado un eje girando en muñones (3 ) cuyo mo­

vimiento se deriva de otro sin fin (á) y cuyo árbol (7 ) 
pasa por el eje del movimiento acimutal del bastidor (l). 

En el eje (3 ) está montado el visor o aparato de puntería 

85 '.fig u ra d o  esquemáticamente por la flecha (5) .  Sobre cada 

uno de los ejes (6 y 7) imprimiendo respectivamente el 

movimiento acimutal y el movimiento cenital,están caladas 

respectivamente ruedas de cadenas. (8 y 5) con las que en­

granan las cadenas (10 y 11). Las cadenas se guían en tu­

bos tales como (12) (véase Fig.2) cuya extremidad lleva90
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una guía (13) taladrada en forma de cruz asegurando una 

presentación correcta de la cadena sobre la rueda de hue­

llas. Las ruedas (8 y 2) están relacionadas á las rue­

das correspondientes (8^ y del afuste por sus respec­

tivas cadenas (10 y 11) y sus tubos-guias (A^ - A'^ ,

A-2 - - S'^ y 'S^ - S'g).
El afuste comprende un conjunto similar á aquel 

del de puntería es decir, un bastidor (1^) capaz de girar 

en sentido acimutal accionado por el sin fin (15); y lle­

vando un eje de muñones (16) que puede efectuar un giro 

cenital impulsado por un sin fin (17),siendo el eje (16) 

solidario de las armas (18 y 18-̂ ); el árbol del sin fin 

(17) pasa por el eje del movimiento acimutal de rotación 

del bastidor (líj.). Los reductores de gusano (^ y 17) tie­

nen relación idéntica, de modo que el mando de dichos gu­

sanos no tiene necesidad de participar del movimiento a- 

cimutal de los bastidores (1 y lijj: el mantenimiento á 

elevación constante del visor (5) durante el curso de u- 

na rotación del bastidor (1) requiriendo determinada ro­

tación del sin fin (^) la cual corresponde entonces pre­

cisamente á la rotación del sin fin (17) necesaria al man 

Ponimiento de las armas (18 y 18-̂ ) á elevación constante. 

Tal cosa no ocurriría evidentemente,si las relaciones de 

los reductores de gusano (4 y 17) no fuesen Iguales,sino 
diferentes.
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- Las rotaciones de los sin fines (15 y 17) se 

gobiernan respectivamente por motores hidráulicos rota­

tivos (1$ y 20) alimentados,por un generador doble (21), 

análogo al descripto en la patente francesa 758.859 

120 del 13 de Julio 1933* Sobre los árboles de los gusanos 

(15 y 17) están caladas ruedas planetarias (22 y 23), 
constituyendo con ruedas planetarias solidarias de las 

ruedas de cadenas con huellas (8^ y 9^) montadas locas 

sobre los árboles de los gusanos (15 y 17); y con saté- 

125 lites (2i)í y 25); sistemas diferenciales. Los soportes
(26 y 27) de los satélites accionan por medio de varilla 

jes adecuados,los mandos respectivos (28 y 29) de regu­

lación del gasto de cada uno de los circuitos del genera 

dor doble (21).

130 , El funcionamiento es el siguiente:

Orientando la posición del visor por las rota­

ciones de los gusanos (2 y ^J,'las cadenas (10 y 11) ha­

cen girar las ruedas (8^ y 9^). Los satélites (2^ y 25) 
son desplazados en consecuencia provocando el gasto de 

135 los circuitos del generador (21) en el sentido convenien 
te. Los motores rotativos (19 y 20) giran de modo á vol­

ver á traer los satélites á la posición correspondiente 

al gasto igual á cero. Las relaciones de las parejas á 
tornillo sin fin siendo iguales dos á dos, así como los 

1^6 , diámetros y números de cajas o huellas de las ruedas de
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cadena,el gasto cero queda alcanzado cuando las armas 

hayan girado sobre la misma extensión que el visor.

En caso de desplazamiento continuo,la desviación entre 

armas v visor es proporcional en primera aproximación, ¡ 
á los gastos ó rendimientos del generador (21)-, es decir, 

á la velocidad del desplazamiento. Se puede dar al fac-  ̂

tor de proporcionalidad,por la elección conveniente de 

las relaciones de multiplicación,de las larguras de pa­

lancas del generador,tan reducido valor como se quiera, 

y en todo caso lo bastante bajo para no perjudicar la 

precisión del tiro.

E*s por otra parte,possible corregir la desvia­

ción así producida,por la intervención de un corrector 

que desplace por ejemplo,el visor de una cantidad conve­

niente con respecto á su soporte y función de la veloci­

dad del movimiento. Una solución sencilla consiste en 

aprovechar los desplazamientos de las palancas (28 y 2$),

ellos mismos funciones de las velocidades,para definir 
* ;

e introducir la corrección deseada.

Si por una razón.cualquiera,el afuste de las 
armas no obedece al mando de movimiento,los satélites 

(2ij., 25) continuarán su rotación alrededor de los árbo­

les de las diferenciales, y si la ejecución es conforme 

á la fig.l,resultarán de ello rupturas de piezas. Tal

falta de obediencia puede producirse por diferentes razo?
/nes,
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bien sea accidentalmente (por avería de servomotor por

ejemplo),' o voluntariamente cuando la orientación de las 

armas queda interceptada en ciertos sectores,mientras 

que aquella del visor no (caso por ejemplo,de un visor 

170 único accionando dos afustes con obstáculos dispuestos 

no idénticamente con respecto á los afustes); topes li­

mitan entonces imperativamente los desplazamientos de 

los afustes y el servomotor es puesto temporalmente fue­

ra de acción; cortacirculto en los circuitos; interrup- 

175 ción de corriente; o cualquier otra causa.

Se hace por ello necesario prever una ruptura 

automática de la unión entre la diferencial y el mando 

del servomotor,de tal modo que el restablecimiento de la 

unión (igualmente automático) tenga lugar cuando el sis- 

180 tema vuelva á encontrarse en la posición donde la ruptu­
ra se había producido.

Teniendo la diferencial generalmente un movi­

miento múltiple con relación á las orientaciones de la 

puntería,no basta con que la diferencial se vuelva á en- 

185 contrar en la misma posición; es preciso además que las 
orientaciones del visor y del afuste sean concordantes, 

á defecto de lo cual se introduciría una desviación sis­
temática.

Las Fi'gs.3 y 4 representan un ejemplo de rea­

leo lización según el invento, del dispositivo destinado á
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prevenir el corrimiento,desviación o decalaje,por una o 
varias vueltas de la transmisión multiplicada.

La diferencial está constituida por las ruedas 

planetarias (8̂ _ y 22) (fig.3) con los satélites montados 

1$5 en el soporte (26). El soporte de los satélites es soli­

dario por el árbol (30),de un disco (31) que tiene una 
muesca (32) en la que puede alojarse la cabeza (33) de 

la palanca (3^) la cual gobierna el gasto del circuito 

correspondiente del generador (21). Cuando el disco (31) 
200 gira,impulsado por la diferencial,actúa por su muesca, 

sobre la orientación de la palanca (3^) y el motor hi­

dráulico correspondiente (21) gira de manera á volver á 

la posición neutra á la palanca (3l]J. Si,por una razón 

cualquiera,el motor no actuase,el disco (31) alcanza y 

203 rebasa la posición extrema donde,de la muesca (32),esca­

pa la cabeza (33), es decir,la posición (32a ó 32b).

Una vez rebasada esta posición,un dedo (37) movido por 

un reductor adecuado (35 y 36),llega á hacer contacto 

con un transmisor (38a ó 38b) cerrando un circuito e- 

210 léctrico que acciona un electro imánn(3$a ó 39b)- El e-
lectro imán atrayendo una armadura solidaria de la palan­

ca (3^),separa la cabeza (33) del contacto con el disco 
(31) y este último podrá dar una o varias vueltas comple­
tas sin que la cabeza (33) pueda volver á ser enganchada 

215 por la muesca (32).
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Para que la cabeza pueda nuevamente entrar en 

la muesca,será necesario que el dedo (37) cese de esta­

blecer el contacto con el transmisor (38/,lo que requie­

re que se vuelva á encontrar en la misma posición angu­

lar que al principio de la operación. Esta vuelta á la 

-misma posición angular puede ser obtenida de dos maneras, 

sea que el visor vuelva atrás, ó bien que el afuste (cu­

yo mando está mantenido por el electro imán en posición 

de desplazamiento á velocidad máxima en la dirección de­

seada) haya alcanzado nuevamente al visor.

Si el visor (y el afuste) no pueden efectuar

una rotación ilimitada (lo que es el caso para el movi­

miento cenital y á menudo,para el movimiento acimutal), 

la disposición del dedo y de los transmisores puede ser 

aquella de Fig.3 . En el caso de una rotación ilimitada, 

debe preverse el reenganche cada vez que el visor ha e- 
fectuado una vuelta completa de 360^.

Se podrá emplear la disposición representada 

en la Fig.^, en la que el dedo (37) puede venir en con­

tacto ya sea con la cara superior (38a) ó bien con la 

cara inferior (38b) de un aro partido (^0),jugando las 

dos caras,aisladas una de otra,respectivamente el mismo 

papel que los transmisores (38a, 38b) de Fig.3 . La rela­

ción de reducción (35; 36) se elige convenientemente de 

tal modo que el dedo (37) haga una revolución total por
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una vuelta-total del visor, y así se obtiene fácilmente I 

la posibilidad del reenganche para un corrimiento ó des­

vío de 360°.

Dicho se está que la puesta en fuego de las ar­

mas queda imposibilitada mientras que el sistema de mando 

no esté reenganchado,o cuando menos mientras que la des­

viación entre el visor y armas pase un cierto límite de 

seguridad.

Fig .5 muestra una disposición permitiendo in­
troducir una corrección de paralaje desviando de modo 

conveniente la Unea de mira.

-En esta disposición,la línea de mira no es so­

lidaria rígidamente del eje material (3 ); la rueda (4D 

mueve un cuadro (42, 43; 44) cuyo lado (43) lleva median­

te un cardan de centro (B) un brazo (45) sobre el que se­

rá fijado el aparato visor ó de mira; el brazo (45) sos­

tenido por.el cardán (B),toma apoyo en la otra extremidad 
por medio de una guía conveniente (46),sobre una bola(0i¡_); 

la bola (0^) es soportada por un berbiquí (47) cuyo eje 

de rotación es paralelo á aquel del armazón (l),y encuen­

tra el eje ideal (3 ) en un punto (0) situado al pie de la 

perpendicular bajada desde (B) sobre el eje (3 ). El ber­
biquí (47).lleva una rueda (48),acoplada por una cadena 

á un pequeño piñón (49) que por su parte,es solidario de 

otro piñón (50) engranando con una corona circular fija/
. . /un?.

$
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Las relaciones mutuas se establecen convenientemente 

entre (50 y 51) por una parte, y,(48 y 4$) por otra,para 
que la manilla del berbiquí (47) permanezca paralela á 

una dirección fija cuando el armazón (1) pivota. Si(O-C^) 

es paralela á la linea (0' - O'i) uniendo el centro del 

afuste (14) al centro del puesto de.mira (l) (Fig.6), si 

la perpendicular (B-0) bajada desde (B) sobre el eje (3) 

*es paralela al eje de las armas (18') (Fig.6) y si las 

distancias (0 - 0^) y (0 - B) (Fig.5) son proporcionales

respectivamente á las distancias separando el puesto de
tiro del puesto de mira (0'- 0'̂ _) y el puesto de tiro del

blanco (0'- B'),entonces (Oí - B) es paralela á la línea
(Oí)

de mira ideal (0'^ - B') que une el puesto de mira/con 

elblahdb (B') y la corrección de paralaje queda efectua­

da con exactitud. Se tendrá cuenta de las distancias va­

riables del blanco al puesto de tiro haciendo variar,ya 

sea la distancia (0 - B) por variación del largo de los 

brazos (42, 44); ó bien la.escala de proporcionalidad de 

las figuras por variación del largo (0 - 0^). Diversos 

dispositivos conocidos permiten obtener el resultado.bus­

cado.
Cuando el puesto de mira gobierna varios pues­

tos de tiro y que.las distancias respectivas son tales 

den que hay materia para correcciones de paralaje dife- 

290 . rentes para los diferentes puestos de tiro,ya no se puede
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corregir por desplazamiento de la línea de mira. Se 

podrá aplicar el dispositivo descripto á los soportes 

de armas mismos,pues se presta á realizaciones de cons­

trucción bastante robustas, para resistir á las reac- 

295 ciones del tiro. Se podrá igualmente construir un co- 
irector separado,según la Fig.5; las separaciones angu­

lares entre (5'y 18') sirviendo para accionar,ya sea 

mecanismos diferenciales actuando adicionalmente sobre 

el servomotor de puntería, ó bien un servomotor adido- 
300 nal desplazando las armas por la cantidad deseada. En

este último caso será posible efectuar la corrección por 

rotación alrededor de ejes diferentes de los ejes de o- 

rientación del afuste,lo cual puede ser ventajoso para 

determinadas direcciones de tiro,particularmente contra 

305 e*l cénit.

Se puede,sin salirse del marco del invento, 
dar,tanto.al afuste como al puesto de mira,formas dife­

rentes de las que han sido descriptas en los ejemplos 

presentados. Sobre todo los sistemas multiplicadores in- 

310 tercalados entre la transmisión funicular y los movi­

mientos principales pueden realizarse por cualquier o- 

tro. medio que los tornillos sin fin. Los servomotores 

pueden ser de no importa cual tipo. La inmovilización 
del mando en posición de espera correspondiendo á la 

315 velocidad máxima,cuando la disparidad entre el visor
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y el afuste pasa de un cierto valor,puede ser obtenida 

por cualquier otro medio que los eléctricos. La corec- 

c.ión de paralaje puede obtenerse por cualquier otra solu­

ción, materializando las distancias m u t u a l - en sus po- 
^20 siciones relativas,sin que sea obligado que sean parale­

las á las magnitudes verdaderas,y de un modo general,se 

* puede aportar cualquier modificación que el arte del in­

geniero puede sugerir para mejor adaptar el invento á 

' los diversos casos particulares. Se puede asi mismo,em- 

$25 ' plear el invento para cualesquiera otras aplicaciones 

que el tiro,

Habiéndose descrito en las páginas anteriores 
con referencia á los dibujos que forman parte integrante 

de la presente Memoria descriptiva,detalladamente el in- 

$30 vento así como también el modo de llevarlo á la práctica, 

y quedando demostrados el adelanto positivo y el prove­
cho que su aplicación han de aportar á la industria es­

pecial del ramo de armería,se solicita Registro de Paten­

te de Invención con sujeción á la siguiente 

335 NOTA .REIVINDICATORIA
11- Sistema de gobierno á distancia para la orientación 

de- armas de fuego u otras aplicaciones,caracteriza­

do por un enlace funicular tal como por ejemplo ca­

dena sin fin,flexible en todas las direcciones,oro- 
+

3^0 vista de guías convenientes de tensión y de orienta­

ción construidas de un material que tiene el mismo
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coeficiente de dilatación que el material de la ca­

dena,con preferencia con interposición de servomo­

tores apropiados,ventajosamente con velocidad va­

riable,para asegurar á la transmisión la precisión 

necesaria y que sigue subsistiendo á pesar de las 

variaciones de la temperatura,y además por el modo 

de llevarse á cabo el dispositivo con sus componen­
tes considerados en conjunto ó separadamente.

23=*- Sistema de gobierno á distancia para la orientación 

de armas de fuego u otras aplicaciones,caracterizado 
porque la cadena,flexible,constituyendo la unión fu­
nicular es guiada por un tubo y poleas,mantenidas en 

tensión ya sea por su elasticidad propia, ó bien por 

un tensor adecuado, y engranando en los extremos con 

ruedas provistas de encajes ó huellas.
33,.- Sistema de gobierno según las reivindicaciones ante­

riores,caracterizado porque el enlace funicular tie­

ne desplazamientos multiplicados con respecto á a- 

quellos de los órganos á relacionar.
Sistema de gobierno según las reivindicaciones 1^ á 
3a, caracterizado porque el enlace funicular está 

relacionado con el servomotor mediante un mecanismo 
análogo á una diferencial cuyos dos planetarios son 

solidarios uno del enlace funicular y otro del órga­

no á mover,siendo el servomotor gobernado por la
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desviación de -los satélites resultado de la separa­

ción entre el órgano director y el órgano dirigido. 

Sistema de gobierno según las reivindicaciones 1^

^70 á 1̂ , caracterizado porque el mecanismo diferencial

lleva un escape permitiendo separaciones entre los 

órganos director y dirigido de una amplitud superior 

á aquella que corresponde á la acción máxima del 

servomotor,siendo el dispositivo de puesta en marcha 

$7$ del servomotor bloqueado en posición de acción máxi­

ma hasta el momento que la separación entre el órga­

no director y el dirigido haya vuelto á un valor á 

lo sumo igual áali correspondiente á la acción máxi­

ma,sin que sea posible de reenganchar el dispositivo 

$80 de puesta en acción para valores superiores de la

desviación de los órganos,aún cuando estos valores 

correspondan á posiciones idénticas de la diferen­

cial. *

6^.- La unión entre el órgano director y el órgano diri- 
$85 gido comprende,en up punto cualquiera,un dispositi­

vo realizando una reproducción,á una escala conve­

niente,de.las disposiciones relativas á los dos ór­

ganos y del blanco visado,de modo á introducir una 

corrección teniendo cuenta del paralaje correspon- 
390 diente á la distancia entre los dos órganos; este

dispositivo desvía directamente de la magnitud de-
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*

seada,uno de los dos órganos,ó actúa sobre un me­

canismo apartando la puesta en marcha del servomo­

tor principal, ó acciona un servomotor auxiliar. 

7^.- "Sistema de gobierno á distancia para la orienta- - 

ción de armas de fuego-y otras aplicaciones"

Sean cuales fueren las circunstancias que concurran 

con la esencia de la Patente definida por las anterio­
res Reivindicaciones.

ÍR)0 Madrid, 30 de Junio de IJalj.
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