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MEMORIA DESCRIPTIVA

que se acompafia & la Solicltud de Registro de PATENTE de

INVENCION & favor de Don Joseph Bernard Antoine DE BOYS-

SON Ingeniero, de nacionalidad francesa, residente en
JURANQON (Basses Pyrénées),Cdastel Navarre —Fran01a—, por
"SISTEMA DE GOBIERNO A DISTANCIA PARA LA ORIENTACION DE
ARMAS DE FUEGO U OTRAS APLICACIONES" |

Este 1nvenfo tiene por objeto un Sistema de Go-
bierno 4 distancia para la orlentacidén de armas de fuego
u otrés aplicacicnes permitiendo dirigir desde un puesto
central de méndo,uno 0 varios puéstos receptores situa-
dos & determinada distancia,en los que estan montadas]ﬁs}
armas,pudiendo réalizarse el enlace puramente mecénico‘,f

con la precisidén suficiente para permitir un tiro eficaz.

El sistema se aplica particularmente 4 puestos

de tiro situados en difersntes puntos de un avidén, y di--

rigidos desde un puesto de observacidén central. Siendo

las condiciones de instalacidn de las armas y del apara-
to de punteria muy diferentes,resulta asf factible rea-
lizar del modo mas ventajoso posible,cada una de 1las 1né¥

talaclones y sin molestlas por las exigenoias de 1l1la otra
o de las otras.
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Este sistema se caracteriza por uns unidn fu-
nicular tal como por ejemplo,una cadena sin fin,flexible
en todas las direcclones,provista de guiag adecuadas de
tensidén y de orientacién construidas de un material con
idéntico coeficiente de dilataéién que aquel de la cadeng
con preferencia con intervosicidn de servomotores apro-
plados,ventajosamente con velocildad varieble para ésexu—
rar 4 la transmisién-la precisidén necesarilz y constante.
4 pesar»de las variaciones de la terperatura.

, Sepin. una forma. de realizacidn preferida,la
cadena pasa por un tuboiguia‘con salida sobre noleas en
los cambios dé direcoién. En ambos extfemos de 1la unién,;
la cadena pasa sopre una polea de cadena con huellas ;>a—(i
ra la misma,llevando los tubos en las inmediaciones de

¥

estas poleas de cadenas con huellas,una guia de orienta-

cidn de 1a cadena la cual puede 381 enrollarse gin di-

ficultad sobre la polea,ain con velocidades considerailes.
La disposicidén de los tubos—guias,apoyados en

cada extremidad,asesura una t61810ﬂ converniente 4 la oa—%

dena,beniendose cuidado de elegir tubos de un metal con §

el mismo coeficiente de dilatacién que la cadena,mante-

‘nleﬂdo estou tubos la pr901510n en la transmisidn & pe- -

sar de grandes variaclones en la temperatura,sea el que

;

la armadura que unan el puesto de observacidn al de tiro.

oy
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Se emplean dos transmisiones,correspondiendo

una al movimiento acimutal y otra al movimiento cenital.
wStas Ttransmisiones estan convenientemente multiplicadas .
con relacidén al movimiento de orientacidn del tiro,al fin
de reducir a un valdr despreciable el efecto de las irre?
gularidades eventuales de la transmisidn.

- Para evitar de someter la transmisidn 4 esfuer-
z0sS' considerables 'y susceptibles de acarrear inprecisio-
nes y falseos por elasticidad,é de exiglir una transmlsion.
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 funcién de la desvia-
cién angular entre su posicldén actual y aguella que co-
rresponda 4 la mira 1 obervacidén. Se podréd emplear,vor e-
jemplo,servomotores con velocidad variable por transﬁi—
$idn hidrdulica con gasto variable. Con el fin de obtener
una mejor precisibn,el servomotor se acciona & igual re-
lacidn que la transmisidn funicular,es decir,por un nmovi-
miento multinlicado con respecto & la orientacidn del tiro.

Por esta misma razén,el dispositivo Qe acciona-
miento del,servomotqr debe hallarse al abrigo de decalaje
& desviacidn que podria resultar de una parada momentanea
0 de una pereza del serVomotor,pﬁes el receptor de la
transmisidn,siendo multiplicado,se encuentra en la misma

posicidn para diferentes ®rientaciones de las armas.
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©n fin,se hace intervenir en el mecanicmo de
unidn,entre el visor 6 apuntador y las armas una desvia-
cién o diferenciacidn que cbrresponde al paralaje resul-
tante de la distancia entre los puestos de observaciéh
4 punteria y de tiro. |
Bn los dibujos adjuntos Jue representan esque- |
mdticamente y 4 titulo de ejemplo,una realizacidn del.dis{
posiﬁivo segtin el invento: '
Fig.l es un esquema del conjunto de principio de 1la ins—
talacidn;
Fig.2, 3, L, 5, 6 nuestran dispositivos de detalles
vdel invento.
~ E1 puesto de observacidén o punteria (Fig.l)‘
comprende un bastidor (1) capaz de efectuar una rotacidn
acimutal mandada por un sin fin (2); sobre el bastidor
se halla montadc un eje girando en mufiones (3) cuyo mo-
vimiento se deriva de otro sin fin (i) vy cuyo arbol (7)
pasa por el eje del movimiento aclmutal del bastidor (1).

En el eje (3) estd montado el visor o aparato de punteria

' flgurado esquemdticamente por la flecha (5). Sobre cada

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

movimiento acimutal y el movimiento cenital,estan caladas
respectivamente ruedas de cadenas (8 y 9) con las que en-
granan las cadénaa (10 y'llj. Las cadeﬁas se gulan en tu-

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

presentacidn correcta de la cadena sobfe la rueda de hue-
llas. Las ruedas (8 y 9) estan relacionadas 4 las rue-
das correspondientes (81 v 91) del afuste por sus respec-
tivas cadenas (10 y 11) ¥y sus tubos-guias (Al - A'l s
hp ~ A5, 81 - 813 8y -8,

| El afuste comprende un conjunto similar é aquel

del de punteria es decir, un bastidor (1lt) capaz de.girar

en sentido acimutal accionado por el sin fin (15), ¥y 1lle~

vando un eje de mufiones (16) que puede efectuar un £iro
cenital impulsado por un sin fin (17),siendo el eje (16)
solidario de las armas (18 ¥ 181); el arbol del sin fin
(17) pasa por el eje dei movimiento acimutal de rotacidn
del bastidor (1)). Los reductores de gusano (l y 17) tile-
nen relacién idéntica, de modo que el mando de dichos gu-
sanos no tilene necesidad de particlpar del movimiento a-
cimutal de los bastidores (1 y 1ll); el manteniniento &
elevaciéﬁ constante del visor (5) dﬁrante el curso de u-
ne rotacidén del bastidor (1) requifiendo determinada ro-
tacién del sin fin () 1a cual corresponde entonces pre-
cisamente 4 1a rotacién del sin fin (17) necesaria al man-
tenimiento de las armas (18 v 181) é_elevacién constante.
1Tal cosa no oourriria evidentemente,si lasvrelaciénes de
los reductores de gusanb (. y 17) no fﬁesen lguales,sino

diferentes.
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Las rotaciones de los sin fines (15 y 17) se
goblernan respectivamente por motores hidraulicos rota-

tivos (19 y 20) alimentados, por un generador doble (21),

‘andlogo al descripto en la patente francesa 112 758.859

del 13 de Jullo 1953. Sobre los 4rboles de 10S £usanos
(15 y 17) estan caladas ruedas planetarias (22 y 23,

constituyendo con ruedas planetarias solidarias de 1las

 ruedas de cadenas con huellas (81 ¥ 91, montadas locas

sobre los &arboles de los gusanos (15 y 17), ¥y con saté-

“lites (24 v 25), slstemas diferenclales. Los soportes

(26 y 27) de los satélites accionan por medio de varilla-

~ Jes adecuados;los mandos respeotivos (28 y 29) de resu-~

lacidn del gasto de cada uno de los circultos del gensra-~

dor doble (21).

- ¥1 funcionamiento es el siguiente:

Orientando la posicién del visor por 1las rote-
ciones de los gusanosl(z v 4}, las cadenas (1C y 11) he-
cen.girar las ruedas (8l v 91). Log satélites (24 v 25)
son desplazados en consecuencia provocando el gasto de '
los circuitos del generador (21) en el sentido convenlen-
te. Los motores rotativos (19 y 20) glran de modo & vol-
ver 4 traer 1los satélites'é la posicidn correspondiente
al gasto 1gual 4 cero. Las relaciones de las parejas &

tornillo sin fin siendo iguales dos 4 dos, as! como los

‘dtdmetros y nimeros de cajas o huellas de las ruedas de

»
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cadena,el gasto cero queda alcanzado guando las armes
hayan girado sobre 1la misma extensidn que el visor.

¥n caso de desplazamiento continuo,la desviacidn entre
armas'y visor es proporcional en primerszs aproximadién, :
4 los gastos Orrendimientos del generador (21), es decin
& la velocldad del desplazamiento. Se puede dar al fac-
tor de proporcionalidad,por la eleccidn conveniente de f
las‘rélaciones de multiplicacidn,de las larguras de pa- -
lancas del generador,tan reducido Valor coro se quiera,
vy en todo caso lo bastante bajo para no perjudicar la
precisién‘del tiro.

Es por otré parte,possible corregir la desvia-
cién asi producida,por la intervencidén de un corrector
due desplade por ejemplo,el visor de una cantidad conve-
nlente con resbecto_é su soporte y funcidn de la veloci-
dad del movimiento. Una soiucién sencilla consiste en
aprovechar 108 dgsplazamientos de las palancas (28 v 29),
ellos mismos funoiones de las velocidades,para definir
& int;oduoir la corréccién deseada.

81 pof una razén .cualquiera,el afuste de las
armas no obedece al mando‘de movimiento,los satélites
(2&,'25) continuaran su rotacidén alrededor de los 4arbo-
les dé»las diferenoiales, v 81 la ejecucidn es conforme
& la fig.l,resultarén de ello rupturas de plezas. fal

falta de obediencia puede producirse por diferentes razgy
' . ' /nes,

4
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bien sea accidentalmente (por averia de servomotor por

ejemplo), o voluntariamente cuando la orientacidén de las

armas queda interceptada en ciertos sectores,mnientras

que aquella de; visor no (casq por ejenmplo,de un visor
tinico ‘accionando dos afustes con obsticulos dispuestos
no idénticamente con respebto 4 los afustes); topes 1li-
mitan entonces 1mperativamente los desplazamientos de
los afustes y el servomotor es puesto temporalmente fue-~
ra de acciéﬁ;-cbrtacircuito en los circuitos; interrup-
cién de corriente; o cualquier otra causa. |

Se hace por ello necesario prever una ruptura
automdtica de la unién'entre la diferencial y‘el mando
del’servomotor,de-tal‘modo que el restablecliiento de la
unldén (igualmente automatico) tenga lugar cuando el sis-
tema vuelva 4 encontrarse en la posicidn donde la ruptu-
ra se habfa producido.

Teniendo la diferencial generalmente un movi-
miento multiple con relacidén & las orientaciones de la

punteria,no basta con que la diferencial se vuelva 4 en-

.contrar en la misma posicldn; es preciso ademés Que las

orientaclones del visor y del afuste sean concordantes,

4 defecto de lo cual se introduciria una desviacidén sis-

temdtica.

Las Figs.5 v ) representan un ejemplo de rea-

1lizacién segin el invento, del dispositivo destinado 4
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prevenir el corrimiento,desviacidén o decalaje,por una o
varias vueltas de la transmisién multiplicada.

‘ La diferencial estd constituida por las ruedas
planetarias (81 y 22) (fig.3) con los satélites montados
en el soporte (26). E1 soporte de los satélites es soli-
dario por el &rbol (30),de un disco (51) que tiene una
muesca (32) en la que puede alojarse la cabeza (33) de
la palanca (3)) la cual gobierna el gasto del clrcuito
correspondiente del generador (21). Cuando el disco (31)
gira;impulsado por la diferencial,actia por su nuesca,
sobre la orientacidén de la palanca (3)) y el motor hi-
drdulico correspondiente (21) gira de maners & volver &
la posicién neutra 4 la palanca (3L). 3i,por una raszén
cualquiera,el motdr no actuase,el disco (31) alcanza y
rebasa 1a-posicién.extrema donde,de la muesca (32),esca~
pa la cabeza (33%), es decir, la posicién (32a & 32b).

Una vez rehasada esta posicién,un dedo (37) movido por

un reductor adeéuado (35 y 56),llega 4 hacer contacto

con un transmisor (38a 4 38b) cerrando un circulto e-

1éctrico que acciona un electro imdnn(39a 6 39b). Ll e—

lectro imdn atrayendo una armadura solidaria de la palan-
ca (3)),separa la cabeza (33) del contacto con el d1sco

(31) v este dltimo podrd dar una o varias vueltas comple-
tas sin que la cabeza (33) pueda golver 4 ser enganchada

vor la nuesca (52).
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Para que la cabeza pueda nuevanmente entrar en
la muesca,seré necesario que el dedo (37) cese de esta-
blecer el contacto con el transnisor (38,,1c que requie-
rerque se vuelva 4 encontrar en la misma posicidn ansu-—

’

lar que al principio de la operacidén. Zsta vuelta & la

-misma posicidn ancular puede ser obtenida de dos maneras,

sea que el visor vuelva atrds, & bien que el afuste (cu-
vo mando estd mantenido por el electrg iman en posicidn

de desplazamiento & velocidad méxima en la direccidn de-—
seada) haya aléanzadb nuevamente al visor.

51 el visor (y el afuste) no pueden efectuar
una rotacidén ilimitada (1o Que es el caso para el novi-
miento cenital y & menudo,para el movimiento acimutal,,
la disposicidén del dedo y de los transmisores puede ser

aquella de #ig.3. En el caso de una rotacion ilimitada,

. debe preverse el reenganche cada vez que el visor na e-

fectuado una vuelta completa de 3600,

Se podrd emplear la disposicidn revresentada
en la ¥ig.l, en la que el dedo (37) puede venir en con-.
tacto ya sea con la cara superior (38a) 6 bien con la
cara inferior (38b) de un aro partido ()0}, jugando las
dos'garas,aisladas una de otra,respectivamente el misro
papel que los transmisores (38a, 38b) de Fig.ﬁ. La rela-
cidn de reduccidn (35, 36) se elige convenientemente de

tal modo que el dedo (37) haga una revolucidn total por
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una vuelta -total del visor, y asi se obtiene faciluente 1
la posibilidad del reenganche para un corrimiento 6 des-
vio de 360°

Dicho se estd que la puesta en fuego de las ar-
mas queda imposibilitada mientras que el sistema de mando
no esté reenganohado,o euando menos mientras que la des-
viacidn entre el visor y armas pase un cierto 1imite de
Seguridad. .

Fig.5 muestra una disposicidn permitiendo in-
troducir una correccidn de paralaje desviando de modo
conveniente la liiea de mlra |

En esta dlsp08101on la llnea de mira no s so-

lideria rigldamente del eje material (3); la rueda (}i1)

| sueve un cuadro (U2, 43, W) cuyo lado (43) lleva median-

te un cardan de centro (B) un brazo (15) sobre el que se-

‘rd fijado el aparato visor 5 de mira; el brazo (15, sos-

tenido por. el cardan (B),toma apoyo en la otra extremidag
por medio de una gula conveniente (li6),sobre une bola(07}
1a bola (Ol) es soportada por un berbiqui (L7) cuyo eje

de rotacidn es paralelo & aquel del armazdén (1),y encuen-

tra el eje ideal (3) en un punto (0) situado al pie de 1e

perpendicular bajada desde (B) sobre el sje (3). &l ber-
biqui (47) 1lleva una rueda (}8),acoplada por una cadena
4 un pequeflo pifidn (49) que por su parte,es solidarilo de

otro pifidn (50) engranando con una corona circular fija/

51
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Las rélaoiones mituas se establecen convenlentemernte
entre (50 y 51) por una parte, y (48 y 49) por otré;para
que la manilla del berbiqui ()17) permanezca paralela &
una direccidn fija cuando el armazén (1) pivota. 3i(0-Cy)
es parélela 4 la linea (0 - 071 ) uniendo el centro del
afuste (1lj) al centrc del puesto de mira (1) (rig.6), si

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

-es paralela al eje de 1as armas (18") (Fig.6) y si las

distancias (0 - Ol) vy (0 - B) (Flg.5) son proporcionales
respectivamente 4 las q1stanoias separando &l puesto de
tiro del puesto de mira (0°- 0°y) y el puesto de tiro del
blanno(o - B7), entonces 601 - B) es paralela § 1a llﬂea

de mira ideal (O - B") que une el puesto de mira}bon

el Hlangh (B') y ia correcclén de paralaje queda efectua-

da con exactitud. Se tendrd cuenta de las distancias va-
riablesA del blanco al puesto de tiro haciendo variar,ya'
sea la distancia (O - B) por variacién del largo de los
brazos (42, M), 6 bien la escala de proporcionalidad.de
1as’f1guraé por variacidn del largo (O - 01J. Diversos

dispositivos condcidos permiten obtener el resultado bus-

cado.

Cuando el puesto de mira goblerna varios pues-
tos de tiro 'y que las distancias respectivas son tales
de. qQue hay materia para correcciones de paralaje dife-

rentes para 1los diferentes puestos de tiro,ya no se puede
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corregir por desplazamiento de la linea de mira. o
podrd aplicar el dispositivo descripto & 1los soportes
de afmas»miémos,pues se presta & realizacioneé de cons-
truccidén bastante robustas para resistir 4 las reac-
ciones del tiro. Se podréd igualmente construir un co-
mwector separado,segun la Fig.5,. las separaciones angu-
lares entre (5°y 18") sirviendo para accionar,ya séé |
mecanismos diferenciales actuando adiclonalmente sobre
el servomotor de punteria, 6 bilen uﬁ servomotor adiéio~
. - .

nal desplaZandQ las armas por la cantidad deseada. &n
este ultimo caso sera posible efectﬁar la correccidn por
rotacidn alrededor.de ejes diferentes de los ejes de o-
fientaoién del afuste,lo cual puede ser ventajoso para
detefminadas direcclones de tiro,particularmenté contra
el cenit. . |

e puede,sin salirée del marco del invento,
dar,tanto.al afuste como al puestd de mira,formas dife-~
rentés de las que han sido descriptas en los ejemplos
presentados. Sobre todo los sistemas multiplicadores in-
tercalédos entre la transmisidén funicular y los movi-
mientos principales pueden reallzarse por cualquler o-
tro medio que los tornillos sin fin. Los servomotores
puedert ser de no Importa cual tipo. La inmovilizacidn
del mando en posicibn de eSpera correspondiendo 4 la

velocidad méxima,cuando la disparidad entre el visor
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y el afuste pasa dé un cierto valor,puede ser obtenida
por cualquier otro medio que los eléctricos. La corec-
cidn de paralaje puede obtenerse por cualquler otra solu-
ciébn, materializandé las distancias mitua& .. en sus po-
siciones relativas,sin que sea obligado que sean parale-
las 4 las magnitudes verdaderas,y de un modo general,se
puede aportar cualquier modificacldn que el arte del in-

geniefo puede sugerir para mejor‘adaptar el invento a

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

plear el Invento para cualesqulera otras aplicaclones
que'el tiro, |

Habiéndose QGscrito en las paginas anteriores
con referencia 4 1los dibujos que forman parte integrante
de la presente liemoria descriptiva,detalladamente el in-
vento asi coro también el modo de llevarlo & le préactice,
v quedando demostrados-el adelanto pdsitivo v el nrove-
cho que su aplicaoién han de aportar 4 la industria es-
pecial del ramo de‘armefia,se soliclta Registro de Paten-
te de Invencidn con sujecidn & la sigulente

NOTA | REIVINDICATORIA

1&~ Sistema de goblerno 4 distancia para la orientacién
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-

.

vista de gulas convenientes de tensidn vy de oriente-

cidn construidas de un material que tiene el mismo
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coeficiente de dilatacién que el matérial de la ca-
dena,cbn preferencia con interposicidn de servomo-
tores apropiados,ventajosanente con velocida@ va-
riable,para asegurar 4 la transmisidén la precisidn
neeesaria y que sigue subsistiendo é.pesar de las
variaciones de la temperatura,y ademds por el rodo
de llevarse & cabq el dispositivo con sus componen-—
tes oonsiderados en conjunto 0 separadamente.‘

Sistema de gobierno 4 distancia para la orientacidn

‘de armas de fuego u otras aplicaciones,caracterizado

porque 1la cadena,flexible,consﬁituyendo la unidn fu-
nicular es gulada por un tubo y poleas,mantenidas en
tensidn ya sea por su elasticidad propia, & bien por
un tensor adecuado, y engranando en los extremos con
ruedas provistas de encajes & huellas.

Sistemaide gdbierno segin las reivindicaciones ante-
riores,caracterizado porque el enlace funicular tie-
ne desblazamientos multiplicados con respecto g a-

quellos de los Organos 4 relacionar.

0

Sistema de gobierno segun las reilvindicaciones l%

&, caracterizado porque el enlace fﬁnioular esté
relacionado con el servomotor mediaﬁte un mecanilsmo
andlogo 4 una diferencial cuyos dos planetarios son
Solidarios uno del'enlace funicular y otro del Orga-

no 4 mover,siendo el servomotor gobernado por la
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desviacién de los satélites resultadc de la separa-
cidén entre el Organo director y el drsano dirigido.
3istema de coblerno segun las relvindicaciones 12

4 ha,caracterizado porque el mecanismo diferenciel

lleva un escape permitiendo separaciones entre 10S

bdrganos director v dirigido de una amplitud superior

4 aquella que corresponde 4 la accidn mdxime del

servomotor,siendo el dispositivd de puesta en marcha

del servonmotor blogueado en posicidn dé accidn maxi-
ma hasta el momentoﬁdue ia separacidn entre el Orva-
no‘director N el difigido haya vuelto 4 un valor a
1o sumo igual Jal: cofres?dndiente 4 la accidn méxi-
ma,sin que sea posible de reenganchar ¢l dispositivo
de puesta en accidn para valores supefiores de la
desviacidn de los drganos,ain cuando estos velores
correspondan & posiciones idénticas de ls diferen-
cial. ' .

La unidn entre el brgano director y el drganc diri-

‘gildo comprende,en un punto cualquiera,un dispositi-

vo realizando una reproduccidn,d una escala conve-

los dos Or-

O

nilente,de las disposiclones relativas
ganos v del blanco wisado,de modo & introducir una
oorreccién teniendo cuenta del paralaje correspon-
diente & la distancia entre los dos drganos; este

-

dispositivo desvia directamente de la magnitud de-
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seada,uno de los dos dérganos,6 actia sobre un me-
canismo apartando la pqesta en marcha del servomo—
tor principal, 6 acclona un servomotor auxiliar.
72,~ "Sistema de goblerno 4 distancla para la orienta-
cibén de armés de fuego-y otras aplicaciones™
Seam cuales fueren las circunstancias que’oomcurfam
con la esencia de la Patente definida por las anterio-
res neivindicaciones.

Madrid,30 de Junio de 19Ml.

T L ML
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