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En la artilleria antiadrea un telemetrador que observe
un blanco coustituido por um avidu, encuentra dificultades en se-
guir ¢ fijar 1la distancia, debide a la rapidez con gque esfa caﬁé
bia, Para facilitar la pefsecucidn de un avidn en su rdpido ﬁevi—
miento, se ha inﬁroducido le disposicidn descrita en la memoris
de la patente inglesa n® 129,345 concedida a Barr y Stroud, Limi-
ted, y otros. Esta disposicidn interpreta mecduicsmente la ecus-
¢ido R=H/sen o, en gue R ss la distaucia, H la altura, y & el dn-
gulo de la visual al aeroplano. De 1la ecuacidp R=H/sen o, se sigue
que log R=log H -~ log sepol. Bu conformidsd con la patente n#
129.345 el cgbezal de maniobra se traslada del taléme@;o a un me-
canismo indicsador de'alfuras, de maners que sSe maniobre & mano un
mecanismo de log de alturas. Tambidh el 4ngulo del mecaunismo de
punteria, que se manlobra cuando se mueve el lnstrumento para va-
riar la elevacidén de la visual, mueve sutomdticamente un mecanis-
mo gue transforma el dungulo de los valores de la visual en log sen
dugulo de lss visuales. El log sen dngulo de las visuales se com~
bina por un engransje diterencial con los valores de log altura
Por el mecenismo de log altura, y el elemento motor del engrans je
diferencial mueve un mecanismo transformador gque convierte el mo-
vimiento de log distsnciz en is escala reciproca (u otra) reque=-
rida pars los teldmetros, mauniobrando de este modc gl prisma Je-
flector del teldmetro. Si H, la altura, es constante para um rum-
bo dado del avidn, entonces log R y por tanto el prisma deflector
se mauiobrarén directamente por el dngulo del mecanismo de punte-
ria. '

Las fluctuaciones en el 4ngulo de punteria debidas al mo-
vimiento rodante o similar del bugue del observador tiewne un efec-
to sobre la potencla del log distancias del mecanismo diferencial

y afecta a la distancla y consiguientemente a la coincidencia o
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fusidn de las imdgenes del blaunco en el teldmetro.

Bl objeto del presente invento es praporcionar medios per-
feccionados para auxilier al telemetrador en el seguimiento de
blen.cos aereos rdpidsmente movidos.

Nos referiremos a los adjuntos dibujos, en los gue

La fig. 1 es un esquema en perspectiva que presenta los
diversos valores comsiderados en la marcha o rumbo de un aseropla-

no,

La fig. 2 presenta mas o menos esquematicamente un primer

g jemplo de mecanismo regulador de los teldmetros en conformidad
cop el invento, ¥

Las figs. 3, ¢ y 6 ilustrau tembien mas o menos esgue-
méticamente otros tres e jemplos de mecanismos de regulacidn de
teldmetros.,

Con referencis a la fig. 1, se indica por S el puesto de
observacidn, esto es el teldmetro, por & el dngulo de la visual
al blavnco avidn desde el puesto de observacidn S sn us plano ver-
tical, # se toma como dngulo del rumbo del blanco respecto a la
visual, BD es 1s distaencia directa del blanco a lo largo de ls

visual, R, es la distancia bdsica del blanco & 1o largo de la 1lf=»

G
nea horizontsl de la visual, RV es la distancia que se recorrerd
por el blanco & lo largo de la l1linea de su rumbo sl punto em que
la lfinea del rumbo y la visual se encusntran perpeundiculares en=-
tre 8, y K es una distancia consten te para um rumbo rectilinee
del blanco, desde el puesto de observacidn a la proyeccidn en el
planc de la tierra del rumbo del blanco, y eun dugulos rectos res-
pecto al mismo. Si el blanco cambia de rumbo, se glterardn corres-
pondientemente los valores Ry ¥ X. Por H se indice ls alturas del
blanco.

En confomidad con el presente iuvento se prevd un meca-
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pismo regulsdor del teldmetro, comprendiendo dicho mecanismo un
eungranaje de velocidaed variable movido por una fuerza de actuacidﬂ
comtinua, medios pars aplicar gl mecanismo un movimiento en coun-
formided cou la veriacidu del dngulo del rumbo del blanco (), v
ordinariasmente tambien en éonformidad con la vari scidn del dungulo
de la visuel del blanco (o), los cusles dos féctores son variables
¥ mensursbles, sirviendo sl mecanismo para combinar estos movi-
mientos eun conecordancia con uns relacidn matemdtica predetermina-
da con objeto de obtener un movimilento rssultante correspoundiente
al velor del cambio de un velor seleccionado relaciousdo cop la
distancia, el cusl movimiento resultante se utiliza pars efectuar
una regulascidn continua del mecanismo o engrawpaje ds velocidad va-
riable en conformidad con dl iudicado valor del cambio, y counectdne=
dose la fuerza del mecanismo de velocidad varigble al prisms de-
flector del teldmetro para actuar sobre el prisma, ineluyendo tanm-
bien 81 mecanismo medios sintounizsedores mapiobrados a mano pare
variar la potencia del nismo mecanismo eun conformidad con la va-
riagcidn de la sltura y (o) la velocidad del blanco.

Por le fig. 1 puede verse gue existen las siguilentes re-

laciones:
. ‘Sen & = E . H
Bp V (Rg2 + HE)
Como nga K2 & Rva, send = B (1)

V (k2 + Ry2 + HE)

Log smbos lados .’. log sen X =log E - log L/f}Kg * Rv? s Hz)

. de log sen™ Ry
.o = 5 (2}
a Ry K2 ¢ Ryf + H
2 2
Do (1) sen® = H (B 824 E2 . RyP (3)

HZ + X2 & szf ‘ genfax

AP
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~5=,
Sustituyendo esto en (g)
2
d log sen a R, ) Ry sen’x (4)
@ By H%/50n2 o0 B2
Bxisten las siguientes relaciones:
= R e . -
RV G seun ﬂ RG H Cot AL
5
Hz = Rsa tg o Sena(x, = 2 sanp X cosX
Sen®x, = Cos2a . Senzoc = SencX cos &
TeB o s ;

Utilizando lss relaciones anteriores, el miembro de 1a

derecha de (4) resulta:
2

_Rg sen # sena Sen /Z Cos“a
= 2 2 = cos &
BG tg®a o1
sep @
Sen /4 cos2 a Sen # Sema CosQ
RG H
Sen & cosfa - Sen / Senzw
H cot & 2H
d log sen sen
Debe advertirse que: = cuando Z =908 y es

d Rv. 2B
constante.

81 mecanismo puede proyectarse pars trasbsjar en conformi=-

ded con cualquiera de 1los cuatro esquemas siguientes:

d log sen (4.4 sen ﬂsenza
(x) d Ry B cH ya que la proporcidn del
camblo de log senll = pro=-
d log BD sen £ seneo{, poreion del cambio de log
= distancia.

& Ry 2H

B
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d 1/R sen 4 sen? & senc

(2) 2 =
a4 By 2g®
d By
o
d Rg
By

Is derivacidn matemdtica de la férmule (1) se ha ipdica-~

sen & cos

(3)

= gen f

(4)

do anteriormente; las otras fdérmulas se derivan por procedimien=-
tos matemdticos ordinarioes.

En conformidsd con el primer ejemplo el mecanismo se cons-
truye de modo que el movimiento en conformidad con la variacidn
del dogulo ® y el movimiento en conformidad con la variscidn del
dongulo 4 se combinen mecdnicamente y se conviertan en un movimien-
to en conformidad con la variascido en sen # senm 2a, que se ha de-
mostrado ser proporcional a ls proporcidn del cambio de log sen ™
utilizdndose el movimiento resultante pars regular el engranaje
de velocidad varisble, cuya fuerza o potencia (log sem & ) se com-
bina en un engranaje diferencisl con valores de log X y la poten-
ecia (log RD) del engranaje diferencial se hace atravesar por el
engranaje de conversidén y se utiliza para actuar sobre el prisma
deflector del teldmetro.

En un segundo ejemplo el movimiento en comcordancia con
la variacidn del dngulo & y el movimlento en concordancia con la

variacidn del fngulo # se combinan mecdnicamente y se convierten

en un movimiento en concordancia con la variacidn de sen # sen 2o

sean , que es proporcional a la cantidad o proporcidn del cambio
del valor reciproco de la distancia, y el movimisuto resultante

se utiliza para regular el eugranaje de velocidad variable, cuys

potencia(' 1 )se utiliza para actuar sobre el prisma deflector
R
D
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del teldmetro. Este resultado es el valor reciproco de la distan-
cia directa y por tanto no requiere ninguns conversion antes de
aplicarse al teldmetro.

En un tercer ejemplo los movimlentos aplicados en con-
cordancia con la variacidn del dngulo @ y del dngulo ¢ se combi-
nan mecdnicamente ¥ se convierten en un movimiento en comcordan-
cla con sen §f cos X que es proporciomal al valor del cambio de le
distancia directa, y el movimiento resultante se utiliza para re-
gular el engranaje de velocidad variable, cuya potencia (ED) se
hace pasar por el engranaje de conversidn y se utiliza para ac-
tuar sobre el prisma deflsctor del teldmetro.

BEn un cuarto ejemplo los movimientos aplicados en con-
cordancia con la variacidn del €ngulo ¢ se convierten en un mo-
vimiento en concordancia con la variecién de sen & 'que es pro- -
porcional a la distesncia fundsment®al, siemndo el hovimianto resul-
tante utilizado para regular el engtaqaje de velocidad variable,
cuya poteucis (RG) se hace pasar por el eugranaje de conversidn
y se utiliza para actuar sobre el prisma deflector del telémetro,

En conmcordancis con una cuarta caractsristics del inven-
té, el valor de log sen (X del engranaje de velocidad variable en
el primer e jemplo puede utilizarse para controlar el valor 2X
aplicado gl mecanismo utilizado psra producir sen ﬂ sen 2 Q& ,
como despues se explica.

Al llevaf a la prdctica el invento 1lss funciones angula-
res requeridas de 9 y X se obtienen en cada caso de un drgano
rotatorio en concordancia con el dngulo particular, produciendo
dicho drgsno un movimiento angular de un brazc de radio counstan-
te, que me iobra un elemento de movimiento rectilineo mediante
una unidn de espiga y ranura, existiendo, para cada funcidn angu=-

lar requerida, uno de estos dispositivos com brazo de radio cons-
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tanta. Cuando se hayan de multiplicar entre si dos o mas funciones
anguleres, los dispositivos de brazo radial se disponeun en seris §
cads uuno de ellos maniobra gl inmediato en la serie mediante une
varilla multiplicadora pivotada.

Los valores del dngulo & pueden no ser directamente
aprovechables para aplicarse al mecanismo regulador. Sin embargo,

los valores de un dngulo conocido como el dungulo de presentacidn

del blamoo, A continuacidu sefialado por ¢ , estdn disponibles

generalmente a bordo del buque, siendo el dngulo de presentacidn

el dngulo aparente del rumbo del blanco respecto a la horizomntal

cusndo se le miras en direccidn de la visusl. Puede ser conocida 18

t8¢.__'§$..€. y los valores del dngulo ¢ pueden convertirse sn
ssnX '

valores del dngulo 4 por medio de un acoplamiento universal de
junta Hooke, segin se explicard despues.

El mecaunismo ilustrado en la fig. 2 se destina a inter-
pretar mecdnicamente la férmula (1}.

Un acoplamieuto universal C de junta Hooke se ilustra en
1s parte superior de la fig. 2 con un grbol motor A y un 4rbol
movide B. Desde un pﬁnto 0 puesto eu gque se observan o determinan
Xy ¢ , se regula el drbol A de modo gue se inclime respscto al
4rbol B eun un dngulo complementario al dngulo de la visual & y
de menera que su posicidn giratoria s&lrededor de su propio ele
corresponda al dngulo ¢ , varidndose la regulacidn del dogulo se-
gin varien estos dngulos. Luego teuiendo en cuenta 1la relacidm
tg @ = tg # /sen, el movimiento angular dsl grbol A em concor-
dancia con ¢ se convierte sa movimiento asngulsr del £rbol B en
concordancia con ﬂ . Los aparatos para realizar esta comnversidn
constituyen el objeto de nuestrav golicitud simultdnea de paten-
te inglesa nf 1205841 (serie nR 554.559).

Bl 4rbol B produce un movimiento angular de un brezo 1

H
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-de radio coustante, que maniobra uma barra 2 de movimiento recti-

lineo en dirececidn transversal mediaute un empalme de espiga y ra-
nuia, moviéndose la barra 2 en una varilla traunsversal de guia 3.
Bl movimiento de 1la barra 2 es proporciongl & sen 4 .

La barra 2 mauiobra una varilla 4 multiplicedora y pivota-
da mediante un empalme de espiga y ranura. Esta varilla multiplica=-

dora 4 posee una Tranura 5 en la que se desliza uua espiga-pivole 6

que engranas tembien en una ranura de una barra 7 de movimiento recw

tilfneo transversal. Bl movimiento en conformidad con el valor 2
se comunica por usm £xrbol 8 mediante 2 a un engranaje de ruedas cé-
nicas multiplicadoras, a un brazo 9 de radio constante que se mueve
angularmente alrededor del migmo eje que 1la verilla multiplicadora

4, v una esviga 10 en el brazo 9 eungancha en lg barra 7, cuyo mo=-

o

§

vimiento longitudinal resulta asif en concordancia coan sen 2Qv , Otra§

barra 11 rauurada y de movimiento rectili{neo se engancha por la
espiga 6, de suerte gque el movimiento tramsversal resultante de la
barre 11 corresponde & los vslores de sen 9 sen 2,

Una varille relacionadora y pivotada 12 se engancha en le
berra raspurada 1l por medio de un empalme de espiga y ranura y por
su otro extremo ls varilla 12 maniobra mediante un empalme de es=-
piga 7y ranura & une deslizadera 13 mdvil transversalmente con mo-
vimieunto rectilinseo.

Una varilla proporcionasl 12 estd sostenida por um perno
14 que por su parte es tambien mdvil longitudinalmente, yeudo mon-
tado en unm soporte que comprende una tuerca 15 gue mediante una
rosca 16 se engrans con un cabezal 17 coordinador reguladc a mano,
siendo dste el cabezsl o botdn gque acuerda la altura y la veloci=-
dad del blauco. '

A la varillas proporcional 12 se aplice un movimiento én

concordancis con sen gsen 2% y el movimiento comunicado por la

e

AT X o
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varilla 12 & la deslizadera 13 resulta asf proporciousl sl valor
del cambio de log sen Oc ., '

En la parte inferior de ls fig. 2 se 1lustra un motor 18
de velocidad constﬁnte, que mediante un engranaje de pifidn aceiona
& un disco 19 de velocidad coustente, el cusl & su vez acciona g
qm rodillo 20 de velocidad variable por medio de bolzas 21 llevadas
por la deslizaders 13.81 rodillo de velocidad variable 20 acciona

g un €rbol 22.

Puede verse que el movimiento de la deslizaders 13 en cOn=-

cordancia con el valor del casmbio de log sen & , varia la velocidad

-de 18 trawnsmisidn de velocidad variable constituida por los ele-
mentos 18. 19, 20 y 21 y la potencia de la transmisidn de veloci-
dad variable as el valor de log sen X ,

7 Bn el lado de la izquierda de la fig. 2 se ilustra un en-
gragaje diferencial 23, & uno de cuyos ledos s8e aplica un movi-
miento en couformidad con log sen & por el 4rbol 282 y =2l otro la=-
do se aplica una regulacidn en comcordancia con log H mediante el
botén 24 maniobrado & mano. Como log Rp = log H - log senlr, la
potencia del eungranaje difereucial 23 resulta ssf el valor de log

distancis RD’ gque mediante el engranaje de conversidm convierte los
1 N

valores de log RD en valores ¥y accions al prisma deflector

del teldmstro.

Rl cabezal acordador 17 permite que 1la coincidencia o fu-
sidn de las imdgenes del blanco se restablezcan en el teldmetro
cuando se halla que la variacidn en sltura y (o) velocidad del
blanco afectas la coincidencia o fusidn que se mantiene por el me-
canismo cusasndo el indicado cabezsl estd correéctamente ajustado pa-
ra estos valores.

Bl movimiento del 4rbol 22 del log sen Ol se aprovecha pa=-

ra controlar el valor 20t gue mepiobra la barra deslizante 7 del

L

3

&

L g B RS




o)

1o

16

{o]

26

30

A RS
TR :

181255

-110-

gen 2 ¢, Para este objeto se prevd otro engranaje diferencial 28,
uno de cuyos lados se meuiobrs por el £rbol 22 y cuyo otro lado se
maniobra por un cabezal 26 de ajuste de O | Bl tercer elemento del
enéranaje diferencial 26 maniobra uns excéuntrica 27 del log senO¢ ,
que & su vez engrame con una excdntrica 28 de & , por la cusl me-
diante ruedas y pifiones 29, un movimiento producido en concordan-
cia con & ge comunica por el mecanismo al drbol 8. Los valores de &
derivados por el teldmetro del movimiento del mismo teldmetro al
elevar o deprimir l1ls 1linea visusl, se obtlienen por medioc de um dr-
bol 30, por el gme se meniobra una escala anular 31 del 4ngulo de
la visual. Dentro de la escals anular hay otras escsla circular 32
del #ngulo de la visuaml, la cual gira con la excéntrica 28. Mm io-
brando el cabezal 26 de ajuste de & , puede hacerse gue la escals
32 siga a la escala 3l.

De ests manera se comunica un valor continuo de X a la
barra deslizadera 7 de sen 2 . Bl valor de & , se obtendria, aun-
que debe advertirse, que uo uniformemente, del teldmetro diregta-
mente, pudiendo asi prescindir de las escalas 31 y 32 de fndice
apuntador, de la diferencisl 25 de ajuste y del cabezal 26 de ajus- ?
te de ¢

ILa fig, 3 presenta del mismo modo que la fig., 2 un engra-
naje proporcional para trabajar eun concordancis com la fdrmulas 2,

esto es, vara obtener 1s relacidn del cambio del valor reciproco
1

Rp

Bl fuocionamiento de este engranaje se comprenderd por la

, que es proporcional a sem & sen

de la distancis directa (
2K sen X ,

figura sin necesidad de ums explicacidn detalleda. E1 engransje

comprende ua dispositivo D con brazo da radio constante pare seul ,

TR L i

un mecanismo E con brazo de radio constaote parasa sen 2& con uuna

varilla multiplicaedora ¥, un dispositi#o @ con brazo de radio comns~
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tante para sen X con varilla multiplicadora M, un dispositivo F
de varills proporcional y un engranaje O de velocidad varie le.
Bl dispositivo N de varille proporcional controla al engranaje de

velocidad variable en concordancis con el valor del cambio ds
1

RD

que se utiliza directamente para maniobrar el prisma deflector del

y la potencia del engranaj)e de velocidad varlable es

teldmetro. Un botdrm o cabezsl 33 maniobrado a mano para sjustar
las distancias, se asocia con el drbol motor del engranaje de ve-
locidad varisble mediante un engransje diferencial 34 y propor-
ciona sl observador un medio para influir a mano en el prisma de-
flector con objeto de asegurar la colncidencia y fusidn.

La fig. 4 presents un mecanismo en concordancis con la
fdrmula 3, esto es, que proporciona el valor del cembio de la dis- ¢
tancis directa‘(RD), o sea que interprete la scuacidn _E;EE_ - senﬂ%

| a Ry g
cos X , Comprende un brézo P de radio senm ¢ , un brazo Q de radio
cos Ot y un multiplicador R de sen f cos & ., En ests caso se uti-

liza un mecanismo gue convierte los valores BD en valoras de
1

%

es, para obtener el valor del cambioc de la distancia fundamental
' d R

.

La fig. 6 presenta un mecaunismo para 1la fdérmula 4, esto

(RG) y que interpreta la ecuacidn G .sen?f . Comprende

d Rv

simplemente un dispositivo T con brazo de radio seu & sin ningidn

multiplicador., Un eungranaje de conversidn que convierte los va-

lores RG en valores X , 86 utiliza en este caso.
R .
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Le presente patente de invencidn comprende las siguientes rei-
vindicacionesa:

l.- Me joras en o relativas & telémetros y alt{metros pars arti-
ller{s antisdrea ¥y en especial en los mecanismos reguladores del te-
lémetro, que comprenden un engranaje de velocidad variable movido
continuamente por una fuerza, medios para aplicar &l mecanismo un mo-
vimiento en concordancia con la variacidn del angulo del rumbo del
blanco (@), y usualmente también en conformidad con le variscidn del
dngulo de ls viste 0 mirs del blanco (&), los cuales dos factores son
variables y mensurables, sirviendo el mecanismo pars comblner estcs
movimientos en conformidad con une relscidn matemitios predetermina-
da, pars dar un movimiento resultante correspondiente z la proporcidn
de oambio de un valor selecoioneado relacionado ocon la distancias, mo-
vimiento resultante que se utiliza pare erectuar la regulacidén cont{-
nus del engrensje de velocidad variasble en sonformided oon la indi-
cade proporoién de varisoidn o cambio, y uniéndose el mecanismo motor
del engranaje de velocidad variable con el prisms deflector del telé-
metro para la sctunecidn del prisma, comprendiendo tambien el mecanis-
mo un medio sintonizador maniobrado & mano para variar la potencia
del mecanismo en contormidad con la variacidn de la altura y (o) la
velocidgd del hlanoo;

2.~ Mejoras segin lo reivindicadao en el punto 1, oceracterizadss
porque el mecanismo se construye de modo que el movimiento en confor-
midad con la varimoidn del édngulo e< y el movimiento en conformided
con la verisoidn del dngulo (§ se combinen meadnicemente y me trams _
forman en un movimiento en conformidad con la variscidn de sen )

sen 2* , aprovechéndose el movimiento resultante pars reguler el en-

granaje de velooldad variable, ouya potencia {log senX) se combing
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en un engranaje diferencial, con valores de log H, y la potencia (log
Rp) del engranaje diferencial se hace pas&r por el engranazje de con;
versidn o transformacidn y 8e utilisa para actuer sobre el prisma de-
flector del telémetro.

8.« Mojoras segin 1o reivindicado en el punto 1, caracterisades
porque el movimiento en conformided con la variascidn del éngulo < y
ol movimiento en conformidad con la variacién del &ngulo ( se combi-
nan mecédnicamente y se convierten en un movimiento en conformidad con
la variaoidn de sen (| sem 2 X sen X y el movimiento resultante se
utilizs para regular el engranaje de velocidad variable, onya fuerzs
0 poder f ; se aprovecha para actusr sobre el prisma deflector del
telemetro.

4.~ Mejoras segin 1o reivindicado en el punto 1, caracterizadas
porque los movimientos aplicados en sonformidad con la varineion del
éngulo =4 y del angulo (9 ge combinan mecédnicamente y se convierten
en un movimiento en conformidad oon sen (9 cos X y el movimiento resul-
tante se utiliza pars resgular el engranaje de velocidad variable, ou-
ya potencia (Rp) se hace pasar por el mecanismo de conversion y se
utilize pare sctuar sobre el prisma deflector del telémetro.

5.- Mejoras segin 1o reivindiocado en el punto 1, carsoteriszadas
porque los movimientos aplicados en conformidad con la varisoién del
‘ngulo 0 se convierten en movimiento en conformidad con la variacién
de sen @ , utilizéndose el movimiento resultante para regular el em-
gransje de velocidad varisable, suya potencia (Rg) se hace pasar por
el mecanismo de oonmversidn y se utilisa para actusr sobre el prisma
deflector del telémetro.

6+~ Mejorae segiin 10 reivindicado en el punto 2, caracterizadas
porque el valor de log sen o< del engrantje de velooidad variable se
utiliza para controlar el valor 2tx aplicado &l mecanismo empleado pa-

ra produoir sen (9 aen 22< .

7+~ Mejoras segin lo reivindicado en los puntos 2, 3, 4, 5 0 6,
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otracterizadas porque lss funciones &ngulares requeridss de @ y'0<
se obtienen en cada casso de un drgano rotatorio en conformidad oom
el éngulo particular, produciendo dicho drganc un movimiento angular
de un brazo de radio constante que maniobra un elemento de movimienw
to rectilf{neo gracise 2 ls unién por espiga y ranura, existiendo uno
de éstos dispositivos con brazo de tal radio paras cada fanoidn angu-
lar requerids.

8.- Mojoras segin 1o reivindicado en el punto 7, carscterizadas
porque las dos o mas funciones &angulares se mnltiblioan entre sI,
los dispositivos de brazo readial se disponen en serie y cada uno ma-
niobra a8l inmediato en lz serie medilante uns varilla multiplicadora
pivotada.

9+~ Mejoras segin lo reivindicado en cualquiera de los puntos
precedentes, con un acoplamiento universal de junts Hooke para. cone
vertir los valorea angulares de presentacién del blanco gfen valores

de éngulo de rumbo @ en conformidad con le relacidn tgfs .ES_Q.-

sustanocialmente ocomo antes se ha dssorito. sen X

10.- Mejoras en o relativas & telémetros y elt{metros para arti-
ller{s antiadrea.

Segin se desoribe y reivindica en la presente memoria desorip«
tiva y se 1lustra con los dibujos que a la misma se saompafian.

Consta esta memoris de hojas foliadas y esoritaes 2 méquina

por una sole de Sus oaras.

usarid, s 30 Z:fn/i/oiembre de 1947,
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