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HEMORIA DESCRIPTIVA
que se acompafia & una golicitud de Patente de Inveﬁcién
pera Espafia y Posesiones a favor de Don Manuel BRETON
CALLEJA, de nacionslidad espeafiola, residente en Madrid,
Altemirano 48, por: " APARATO PREDICTOR PARA BATERIAS

ANTIAEREAS ".-

El objeto del presente invénto radice en un gparato
el cual permite calcular sutométicamente y de una manera
continueda los datos necesarios para el tiro, permitiendo
su transmisién eléctricamente a las piezes a £in de que
estas puedan hallarse en todo momento correctamente epun—
tadas.

Para ello, con el conocimiento previo de la altura
del vuelo, que se supone proporcineda por un telémetro-
altimetro de cualquier tipo conocido, el aparato que nos
ocupa resuelve en forma practlcamente simulténea los pro-
blemad cinemdtico y balfstico,

En log dibujos que se acompefian a la presente expo-

sicidén sobre la construccién y funcionamiento del aparato, .
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_como fundamento tedrico se hace referencis a la fig. 1

en la cual R, R' representa la ruta descrita por el avidén
objetivo al gque se supone volando sin més limitacién qﬁe
mentener constante su altura durente el tiempo de prepa-
racidn y ejecucibén del tiro. BEn dicha figura P indica el
centro de una bateris antiaeréa donde se hella colocado
el predictor. ‘

l.- Problema cinemético.

De la observecién realizada con sus propios ele-
mentos sgobre 1a,posici6n‘que ocupa el avién en el momento:
del disparo (posicidn actual), y sobre otras enteriores
(posiciones parsdas) correspondientes & determinados inter-
valos de tiempo, deducir la situacibén en que se encontraré
el objetivo 2l producirse la explosidn del proyectil (po-
sicidn futura).

2.~ Problema balistico.

Obtener los datos de tiro para betir dicha posi-~
cibén futura con un material determinado, es decir: 4ngulos
de direccidn, de tiro y graduacién de ezspoleta, consiguiendo
estos valores de las perturbaciones ocasionadas por derive-
cién y velocidad inicial, asf como de los desvios observa-
dos durante el tiro.

. Problema cinemético.

Sean A la posicién futura del avidn, A, la actual y
Al A2 dos posiciones enteriores escogidas de tal manera
que los tiempos transcurridos desde 4, & A2 y de A, 8 A,
tengan por valor une fraceidn constante (%) de la duracién
del trayecto Ao A. ‘

Designando por A,y ,los incrementos del &ngulo de
direccién horizontal en los intervalos Ay A, Y A, A, tra-
temos de encontrar una férmula que proporcione el valor

de la prediceidn leteral en funcidn deZS.;(JAXQ y de la
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diferencia entre ambos.

Con tal fin, supondremos que 1la ley de.movimiento
del afién, cualquiers que sea su fdrma, permanece\inva-
riable en el recorrido 4, A. En esta hipotesis el dngulo
de direccifn <) vendré expresado por unes funcidn del tiem-
PO que por ser continua y uniforme admitird la aplicaciédn
de la férmula de Taylor para el desarrollo en serie de
los increMentos funcionales, al pesar del instante to

el to+ T (en que T expresa ls duracidn de trayecto del

K(F*ﬁ) J(F) ﬁ 5(@7+ﬁ%3 Y+ _ _ ___
o”T'r a/i:%_,_'_‘:_- ———

Despreciando los terminos siguientes al de 2° gradb,

proyeectil

lo que equivale & suponer constante la eceleracién angu-
lar, la prediccién laterel (1) que estaba indiceda por
la diferencie-(),valdré aproximadamente:éETh% %;gf"'ﬂ)
Por ofra parte, siaﬁaaf’ gson las velocidades angu;
lares medizs en los trayectos Al A2 y Aé Ao’ o lo que
viene a ser lo mismo, leas correspondientes a los puntos
centrales de aquellos segmentos, en virtud de le hipotesis
admitide se tendri: DT |
w°=w‘+éﬁ'~-'(2) W' @'+ L ()
Sustituyendo el valor de W, en la ecuscidn (1):

é w7 +JT1,1+n»““(q)

Multiplicendo por T los dos miembros de Ia (3):
T2
LU"T’LUTJ = "J-—--LL)T'W‘T

y al sustituir este Wltimo valor en la (4)

o [y 3 (8,7 A)]: EA b, A>J

que es la formula que buscamos.

Para faciliter la exposicidn, en el cédleulo antérior
hemos supuesto que la pqsicién actual del aviGn coineidia
con el final de uno de los intervelos de mediceidn. Como

én realidad el disparo podréd tener lugar en cual_ quier
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instante del intervalo siguiente, conviene calcular lEWW%*~
prediccién para el punto medio de este, ﬁues gl reducli-
remo_s a un minumo los posibles errores gue entrafia la
aplicacibén de la férmula (5).

De este modo el tiempo muerto ( que inecluye el de ma-
niobra en la mayor parte de los casos), resultars siempre
menos que T.

La modificacién indicada exige solo sustituir el va-
lor de &, en (2) pora%faﬂj %T con lo cuml, despues de
reelizar andlogas transformaciones, se obtiene finalmente:

S=n A+ 22 (A,-AN) -~ (6)

5i en luger del movimiento enguler en direceidn con-
gideramos el de situaecidn, en virtud del mismo razonamien—
to y célculo obtendremos para la preduceidn vertical (¢)
una expresién idéntica a la (6) en la que A/ y AL repre-~
sentarén los incrementos experimentados por el é&ngulo de
situacibén (€ ) al pasar el avidn de A, a'Al y de Ay a A
reapectivamente.

Comparada la férmula (6) con la (1) utilizeds en el
método de velocidad y eceleracidén anguleres presenta las
ventajas siguientes:

No exige la determinacién de la velocidad y ace-
leracién, que por ser valores instanténeos son difieiles
de obtener con regularidad, especialmente la segunda.

La influencia de los errores cometidos en 1ls
medicidén de las diferencias es bastante menor gque la que
produciré la inexactitud de la acelerscién engular, por
venir este multiplicada por le segunda rotencia del tiempo.

La mecanizacién es mucho més sencilla, pues la
férmule (6) no exige més que sumas y restas, dado que n
88 una constante del aparato.

‘Una vez calculados los valores de las predmcclones

lateral (§) y vertical (&), smbos por eplicacidén de 1la

-
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férmula (6), los éngulos de direccidn y de eltuacién coFres-

‘pondientes & la posicidén futura del evidn se obtendrdn a

vrertir de los medidos para la poéicién adtuel suméndoles
elgebricamente aquellas cantidadeé, es decir:
_(1_=_f1_°+ & €==80-+<5
Con el conocimiento den. y € , asi como la altura de
vuelo H (que hasbiamos supuesto constante~-), se poseen ya .
los elementos suficientes pars situar en el espsecio el
punto futuro A, 1o que d4 solucién al probleme cinemdtico.

Problems balfstico.

Determinada ya la posicidén del punto a batir dentro
del plano de tiro por el par de valores & y H , el énguio
de elevacién (o) y la graduscién de espoleta (§) se dedu-
cen directamente de ellos’por las funciones.balisticasz

o= CEH) v G=f, (&, H)
que pueden estar previamente calculsdas, aunque las tablas
de tiro del material que se trate utilicen otro par cual-

gquiera de argumentos (teblas como H,D o0-H,X), pues basta-—

ria resolver en cada caso el tridngulo recténgulo PAa

~del que se tiene slempre dos elementos,

Sumendo el valor encontrado para que el fngulo de ele-
vacibn con el de situecidén futura tendremos el dngulo de

LP-:dLJrg

tiro:

Conocemos ya los datos tedricos necesarios pars el
tiroz!lvwﬂs o 3010 resta pues introdﬁcir en ellos leas
correcciones debidas a las distintas causas pertubadoras.
a) Correccidén por derivacidn.

Afecta solamente a la direccién y se calcula en fun-—
cién de 53 H medisnte teblas preparadas‘.para la utiliza-
cién de estos argumentos: L 7 fb CE,', H)

b) Correccidn por velocidaed inicials
Las perturbaciones ocesionadas por un incremento de -

veloclidad inicial se consiguen por separado en el #ngulo

.
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de tiro y en la graduacidn de espoleta, caleulsndo las fun-—

cion‘es balisticas C, - F,; (AV,& H) «C. S =f (Av, E,H)

Por ello se asignan a AV una serie de valores numé-

ricos que permiten breparar otros tantos juegos de tablas
donde se hallen los valores de(ﬂlfzcvg en funcidn de las
variables Z,Fﬁ

Admitiendo que no varie en el transcurso del tiro, 1la
utilizacidn del juego de tablas correspondiente permitird
ejecutar con rapidez el cdlculo de estas correcciones.

c) Correccibn por desvios (Cd).

Su finalided es permitir al director del tiro intro~
ducir a voluntad las variaciones necesarias pera trgsladar
las explosiones a la 1fnea de situacidén PA, como consecuen—
clia de los desvios observados en descargas anteriores.

Estes correcciones de cardcter &lobal, afectan con su
verdadera magnitud a los valores del féngulo de tiro y de
la dirececidn futura.

Pinalmente, el aparato suma con su signo los diversos
valores caslcualdos para obtener los datos de tiro corregi-
dos, en condiciones de ser transmitidos a las piezas.

D=+t 0 f=d+82C, Y204y +6,2G+( G

Al estudiar el problema cinemftico, hemos partido de
un valor de T (pera determinar los intervalos de mediecidn)
gue solo puede ser conocido exactamente cuando quede re;
suelto el problema balistico, ya que el tiempo de recorrido
del avidn entre Ao Yy & ha de ser igual a la duracién de
trayecto dellproyectil, y eéta viene impueste por la gra-
dvuacibn de espoleta.

La interdependencia entre ambos problemas se resuelve
en el predictor del modo siguientes

El valor de G se transforma por una relacidn sen-

cilla en la duracidn del trayecto |= -*-f(' y ¥ este .dato
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A N
retorna a los mecanismos que calculan pas predicciones

lateral y vertical, cerrando asi el ciclo de célculos
que permite seguir el método de aproximaciones sucesivas
hasta encontrar una solucidén précticamente exacta.

180 Para la solucién préctica de lo que antecede, se hace
referencia al mecanismo calculador de predicciones repre-
sentado en las figures 2 y 3. |

Pare el cédlculo de cada una de laes preducclones la-
teral y verticsl se emplea en este aparato un dispositivo

185 andlogo, cuysa descripeidén anticipamos a la del conjunto
del predictor por estimar constituye un elemento funda-
mental. (

T1 mecanismo que resuelve la férmula (6) se compone
de las ruedas @ y b solidarias al eje 1 que recibe el mo-

190 . vimiento en direccidn (o en situacién) del blanco.

La rueda a puede trensmitir sus giros a la ¢cylabd
a la 4 por mediacién de las ruedas de friceién £, g,:mon;
tadas sobre la palanca h, de tal forma gque al producirse
el embrague de las primeras se deshace el de las otras,

195 y viceversa.

La rueda ¢ estd solicitaeda por un resorte en espirel
m que tiende a lleverla hasta un tope fijo ( no represen-
tado en el dibujo ), y lleve a su vez la caja de otro re-
sorte n més débil que el anterior, que actta sobre la

200 rueda 4 obligandola a seguir los movimientos dé la.primera.

Al pasar la corriente por el electroimén e, este atrae
la armadura colocada en la extremidad de la palence h,
embragando las ruedas a y ¢, al mismo tiempo que deja en
libertad lzs b y d. El movimiento del eje 1 se comunica

205 a la rueda ¢ que gire venciendo la resistencia del resorte
m y errastrendc también a la rueda d. La aguja 1 se des-

plazerd en el mismo éngulo, que seré precisamente el valor
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zﬁ, , (fig. 2) 'si el tiempo que permanece activado el

electroimén es la fraccidén % de la duracidn del trayecto.

Cuando cese le corriente en ¢, se soltaréd el embrague

f pasando & intervenir el g que herd solidariass las ruedes

by d. En el mismo instante la rueda ¢ vuelve a su origen

{representado por el tope) impulsade por el resorte m
(que vence la resistencia del n) mientras la rueda 4 acom-
fig en sentido'contrario (a8 causa de lsa doble rueda de fric-
cién g) el movimiento en direceién del blenco.

Si el tiempo que transcurre sin corriente es tambfén
% , 1a aguja i recorrerd en movimiento retrogrado un fn-
gulo igual = Z&zy5 por consiguiente, la separacién de su
ﬁosicidn 1{mite con el fndice fijo serd la diferencie de
gegundo orden:[§27151que interviene en la férmula de le
prediccidn. '

Al reanudarse la sctivided del electroimén la aguja
i ligada & la rueda & evanzaré accionada por el resorte n
hasta tomar la posiciéh de le rueda ¢ con lo cual volverd
e repetirse el proceso en la misma forma.

Si hacemos que un contraindice J movido & meno pof el

- volante P se ponga en cdincidencia con la posicidén 1limite

de ida (fig. 4) y otro K mandado por el botén g, lo haga
con la posicién limite de vuelta, habremos introducido los
velores A , y[&zugl, que multiplicados por las relaciones
constentes ua conocides, y sumados en el difeiencial 8
proporcionarén el valos de la prediccidn que se concreta
en el féngulo girado por el eje o.

In la figura 5 se representa una vista esquemética
del predictor, qﬁe pasamos a describir.

Todos los mecenismos representados con excepcidn de
le corona 1 fija &l soporte del aparato, van montados en
una estructura giratoria elrededor de un eje vertical gue

sigue el movimiento en dirececién del objetivo al tener
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apuntados 1os enteojos 32 y 23.

 Para ello, el movimiento del volente 5, dotado de un
cambio de velocidédes 4, se tremnsmite por 3 al pifién 2,
el cual, obligado a rodar sobre la corons fija 1, hace
girar todo el conjunto. Una vez lograda la punteria sobre
el a%ién, el eje 3 habréd girado un éngulo proporcibnal
a () ,.

Por intermedic del engranaje 8 elvmovimiento en direc=-
cién metda sobre el mecanismo M que, en la forma ya expli-
cada, registra los incremen‘tosA,, AZ y resuelve la fér-
mula (6) para obtener la prediceidn lateral é expresada
en el giro del eje 7. Este velor se suma en el diferenciel
6 con el de() ,, que procede directamente del eje 3 reci-
biendo el portesatélites un movimiento proporcional at {1,

Al éngulo de direceién futuro ()l , transmitido por
el engranaje 11 y eje hueco 12 se le éﬁade en el diferencial
9 el velor de las correcclones en direccién enviadas por
el eje 10. El resultado(), lo rediben el transmisor 13
que ha de mandarlo a las piezas, y un contador o repetidor
14 donde queda registrado dicho dato..

Simlténeamente con las opersciones anteriores, el
giro del volaente 15 permite seguir en situacidén al obje-
tivo, pues, a través de 16 y engranaje 47 producé le ro-
tacién de los enteojos 32 y 33 alrededor del eje horizon-
tal 46.

De esta manera, si el soporte del predlictor ha.sido
nivelado previzmente, el eje 16 hebré girado un éngulo
proporcional al de la situacidén actual.

Bl mecanismo M! movido por el eje 16 calcula en la
forma conocida la predicecién vertical € que recoje 17
y se transmite al diferenciel 18. Aqui se sume con el
valor de?ﬂedado por el giro del volante 15, obteniendose

como resultado en dngulo de situacidén futuro £ que por
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48 es enviado al diferencial 19 y a los tambores baliﬁtﬁﬁog:
El hﬁsillo 22 gira segin los valores que va tomando
y produce el desplazemiento de ls tuerda portaindices 23
en el sentido de las generatrices de los cilindros o tem-
bores de curvas 21 y 20. Sobre estos van arrollados los
dbacos cartesianos de las funciones: CL‘XI(E, H)(-}G‘fl (€,H)
en los que se hz tomado como pardmetro la altura H.
Haclendo girar a mano los tambores 21, 20 por ﬁedio de
los volahfes 26 y 27, deben coincidir constentemente los
indices 24 y 25 con las curvas que lleven acotadps el valor
de la Ultima altura gransmitida. En consecuencia, log gifos
totales comunicados a los tambores serén proporcionales al
éngulo de elevacidn y & la graduacidn de espoleta.
El valor de o , asi obtenido, se sume con § en el
diferencial 19 y el resultado se introduce a su vez en
el diferencial 29, donde se le afiaden las correcciones
del éngulo de tiro transmitides por el eje g§; para obtener
finalmente Y. que se transmite a las piezas por 30 y queds
registrado en 31.
Ia graduacién de espoleta dadam por el giro del tambor
20 8l actuar sobre el volante 27 se suma en el diferencisl

37 con su correspondiente correccidn segin los valores

.trenemitidos por el eje 54. E1 resultado.Gc es enviado a

las piezaes por el transmisor 55 y se introduce a2l mismo
tiempo en el mecanismo calculador de los intervalos de me-
dicidn.

Bate dltimo coneiste en esencis en un motor de reloje~

ria de velocidad constante 43 gque acciona una rueda de fric-

'¢ién40 por intermedio de un eje ranurado. E1 movimiento de

este se trensmite al plato de un integrador gque lleva soli-
derio un conmutador giratorio formsdo por un tambor con

sectores sislantes y conductores en los que se apoyan las
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Los desplézamientos de la rueda de friccidn con rela-—
cién al centro del plato son broporcionsles a los tiempos
de duracidn de trayecto del proyectil, pera lo cual va
ligada por medio de husillo y tuerca con el tambor de
graduacién de espoleta.

El dispositivo estéd alimentado por una corriente con-—
t{nua en las conexiones 44, la cual puede circular en uno
de los circuitos que llevan intercaledos los electroimanes
de los mecanismos de prediccidn. ‘De esta menera, el cierre
y apertura de caeda circuito se produce autométicemente al
pasar las escoblllas por los sectores correspondientes del
conmutador giratorio, consigﬁiendose que los électrdimanes
permanezcan activados una fracciédn constante de la dura-
cién del trayecto del proyectil. |

Paralel cdloulo e introduccién de las correcciones se
utilizan los mecanismos 34, 35 y 36 en correspondencia con
ébacos polares. Cada uno de ellos estd mendado & meno por
un:botén, cuyo giro, normalmente queda registrado sobre
una ésfera'por el desplazamiento angular de un husillo
radial, susceptible de girar tembién alrededor de un eje
merced a un engranaje cfnico, por el que recibe el movi-
miento del eje 22. De esta manera una tuerca porteindice
montada sobre el husillo se vé sometida a dos movimientos
diferentes. De un laedo, el arrastre producido por el hu-
sillo al girer alrededor del centro de la esferasegin el
valor de la correccidén introducida, y, de otro, la sepa-
recidén ‘a partir del centro, deslizandose sobre el husillo
en magnitud proporcional al dngulo de situacidn.

Para evaluar.la correccién a introducir sobre las es-
feras se disponen unos dbacos con curvas acotadas para

diversas altures, que han sido construidos asignando a-
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los éngulos y radios vectores los vamlores de las correc-
cionesg y de £ respectivamente. ILos 4bacos deCe y CG
pueden ser cambiados a voluntad, segin los valores de AV .

Con el objeto de permitir la correccién por desvios
utilizando los mismos mandos anteriores, los botones de
CY y CLL pueden ir provistos de un desembrague que lds
independice del moyimiento del husillo conservando, sin
embargo, el enlace con los ejes 10 y 28.

En caso de averia en la instalecién eléctrica, el apa-
rato puede seguir proporcionando dgtos de tiro por medio
de los botones 49 que permiten maniobrar les palancas de
los mecanismos de prediccidn, sustituyendo la acecidn de -
los electroimanes. Estos botones deben ser oprimidos al-
ternstivamente, a intervalos iguales = %, para lo cual,
el plato del integrador lleva en el borde unas referencias
que pueden ser observades desde el exterior, a través de
una ventena 46 practicada en la caja que contenga‘'los me-
cenismos. E1 pesoc de dichas referenciass por un punto fijo
seflalard el momento de accionar los botones.

Este Wltimo dispositivo puede ser empleado para epre-
clar gproximedamente los incrementos de la altura de vuelo
que deben ser tenides en cuenta al manejer los tambores de
curvas cuendo la ruta del avién tenga una pendiente muy
ecusada.

En el esquems se hen representado los transmisores de
datos con el tipo denominado "motor paso a paso", pero
igualmente puede ser empleado otre sistema cuslquiera,
como motores sineronos, puentes de Wheatstone, etc.

Habiendo descrito suficientemente el objeto del pre-

sente invento, lo que se declara comc nuevo y de propia

invencidén el lo contenido en las siguientes
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REIVINDICACIONES I
370 1.~ Aparato predictor para baterfas sntiaereas en cual

con el conoeimiento previo de la altura de vuelo, permite
calcular autométicemente y de modo continuo los'datos ne~
tesarios pars el tiro, que son transmitidos eleétromecani—
camente a las plezas, a fin de que estas puedan hallarse
375 en todo momento correctamente apuntadas, csracterizedo
porque para la solucidén préctica de los problemas cenemdti-
co y-balistico expuestos detalladamente en la memoria que
antecede, para el cdlculo de las predficciones lateral y’
vertical, el aparato, segin las figuras 2 y 3, comporta
380 un mecanismo que se compone de las ruedas ( a y b) soli-
daerias al eje (1) que recibe el movimiento en direccién
del blanco, pudiendo la rueda (a) traﬁsmitir sus giros a-
la (¢) y 1la (b) a la (&) por medioc de las ruedas de fric-
cién (£, g) montedas sobre la palanca (h) de forma gque =zl
385 producirse el embrague de las primeras se deshace el de las
otras y viceversa.
2.- Aparato predictor segin la reivindicacidn 1, ca-
racterizado porque la Tueda (¢) esté bajo la accidn de un
. resorte en espiral (m) que tiende a llevarla hasta un tope
390 fijo (no representado), y lleva a su vez en su parte infe-
rior la caja de otro resorte (n) de menos presidn, que
ejerce su influencia sobre la rueda (d) obligdndola e se-
guir los movimientos de la primersa.
3.~ Aparato predictor segin las‘reivindicacioneS—an-
305 teriores, caracterizado por un electroimén (e) que atrayendo
le armedura de le palanca (h) embraga las ruedas (a y c),
'soltendo a la vez las (b y d4), mientras el movimiento del
eje (1) se comunica a le rueda (¢) que gira venclendo 1ls
resistengia del resorte (m); y porque cesando la corriente

400 en (¢) se soltard el embrague (f) pasando a intervenir el
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lante (18), obteniéndose como resultasdo el éngulo de situa-
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(g) haclendo solidariss las ruedas (b y d) al propio tiempo

o RRASST PR

YNNG, B
+ Ty

que le rueda (c¢) envirtud del resorte (m) vuelve a su posi-
cién primitiva, mientras le ruedg (a) acompafia en sentido
contrario el movimiento en direccidn del blanco,

4.~ Apareto preductor segin las reilvindicaciones snte-
riores, caracterizado porque es_geméticamente se compone de
una corona (1) fija al soporte del apéreto, estendo los
demés mecenismos montados en ung estructura glratoria al-
rededor de un eje vertical que sigue el movimiento en gi-
reccidn del objetivo al tener apuntedos los anteojos (32,33)
para lo cuai el movimiento del volante (5) es transmitido -
a8l pifién (2) por medio del eje (3), y porque por intermedio
del engransje (8) el movimiento en direcdién actia sobre el
mecanismo (M) que registras los incrementos[ﬁ,,l{zy'resuelve
la férmulse 6, expuésta en el cuerpo de ;a memorig pars ob-
tener la prediccién lateral <5 expresada en el giro del
eje (7), cuyo valor se sums en el diferencial (b) con el
del{) , procedente del eje (3) comunicando al portasatélite
un movimiento proporcional g V(L :

porque al éngulo de direccidn Ffuturo (). se le afiade
el valor de las correcciones en dirececidn enﬁiadas por el
eje (10), recibiendo el resultado L), el transmisor (13)
que ha de mandarlo a las plezas, ¥y un contador (14) donde
queda registrado dicho dato;

porque el giro del volante (15) permite seguir en gi-
tuacidn al objetivo, pues por medio de (16) y engranaje (47),
provoca la rotacién de los anteojos (32,33) alrededor del
eje hobizontal (46); .

porque el mecanismo (M') celcula la predtceidn verti-
cal O qué'recoge (17) y se trensmite al diferencisl (18)

donde se suma con el valor de ﬁl, dado por el giro del vo-

eibn futuro & que por (48) es enviado al diferencial (19)

F% S
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y a los tambores balisticos;.-

5.~ Aparato predictor seglin les reivindicaecidén ante-
rior, caracterizado por un husillo (22) que gira segin
los valores que va tomando E y produciendo-el desplaza-
miento de la tuerca portaindices (23) en el sentido de las
generatrices de lgs tambores de curvas (21,20) que lleven
arrollados los ébacos cartesiasnos de las funcionesqﬁf(&FOy

Gj?%ﬁﬂen los que se® ha tomado como parédmetro la altura H,
y haciendo girar a mano los mencionados tambores (21,20)
por medic de los volantes (26,27) deben coincidir constante-
mente los Indices (24,25) con las curves que los gufas
totales comunicados a los tambores (21,20) serédn propor;
cioneles al #ngulo de elevacién y a la graduscidn de es-
poleta.

6.- Aparato‘predictor gsegin las reivindicaciones an-
teriores, carascterizado por el diferencial (37) en el cusal
gse suﬁa la graducacidén de espoleta dada por el giro del
Tambor (20) al actuar sobre el volente (27), siendo en-
viedo el resultado a las piezas por el transmisor (55)

y al mismo tiempo al mecanismo celeulador de los intervalos
de medicidn representado por un motor de relojeria de ve-
Tocided constente (43).

7.~ Apsrato segin la reivindicaqién anterior, -carac-
terizado porque el motor accions una rueda de friceidn (40)
cuyo movimiento se transmife al pleto de un integrsdor con
conmuta@or gilratorio formado por un tambor con sectores
aislantes y‘conductores en los que se apoyan las esco-
billes (45):

8.~ Aparato segln las reivindioaci;nes anteriores,
caracterizado porque el dispositivo estd alimentado por
una corriente cintinua en la conexiones (44) que puede

circular en uno de los circuitos due llevan internmlados
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log electroimsnes de los menanismos de prediccién con

1o
éuel el cierre y apertura de cada circuito se produce su-
tométicamente alipasar les escobillas por los sectores
correspondientes del conmutador glratorio, permeneciendo
los electroimaenes activados una fraccién constante de la

duracién del trayecto del proyectil.

+

9.~ Aparato segin reivindicaciones anteriores, ca-

racterizado porque para el célculo e introduccidn de las
correcciones se utilizan les mecanismos (34, 35, 36) en
correspondencia con dbacos polares, estando mandado cada
unc de ellos a meno por un botén cuyo giro normalmente
queda registrado sobre una esfera en virtud del desplaza-
miento anguwlar de un husillo radial susceptible de girar
también alrededor de un eje merced a un engranaje cénico
por el que recibe el movimiento del eje (22).

10.~ Aparato segin la reivindiecscién anterior, carao-
terizado porque para evaluar la correccidén a introducir,
gobre las esferas ge disgponen unos ébacos con curvas aco-
tadas para diversas slturas, que hen sido construidos
asignando a los éngulos y radios vectores los valores de
las correcciones y de 8 respectivamente, pudiendo los
&bacos de C ¥ y CG ser cambiados a voluntad, segin los
valores deZYV'; y porque para permitir ls correccién por
desvios utilizsndo los mismos mandos anteriores, los bo-
tones de'C ? 5fc17- Pueden ir provistos de un desembrague
que los independice del movimiento del husillo & la vez
de conservar el enlace con los ejes (10 y 28);.

1l.~ Apereto de prediccidén seglin les reivindicaciones
anteriores, caracterizado porque en caso de averia el apa-
rato puede seguir prcporcionendo datos de tiro por medio
de los botones (49) que permiten maniobrar las palencas, -

de los mecenismos de predicecién sustituyendo la acecidn de

R T P
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los electroimaenes, cuyos botones deben ser oprimidos al-

Lo

ternativamente, a intervalos igueles a % ; Ppara lo cusal
el plato del integrador lleva en el borde unas referencias
que pueden ser qbserﬁadas desde el exterior =a travég de
una ventana (46) practiceda en la caja que\cantenga los
mecanismos.

12.- Aparato predictor peres bateriss antisereas.

Todo segﬁn-queda degcrito en la anterior memoria que
congta de diez y siete hojas foliedas y mecénografiadas
por una sola cares y quinientes y tres 1lineas.

Madrid, el 30 de Julio de 1948.
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