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MEMORIA DESCRIPTIVA 

para so l ic i ta n

P A T E N T E  DE  I N V E N C I O N

en

E S P *  Ñ *

por VEINTE años

a nombre de ARENCO aMTISBOlAG, entidad sueca, e s t a b le c i­

da ena-letróm ergatan  20, E sto  colmo, S u ec ia , por:

"UNA DISPOSICION PARA CONTROLAR EL RUEGO DE 

CAÑON CONTRA BLANCOS AEREOS".
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Sata invento se r e f ie r e  a instrum entos 

para con tro lar el fuego As cafíón contra b lancos aé reo s, ta  

l a s  como lo a  av ion es, y tien e  por objeto o frecer  una d is­

p o sic ió n  para determinar e l  ángulo en tre  l a  l ín e a  de pun­

te r ía  a l  blanco y la  d irecc ión  de su movimiento, ángulo 

que en adelante se llam ará " e l  ángulo de ru ta  en e l  e s­

p a c io " . E ste  ángulo es un elemento e sen c ia l en l a  cons­

tru cc ió n  de un trián gu lo  del cual se  ha de deducir l a
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magnitud exacta  de puntería delante del b lan co . Ha, pues, 

de gran  im portancia en todo momento obtener un v a lo r  se­

guro de dicho ángulo.

Según e l  invento se  hace p o sib le  l a  d e te r­

minación continua del ángulo de ru ta  en el e sp acio  d is­

poniendo que d is t in to s  d isp o s it iv o s  para reprod u cir, por 

ejem plo, por d ibu jo  en c ie r ta  a s é a la ,  l a  tra y e c to r ia  del 

blanco en proyección  h orizon tal y v e r t i c a l ,  respectivam en­

t e ,  se  provean de mecanismos re g u la b le s  para in d icar l a  

d irecc ión  del movimiento del blanco en l a s  dos proyeccio­

nes y que dichos mecanismos e stán , en ouanto a su regu­

la c ió n , conectados funcionalmente con un aparato para de­

ducir e l  ángulo de ru ta  de l a s  des, proyecciones de l a  d i­

rección  de movimiento y e l  ángulo observado de e levación  

a l  b lanco. E ste  aparato para deducir a l ángulo de ruta 

se  basa adecuadamente en una rep resen tac ión  geom étrica 

en e l.e sp a o io  de lo s  d iv erso s componentes de que se  forma 

e l ángulo de ru ta . Para e ste  e fe c to , dicho aparato  puede 

comprender un d isco  con p re feren cia  c ir c u la r  o s im ila r e s ,  

movible sobre un e je  situado en a l  plano del d isc o , a s i  

como sobre un e je  f i j o  perpen dicu lar a l  primer e je  men­

cionado, y que e s tá  p ro v isto  da un brazo destinado a 

g ir a r  en e l plano del d isco  sobre e l punto da in te rse c ­

ción de dichos a jo s  y que sea capaz de regu lación  ex ter­

na sobre un eje de ro tac ió n  que se  extiende a l trav és de 

dicha in te rsecc ió n  en ángulo rec to  con e l e je  f i j o ,  a s i  

como con re lac ió n  a au ángulo con e l e je  g ir a to r io .

E l invento se d e sc r ib ir á  más planamente oon
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re fe re n c ia  a l  d ibu je  ad jun to , que m uestra d iagram átioa- 

mente, por v ía  da ejem plo, p artea  correspondientes de un 

instrumento de control del fuego da canon según e l  inven­

to , e l  llamado instrumento cen tra l para fuego an tiaé reo .

De loe instrum entos de observación e l in s­

trumento cen tra l rec ib e  c ie r to s  v a lo re s  p rim ario s, por 

ejemplo l a  d is ta n c ia  del blanco y lo s  ángulos de tr a v e s ía  

y e lev ac ión , sV y hV respectivam ente, a l  punto de p u n tería .

Por medio de un mecanismo, no represen tad o , la  d is ta n c ia  

del blanco se resu elve  en su s dos componentes, l a  d istan ­

c ia  h o rizo n ta l Ah y l a  a ltu r a  H. SI instrumento cen tra l 

tiene también mecanismos que computan, por ejem plo, la  

ve locid ad  del blanco horizontalm ente ( fh) y e l producto

da este  ve locid ad  y el tiempo de vuelo (T?) del p ro y e c til  

producto que es. igu al a la  proyección h orizon tal de l a

d ista n c ia  de pun tería d elan te  del b lan co .

Un d isp o s it iv o  para r e g i s t r a r  una proyec­
ción h orizon tal del tray ecto  d e l blanco comprenda un d is ­

co c irc u la r  de m ateria l tran sp aren té , por ejemplo v id r io ,  

que tien 3  c o jin e te s  adecuados an su p e r i fe r ia  para g ir a r  

sobre su cen tro . E ste  d isc o , indicado por e l  c írcu lo  de 

traz o s 1 en a l  d ib u jo , e s  movido per medio de un to r n il lo  

s in  f i n  2 y un engranaje cónico 3 desde un mecanismo motor

s ? ,  que l e  comunica un movimiento g ir a to r io  correspondien­

te  a  toda a lte r a c ió n  en e l  ángulo l a t e r a l  d el b lan co , En 

su p a rte  in fe r io r ,  e l d isco  1 tien a un revestim ien to  de 

un m ateria l co loran te  que no se seca . Montado b a jo  e l d is ­

co 1 , hay un carro 4 que, por medio de un vastago  roscado
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L-, puede desplazaba.;' radmlmente con respaeto  s i  d isc o , 

b u jstc  a¿ carro  4 va n  ̂ e s t i l e t e  r á g is tra d e r  6 que descan­

sa en d  j.;sdo in fería-i las. c isc o  1 . yn mecanismo im^ulccr 

Ah comunica a l  vastago  5 t a l  regu lac ión  que, en la  e sc a la  

dan instrum ento, la  a ia te n c ía  desde e l  centro d e l diaco a l  

e s t i l e t e  re g istrad o r  6 ea ig u a l a la  d is ta n c ia  h o rizo n ta l 

a l  b lan co . 31 carro 4 tien e también un brazo 7 montado 

para o s c i la r  sobra e l  e je  del e s t i l e t e  6 y reg u lab le , en 

cuanto a su p o sic ió n  angular con respecto  a l  vastago  5 , 

por medio de un to rn illo  s in  f in  6 conectado f'nncionalman- 

te  sobre un engranaje d ife re n c ia l  lo  opa e l  mecanismo im­

pu lsor sV a s i  como con un volan te  9. Rentada para d e s l i ­

zarse  en una ranura longitudinal: en. e l brazo 7 hay una 

tu erca  que so stien e  ta^ b stila ta  re g istra d o r  11. 31 d esp la­

zamiento de l a  tuerca y su e s t i l e t e  11 a lred ed or-d el brazo 

7 se  e fectú a  por medio de un v astago  roscado 72 conectado 

funcionalmente con un mecanismo impulsor denotado por 

el producto T .ih  y que lo  de , d.a manera cus la  d istan ­

cia  entre le s  e s t i l e t e s  11 y 6 corresponde s i  v a lo r  del 

producto T .íh , esto e s ,  l a  p ro tecc ión  h orizon tal de l a  

d is ta n c ia  de pu n tería  delante d e l b lan co , l a  conexión 

en tre e l mecanismo impulsor y e l v astago  72 no se  re­

presen ta  en d e t a l le ,  pero debe entenderse que puedan

u sarse  medios adecuados para e l o b je to , siempre que pue­

dan tran sm itir  movimiento a l  e s t i l e t e  11 independiente­

mente del desplazam iento del carro 4= y de l a  ro tac ió n  

del brazo 7 . E l e s t i l e t e  11 e s tá  destinado a apoyarse en 

e l lado in fe r io r  d el d isco  y so b resa le  por una ranura de
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un brazo 12 que va montado para o s c i la r  sobre e l  mismo 

centro que el d isco  1 . Por medio del engranaje cónico 13 , 

14 , e l  movimiento angular del brazo 12 se  tran sm ite  a  un 

engranaje p lan etario  15, donde se  compone con e l movimien­

to  angular del d isco  1 , pudian&o le e r s e  en una e sc a la  16 

e l ángulo r e su lta n te , llamado la  o rien tac ió n  a l  punto de 

impacto (S s v ) .  3n e l m ateria l co loran te  del lado in fe r io r  

d el d isco  1 l o s  dos e s t i l e t e s  6 y 11 trazan  l ín e a s  que 

reproducen e l tray ecto  del blanco y e l del punto de im­

pacto respectivam ente. Por medio del v o lan te  9 , e l brazo 

7 se  ha de a ju s ta r  a mano para mantener una d ire cc ió n  

correspondiente a l a  de ruta o , en o tro s térm inos, a l a  

proyección  h orizon tal (kVh) del ángulo de ruta qué puede 

estim arse  por l a  l ín e a  de re g is tro  d ibu jada de l a  t r a ­

y e c to r ia  dal blanco d e s c r ita .  Como l a s  a lte ra c io n e s  del 

ángulo l a t e r a l  sY se transm iten  automáticamente a l  brazo 

7 por medio del engranaje d ife re n c ia l  lo, e l v o lan te  9 

só lo  se  ha de usar en caso de una verdadera a lte r a c ió n  

de l a  d irecc ión  de movimiento del b lan co .

Un d isp o s it iv o  para tra z a r  una proyección 

v e r t i c a l  del tray ecto  de blanco se construye de manera 

algo  d i s t in t a ,  y comprende una t i r a  de papel 17 , con pre­

fe ren c ia  p ro v is ta  de l ín e a s  correspon dien tes a l a  e sc a la  

de a l t i t u d  y destinada a d e se n ro lla r se  de un r o llo  18 y 

a e n ro lla r se  en un segundo r o l lo  19 . E ste  ultim o e s  movi­

do por un mecanismo im pulsor 20 a velocid ad  correspon­

diente a l a  velocidad  h o rizo n ta l del blanco fh  en oada 

momento. Montada para moverse paralelam ente a l plano de
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l a  t i r a  de papel en d irecc ió n  tra n sv e r sa l  a l a  de aa mo­

vimiento , hay una b arra  de crem allera 21 que so stien e  un 

e s t i l e t e  re g is tra d o r  en 22 y e s t á  conectada íunoianalmen­

te  con un mecanismo impulsor h d estin ado  a  a ju s t a r  l a  ba- 

5 r r a  de crem allera de manera que l a  p o sic ió n  d e l e s t i l e t e  

en 22 corresponda en cada momento a l a  a l t i t u d  d e l blan­

co. A si en l a  t i r a  de papel 17 se  tra z a rá  una curva que 

reproduzca l a  proyección del tray ecto  del blanco sobre 

un plano v e r t i c a l  que v a r ía  con l a  curva h o rizo n ta l de 

10 tray ecto  del b lan co . Be manera an áloga, e l  trayecto  dal

blanco puede también rep ro d u cirse  en proyección  sobre cual­

quier plano v e r t i c a l  f i j o ,  teniendo en t a l  caso  e l  r o llo  

19 que se r  impulsado a v e lo c id ad  correspondiente a l a  can- 

ponente en dicho plano de la  v e lo c id ad  h o rizo n ta l del 

15 b lanco. Movible a un lado y otro  en una muesca p ra c t ic a ­

da en l a  crem allera 21, hay una segunda crem allera 23 que 

engrana con una rueda dentada 24 montada giratoriam en te 

en 22 y que tiene un índice 25. Por medie de un engranaje 

d ife re n c ia l  indicado en 26, puede comunicarse c ie r to  mo- 

20 v im ian to , en re lac ió n  con la  crem allera 21, a l a  crem alle­

ra  23, siendo a s i  regu lab le  l a  d irecc ión  del índice 25.

E sta  regu lac ión  36 r e a l iz a  por medio de un vo lan te  27 de 

t a l  manera que e l  ín d ice  25 indique l a  d ireoción  del t r a ­

yecto  del blanco re g is tr a d o . El ángulo en tre  e s t a  d ir a c -  

5 ción y e l  plano h o rizo n ta l se  llam a a l  ángulo de inmersión

(dY) y l a  p o sic ió n  e fe c t iv a  del vo lan te  27 se r á  a s i  una 

medida de dicho ángulo.

Oomo ya se  ha dicho, el ángulo r e a l  de ruta
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en a l  espacio  se  define como e l  ángulo entre l a  ¿in acción  

áe ru ta y l a  l ín e a  de pun taría  a l  b lan co , y e l  mismo nuede 

deducirse da t r a s  componentes, a sab er, l a  proyección ho­

r iz o n ta l  KVh del ángulo de ru ta , e l  ángulo de inmersión dV 

S y e l  ángulo da e levación  hV de la  l ín e a  de p u n tería . Según 

e l  invento e s ta  deducción se  r e a l iz a  por un aparato espe­

c i a l ,  e l transform ador de ángulos da e sp ac io . E ste  compren­

de un d isco  c irc u la r  30 que por medio de dos chavetas de 

p ivote  diametralmente opuestas 31, 32, va montado como un 

10 miembro de suspensión ahorquillado  33 que, a su v ez , va

montado g iratoriam en te en e l b a stid o r  Ral instrum ento, de 

mamara que pueda o s c i la r  sobre un age f i j o  34 que co rta  

perpendioularmente e l e je  31-32 en e l centro 30 del d isco  

20. E ste  último tien e  un brazo 36, que va montado para  

1S o s c i la r  en e l  plano del d isco  sobre e l  centro del mismo, 

y por medio de una ju n ta u n iversa l y ana b ie la  37, e s tá  

conectado con un segundo brazo 38 montado en p ivote  en 

un miembro ahorquillado 39 que, a su vez , va mentado para 

o s c i l a r  sobre e l  e je  lo n g itu d in a l 40 que pasa por e l  cen- 

20 tro  35 del d lseo30 . lo s  dos brazos 36, 38 y l a  b ie la  37 

forman ju n tos un sistem a de p^ralelúgram c a r t ic u la d o , que 

puede o sc i la r  como un todo sobre e l  e je  40 y que, a l  mismo 

tiempo es regu lab le  en cuanto a l  ángulo entre lo s  b razos 

36, 38 y e l e je  40. La ro tac ió n  d e l sistem a sobre el e je  

25 40 se  r e a l iz a  por medio de una se r ie  de ruedas dentadas

41, 42, 43, una rueda achaflanada 44 y o tra  rueda denta­

da 45 que engrana con l a  crem allera 46 que so stien e  dos 

chavetas 47, 48 en contacto con un d isco  de leva en forma
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de corazón 49 y a s í  e sta  destinado a moverse lo n g itu d in a l­

mente, siendo impulsado e l  d isco  de le v a  por un to r n il lo  

s in  f i n  5o en e l  árbo l d e l mencionado to r n il lo  s in  f i n  8 .

31 conjunto de e ste  d isp o s it iv o  transm isor de movimiento 

tiene por objeto  hacer que e l  sistem a 36, 37, 38, g ire  so ­

bre e l e je  40 en un ángulo que corresponde en cada momento 

a  l a  ro tac ió n  del brazo 7 que in d ica  l a  proyección h ori­

zontal del ángulo de ru ta . Transformar e l movimiento por 

medio del d isco  de lev a  en corazón 49 y l a  crem allera 46 

e s  n e ce sa rio , en v is t a  de que la  l ib e r ta d  de movimiento 

d e l sistem a 36, 37, 38 e s  menos de una revo lu ción  completa. 

Para e l p ro p ó sito  de regu lar  e l ángulo entre lo s  brazos 36, 

38 y e l  e je  40, una ruada h e lic o id a l  51 , su je ta  a l  brazo 

38, engrana con un to r n il lo  s in  f i n  52 movido por medio 

de dos ruedas dentadas 53, 54 y un engranaje d ife r e n c ia l ,  

en el cual l a  rueda 42 es l a  rueda d ife r e n c ia l ,  desde un 

árbol 55 que, por medie del engranaje cónico 56 , e s t á  co­

nectado funcionalmente con e l  v e lan te  27 para regu lar  e l 

ángulo de inm ersión.

En re a lid a d  e l  e je  40 corresponde a una 

l ín e a  v e r t ic a l  a tra v é s  del b lanco. E l e je  31-32 correa- 

ponda a l a  lín e a  de pu n tería  a l  b lan co , y e l  ángulo entre 

e s ta  l ín e a  o e je  y l a  l ín e a  v e r t ic a l  43, e sto  e s ,  e l  com­

plemento del ángulo de e lev ac ión , se. introduce haciendo 

g ir a r  e l conjunto del miembro de suspensión  33 sobre e l 

e je  34 por e l  ángulo de e levación , lo  cual se r e a l iz a  por 

un mecanismo impulsor hV por mediación del engranaje 57, 68, 

R esu lta  de lo  an terio r  que l a  d irecc ión  lo n g itu d in al del

-  8 -
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brazo 36 coi responde a l a  d irecc ión  de movimiento ¿ e l  blan­

co, y e l  ángulo de ru ta  en el e sp acio  (kVr) pedido se  ob­

tendrá a s i  como el ángulo entre el brazo 36 y e l  e je  31-32. 

Seta ángulo puede, per ejem plo, le e r s e  en una e sc a la  d isp u es­

t a  en e l  d isco  30. Pero con p re fe re n c ia  e l ángulo s 3 deter­

mina por medio de un d isp o s it iv o  e lé c tr ic o  medidor de ángu­

lo s  que puede d ise ñ a rse , por ejem plo, d el modo s i g n ia i t e .  

g l  brazo 36 e s tá  p ro v isto  de un miembro da oontacto en for­

ma de lengüeta 60, d estin ad o , a l  g ir a r  e l  brazo 36 en una 

u o tra  d irecc ió n , a to ca r  una u o tra  de dos p ie z a s  de con?- 

taoto  61, 62, s u je t a s  a un d isco  63 que va montado en e l 

d isco  30 para  g ir a r  sobre au centro 35. El d isco  63 e s tá  

destinado a  g ir a r  por un motor recep tor de paso a paso su­

je to  a l  lado p o ste r io r  del dieoo 3o y que funciona corno un 

pequeño motor sin crón ioo . Sab les de conexión e lé c tr ic o s  

f le x ib le s  pueden l le v a r se  de manera adecuada desde l a s  p ie­

zas da contacto 61, 62 y desde a l  motor del receptor para 

no impedir l o s  movimientos del d isco  3 c . l a s  p ie z a s  de cons­

ta  oto 61, 62 están  consotadas con un ap arato  Actor e lé c t r i ­

co 64 para formar contactos de maniobra para el mismo, y 

e l motor receptor e s tá  conectado con un transm isor 65 mo­

vido por e l aparato 64, receptor y tran sm isor que forman 

p a rte  de un sistem a e lé c tr ic o  de tran sm isión  au tosin cró- 

nioo ya conocido en s i  mismo, recep to re s y tran sm isores 

que se  llam arán en adelan ta  recep to re s y tran sm isores 

Se lsyn  respectivam ente. Tan pronto como l a  lengKeta 60 

hace contacto con cu alqu iera  de l a s  p ie z a s  de contacto 

61, 62, arranca el aparate motor 64 para mover e l  tran s-
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m isor Se lsyn  65, siendo a s i  e l recep tor Se lsy n  del d isco  

3o accionado para hacer g ir a r  e l d isco  63 y por consiguien­

te también l a s  p ie z a s  de contacto 61, 62 en t a l  d irecc ió n  

oue e l  contacto ce se . Como a l  receptor Se lsy n  sigu e  siempre 

5 a l  transm isor Se lsyn  exactamente, a l  movimiento del transm i­

sor Se lsy n  será  una medida del movimiento de l a s  p ie z a s  de 

contacte 61, 62, y por con sigu ien te , también de la  del bra­

zo 36. E l ángulo kVr pedido puede a s i  le e r se  en un d isco  

graduado 66 acoplado con e l árbo l del transm isor Se lsyn .

10 Bate últim o puede también con ectarse  con otro receptor 

Selsyn  f i j o  en o tra  p arte  y destinado  a l l í  a in d icar  e l 

ángulo de ru ta o a in tro d u c ir lo  en o tro  ap ara to .

Evidentemente l a  combinación d e sc r ita  de 

un receptor y un transm isor Se lsy n  puede s u s t i t u ir s e  per 

15 cualqu ier otro d isp o s it iv o  e lé c tr ic o  medidor de ángulos,

por ejemplo uno del tip o  da potencióm etro común, aunque 

con menos e x a c titu d . La forma do re a liz a c ió n  a r r ib a  des­

c r i t a  puede h o d iiie a r sa  también en o tro s  v a r io s  re sp ecto s 

s in  ap arta rse  del invento.

20 E sta  s o l ic i tu d , que corresponda a l a  p re ­

sentada en Suecia e l 24 de marzb de 1942, ba jo  e l nc 1858/ 

1942, ae acoge a lo e  b e n e fic io s  del a r t ic u lo  51 d el v igen te  

E sta tu to  sobra propiedad I n d u s t r ia l ,  y a lo s  derivados da 

lo s  D ecretos de M oratoria de 7 de feb rero  y 4 de ju l io  de 

25 1947.
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Hoe puntos de invención propia y nueva que 

se  presentan  para que sean  ob jeto  de e s ta  Patente de Inven­

ción en España, por VEINTE años, son lo s  s ig u ie n te s :

S 13 . - En un instrumento para  con tro lar e l

fuego de cañón contra blancos aé reo s, una d isp o s ic ió n  para 

determinar e l  ángulo entre l a  l ín e a  de pu n tería  a l  blanco 

y l a  d irección  de movimiento del mismo (d e l ángulo de r u ta ) ,  

caracterizad o  porque se  disponen d isp o s it iv o s  d is t in to s  pa­

lo  ra  rep rod u cir , per ejemplo por trazado en c ie r t a  e s c a la ,

una proyección  h orizon tal y v e r t i c a l  del tray ecto  d e l b la n ­

co, con mecanismos re g u lab le s  para in d icar  l a  d irección  de 

movimiento dal blanco en l a s  dos proyeccion es, y porque 

e s to s  mecanismos están  acoplados con un ap arato  p ara  dedu- 

15 c ir  e l ángulo de ru ta de l a s  dos proyecciones da l a  d irec­

ción de movimiento y e l ángulo observado de e lev ac ión  a l  

b lanco.

23. -  Una d isp o s ic ió n  según se  re iv in d ica  

en e l  punto i s ,  en l a  cu al e l  d isp o s it iv o  que deduce e l  

20 ángulo de ru ta  comprende un d isco  o sc ila n te  o s im ila re s  

movible sobre un e je  situ ad o  en e l  plano del d isc o , a s í  

como sobre un e je  f i j o ,  perpen dicu lar a l  primer e je  men­

cionado, y que e s tá  p ro v isto  de un brazo destinado a g ir a r  

en e l plano del d isco  sobre e l punto de in te rse cc ió n  de 

25 dichos e je s ,  y que puede se r  regulado externamente sobre 

un e je  de g iro  que se  extiende a l  tra v é s  de dicha in te r-
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secc ión  en ángulo recto  con e l  e je  f i j e ,  a s i  como en r e la ­

ción con su ángulo con e l e je  g i r a to r io .

36. -  Una d isp o s ic ió n  según se  re iv in d ica  

en e l  punto 26, en, l a  cual e l  d isco  o sc ila n te  va montada 

5 en p ivo te  en un mecanismo de su spensión , con preferen cia  

an o rq u illad o , que va montado p ara  o s c i la r  sobre dicho e je  

f i j o  y e s tá  destinado a  re g u la rse  con a rreg ló  a l  ángulo 

observado de e lev ac ión  a l  b lan co .

46. - Una d isp o s ic ió n  según se  re iv in d ic a  

10 en lo s  puntos 26 o 36, en l a  cu al dicho brazo regu lab le  e s  

accionado, mediante una b ie la ,  por un segundo brazo regu­

la b le  de l a  misma lo n g itu d , formando l a  b ie la  y lo s  dos 

brazos ju n to s un sistem a de paralelógram o que puede o sc i­

l a r  como un todo sobre e l  c itad o  e je  de g iro  que se  ex tien - 

15 de a l  tra v é s  de lo s  p iv o te s  de dichos b raz o s.

56. -  una d isp o sic ió n  según se  re iv in d ica  

en e l  punto 46, que comprende medios p ara  regu lar l a  p o s i­

ción  angular del sistem a de paralelógram o con re sp ecte  a  

su e je  de ro tac ió n  con a rre g lo  a l a  p o sic ió n  d e l c itad o  

20 mecanismo para in d icar  l a  d irecc ión  de movimiento d e l

blanco en proyección h o rizo n ta l.

66. - una d isp o s ic ió n  según se  re iv in d i­

ca en lo s  puntos 46 o 56 que comprende medios para  regu­

l a r  e l ángulo entre l o s  b razo s del sistem a de p a ra le ló g ra -  

25 mo y e l e je  de g iro  de dicho sistem a con a rreg lo  a l a  po­

s ic ió n  del mecanismo citad o  para in d icar l a  d irecc ió n  de 

movimiento del blanco en proyección  v e r t i c a l .

76. -  Una d isp o s ic ió n  según se re iv in d ic a

12 -
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en cualqu iera de l o s  puntos &3 a &s, en l a  cual e l d isco  

o sc ila n te  e s tá  p rov isto  de un d isp o s it iv o  e lé c tr ic o  medi­

dor le  ángulos para medir el ángulo en tre a l brazo regula­

b le  del disco y una l in e a  de d irecc ió n  de re fe re n c ia  en 

S e l plano del d isc o ,

8 c . -  Una d isp o s ic ié n  según se  re iv in d ica  

en e l  punto ? s ,  en l a  cual e l  brazo  regu lab le  e s t á  p ro v isto  

de un miembro de contacto que funciona en ambas d ireccion es 

de movimiento y e s tá  destinado a cooperar con dos p ie z a s  

10 de contacto e lé c t r i c a s ,  d e stin ad as a reg u larse  juntamente

oon re la c ió n  a un d isco  o sc ila n te  por medio de un motor re ­

ceptor de paso a paso montado en é l  y a formar contactos 

de maniobra para un ap arato  impulsor de un transm isor co­

nectado con e l recep to r, formando e l  receptor y e l transm i- 

15 sor p a r te s  da un sistem a de tran sm isión  e lé c t r ic a  au tosin - 

crón ico .

93. -  Una d isp o s ic ió n  para con tro lar e l 

fuego da cañón virtualm ente como aquí se  d escr ib e  o como 

se  representa en lo s  d ibu jos ad ju n to s.

20 103. - Una d isp o s ic ió n  para con tro lar e l

fuego de cañón contra b lancos a é re o s .

Tal y como se  ha d e sc r ito  en l a  Memoria que 

antecede, representado en e l  d ibu jo  que se  acompaña, y con 

lo s  fin e s  que se  han e sp e c if ic a d o !

25 E sta  Memoria eonsta de trace  h o ja s  e s c r i t a s
por una so la  o ara .

M adrid,

DG/.
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