
MEMORIA DESCRIPTIVA que forma parte Integrante del 

CERTIFICADO DE ADICION, ouyo reg istro  en e l de la  Pro­

piedad Industrial se s o lic ita  en España, a nombre de 

Don Pedro Sarcia de Paredes, de nacionalidad española# 

domiciliado en Cádiz, ca lle  Barrié, 31, por “Mejoras 

Introducidas en el objeto de la  patente p rinc ipa l nám. 

200,027 por equipo calculador de t iro  para’ baterías de 

campaña**.

La patente principa l nám. 200,027 se contrae a un: 

equipo oaloulador.de t iro  para baterías de campaña. Es- 

tudlao posteriores realizados por e l so lic ita n te  han 

permitido Introducir en au objeto la  mejora que supone 

dotar a l citado equipo de un calculador para grupos, de 

gran Interés en su ú tilIza d á n , dada la  tendencia moder­

na de considerar y emplear e l grupo como unidad táctica  

de t ir o , lo  que personaliza en su Jefe la  preparación y 

ejeeualón de sus fuegos y pone en sus manos la  labor y 

mlsidn que Incumbe a l Caplt&i de Batería en el t ir o  in­

dependiente de ésta, por consiguiente, las ven ta lle  re­

conocidas que la  mecanización: reporta en órden a p reci­

sión y rapidez, son de mucha más apreciación cuanto en 

e l Grupo se presentan por trip licado  todas las operacio­

nes a rea liza r  y que con una preparación y dirección me­

canizada de los fuegos puede efectuarse simultáneamente, 

poniendo el Grupo en condiciones de actuación Instantá­

nea que es e l  idea l de la  e fic a c ia  de éstas Unidades.

Aparte de las ventajas de rapidez y preolálon en la  

preparación y ejecución de lo s  fuegos anteriormente men­

cionados, existen otras ventajas re la tivas  a la  supre­

sión del periodo de coreecolón, que con el empleo del
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oalculador prácticamente no ex is te , se entra siempre en 

t ir o  de e fleao la  eon lo  que además de la  sorpresa, fac­

tor Importantísimo en el t iro  de la  A r t i l le r ía ,  ex iste 

e l de mayor trascendencia de la  economía en e l consumo 

de municiones;que en d e fin it iv a  se traduce en conserva­

ción del m aterial, fa c ilid ad  de municionamiento y dis­

minución de los medios de transporte que e l da al Grupo 

una mayor f le x ib il id a d  de movimientos y que por s i solo 

ju s t if ic a r la  e l empleo y adopción del Equipo de Grupo 

por elevado que pareciera en princip io  e l costo de su 

construcción.

EL Equipo de calculador en conjunto, y a l Igual que 

e l de Batería, consta de trea  elementos prim ordiales, 

Alza automática, Corrector y Calculador, que van en ca­

jas Independientes conectadas unas a otras por transmi­

sión e léc tr ica  o por ejes f le x ib le s ; e l a lza  automática 

está constituida por e l mismo mecanismo trip licado del 

de Batería y dispuesto uno encima de otro con sus ejes 

de g iro  en la  misma v e r t ic a l»  sus jes de mando, tanto de 

distancias como direcciones* van provistos de unos dis­

positivos de embrague que permiten actuar simultáneamen­

te  sobre las tres baterías o con Independencia unas de 

otras» e l corrector es también tres veces e l de Batería 

e idéntico en todos sus extremos, yendo provisto para 

cada una de su analizador de viento y del de marcha del 

blanco; e l calculador es Igualmente t r ip le ,  pero solo 

para las piezas d lreo trloes  de cada Batería, que son los 

datos que proporciona e l Grupo y la  transmisión de éstos 

se efectúa directamente a l calculador de Batería con e l 

cual es accionado , proporcionando éste los  datos de las 

demás piezas. Gomo e l calculador de Grupo proporciona e l
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dato d irección  de p ieza  d ire c tr iz  con la  deriva tubular 

ya introducida y la  distancia re fe r id a  a ángulo de ele­

vación, hay que disponer en e l de Batería de un disposi­

tivo  de desembrague que deje sin efecto la  Introducción 

de la  deriva y la  reducción de distancia a ángulos, pues 

de lo  contrario se efectuarla dos veces la  introducción 

de éstos datos, «una en e l calculador de Grupo y otra en 

e l de Batería.
Pasamos a continuación a describ ir cada uno de los  tres 

elementos, a lza automática, corrector y calculador con 

sus adíotonales analizador de marcha del blanco y anali­

zador de vien to, efectuando ésta descripción sobre la  

parte en cada cual que atañe a una sola Batería, ya que

la s  otras dos lo  son idénticas.

^LZA AUTOMATICA.

ja r a t o  de situación.-  Está fundado en la  situación 

re la t iv a  y a escala, de las piezas d irec tr ic es  de cada Ba­

te r ía  con respecto a l observatorio del Grupo y formación, 

para cada una, y a la  misma escala del triángulo semejan­

te a l rea l pieza-observatorio-blanco midiendo las distan­

cias observatorio-pieza y observatorio-blanco y determi­

nando e l ángulo que forman éstas dos direcciones.

Está constituida por una caja paraleplpádica montada 

sobre un trípode o elementos de sustentación provisto de 

to m illo s  nivelantes que permiten su n ivelación  oon e l 

auxilio  de dos n ive les  de burbuja que en posición re la ­

t iv a  perpendicular van situados en la  tapa superior de

Esta caja, en e l sentido de su fondo, va d iv id ida en 

tres compartímientos Iguales que corresponden cada uno 

a una Batería, e l primero superior es e l de la  Batería
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baBe a. l  grupo que P »r  la  le t r a  B 8lB l40

Xaa A y 0 la »  desalgnaolones í e  l o ° otras l0B"
En 1 »  tapa superior de la  sala va tratada «na re fe ­

rencia -  d lrecclón ' perpendloular a l diámetro de c ie rre  

del aeml-oírculo que constituye la »  Sulae de loa «a rco» 

de situación, y un p e s t il lo  da que va provisto e l so­

porte del goniómetro brújula encargado de dar las orien­

taciones, puede f i j a r  a áste en la  dirección de la  re­

ferencia que es e l  origen de las d irecc ión »., con lo  

cual fijad o  e l  goniómetro brújula en esta posición o r i­

gen, a l d ir ig i r  la  v isu a l a la  referencia  de Grupo que 

se e l i j a  en e l centro aproximado del sector de fuego 

que se l e  asigne a i Srupo, quedará e l a lta  orientada en 

la  d irección  referencia e In ic ia l  para operar con el

En e l fondo de cada uno de los compartimentos va Ins­

talado un c a r r il semicircular ( 1 ) cuyo p e r f i l  auperlo 

(3 ) va labrado en forma olrou lar oónoava para a lo ja­

miento de un rodamiento de bolas y cuyo centro se ba ila  

en . 1  punto medio ( 2 ) de la  planchuela de refuerce de 

una de loa la te ra les  de mayor longitud de la  oaja. En 

este punto ce ha lla  fijad o  un p ivo te  (4 ) e je  de 6 1 »  

de un marco ( 5 ) que puede g ira r  alrededor de ó l y apo­

yándose por e l otro extremo en el o a rr ll sem icircular 

por e l Intermedio de un Juego de bolas o de ro d illo s , 

de ésta forma puedo tomar e l  marco la  orientación que 

se desee hadándolo g ira r  sobre su p ivo te  de aopyo por 

mediación de un d ispositivo  de piñón y cremallera acclo- 

nado por un volante aesd© e l exterior.

t  lo  largo del marco ( 5 ) se d e s llta  un carro (7 ) que 

lle v a  en su parte In fe r io r  las tuercas (9 ) de dos tor-

«*l 1 1 a ei a l — Mea ( ña  lni
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accionado® a l ex te rio r por la  manivela ( 8 ) .

Este carro está constituido por un tambor (10) con 

una plataforma ( 1 1 ) en cada costado que sirven de so­

porte a los transmisores ( 1 2 ) ( 1 2 * ) encargados d e  en­

v ia r  los datos de distancia y dirección, re feridos a 

la  pieza d ir e c tr iz , al corrector. Un segundo tambor (13) 

encaja a frotamiento o suave en el anterior, apoyándose 

en la  pestaña (15) y es so lidario  en sus movimientos 

de d irección  de la  que toma el salomónico (14 ), éste a 

su vez, y en sus movimientos rota tivos sobre su e je , 

los transmite por el par de piñones cónicos ( 1 6 ) a la  

polea (17 ), ésta a la  (1 8 ) y por e l par (19) a l transmi­

sor ( 1 2 ) de distancias.

En e l in te r io r  d e l tambor (13) ex iste  un brazo (20) 

g ira to r io  con el eje ( 21 ) del que es so lidarlo  a través 

de un embrague ( 2 2 ) que permite efectuar a voluntad el 

engrane o desengrane del piñón (24) con su corona ( 2 8 ) 

labrada en e l in te r io r  del tambor (13 ). Para efectuar 

lo s  g iros del brazo ( 20 ) ,  e l e je  ( 2 1 ) se prolonga hacia 

abajo terminando en una corona h e lico id a l (29 ), cuyo 

sin f in  es accionado por un e je  en cuadradillo (30) por 

e l que puede deslizarse, y que termina a l ex te rr io r en 

la  manivela (31 ). Las rotaciones del piñón (24) produ­

cidas por los  giros del tambor (1 3 )al tomar su orienta­

ción e l salomónico (14 ), son transmitidas a través de 

las poleas ( 2 6 ) al par cónico (2 7 ), quien las envía a l 

transmisor de direcciones (1 2 '* ) .  Asimismo e l e je  (21) 

de accionamiento del brazo ( 20 ) ,  termina en la  parte 

superior en un índice cuya posición  es paralela a l e je  

de sim etría del brazo, y marca sobre una graduación la ­

brada en la  parte superior de la  corona ( 28 ) .
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En. la  parte a lta  cía la  oaja, en e l centro de la  PU ** 

c he ala de refuerzo y sobre la  v e r t ic a l del centro del p i­

vote de g liu  ( 4 ) ,  va adosado un e je  sobre e l que g ira  

una polea (32) so lida ria  del cuadradillo (41) soporte 

del sin f in  ( 35 ) de distancias; las rotaciones de éste 

sin f in  son producidas por las  de la  polea (33) 7 trans­

mitida por e l par cónico (3 4 ), tanto la  polea ( 3 2 ) de 

dirección, como la  ( 3 3 ) de distancias, son accionadas 

desde e l ex terio r por lo s  volantes (42) y (4 3 ), «1 Pal­

mero, a través del par cónico (45) y pasando por la  es­

fe ra  demostrativa correspondiente, acciona al mismo teinn 

po las  poleas ( 3 2 ) y ( 3 9 ) ,  so lidaria  éste ditima del so­

porte (40) en donde se coloca un goniómetro brújula con 

declinatoria , mientras que el volante (43)'» por mediación 

del par cónico ( 4 4 ) ,  a l par que transmite e l molimiento 

a la  polea de distancia, r e f le ja  ésta en la  esfera de­

mostrativa correspondiente.

Por encima de la  polea (17) de transmisión de lo s  mo­

vimientos de g iro  del salomónico (14 ), se engarza a fro ­

tamiento suave un disco que se prolonga en la  dirección 

de uno de sus radios en una regla  soporte (48) que tiene 

una mortaja de sección rectangular labrada axialmente 

en toda su longitud y a p a r t ir  del centro del disco, por 

ésta mortaja se d es liza  un tetón (49) co jin ete  de g iro  

de otro disco ( 50 ) ,  también prolongado en la  dirección 

de uno de sus radios en una reg la  amortajada axialmente 

( 5 1 ) y a p a r t ir  del centro del diseo; tanto un disco como 

e l otro van provistos de p e s t illo s  de f l ja o ló n  que per­

miten, o dejarlos locos girando libremente, o f i ja r lo s  

en una posición cualquiera .lle va n d o  además e l segundo 

en su p e r ife r ia  una graduación en milésimas sobre la  que
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marea un ínaioe f i j o  en el eje de la  regla? por la  nor- 

ta ja  ax ia l de éata segunda reg la , se d es liza  un tetón 

(52} so lidarlo  de la  tuerca (55) del salomónico (1 *) la  

que a su vez va unida a la  tuerca (5^) del sin f in  de 

distancias (35 ), P°r e l vástalo (53) que permite los mo­

vimientos de g iro  re la tivos  de una tuerca con otra*

Por áltlmo, por encima de la  tapa superior de la  caja 

( 3 6 ) que forma tab lero, ex iste un talco o papel p lex ig lás 

transparente (38) dejando entre uno y otro un espacio l i ­

bre que permite introducir bajo e l talco e l plano del lu­

gar en que se opera o un papel mlllmetrado sobre e l que 

ae puede construir e l plano de asentamiento de piezas co­

mo f i j a r  la  posición del observatorio a la  escala que se

adopte para el aparato.

fiORREGTOR.

Está constituido por una caja en cuyo In te r io r  van loa 

tres correctores de las  Baterías colocados uno a continua­

ción de o tro . Cada, uno de éstos l le v a  su parte central 

ocupada por seis marcos abacos colocados vertlcalmente 

y paralelos a la  cara an terior de la  caja? a un la te ra l 

de éstos marcos está situado el analizador de marcha pa­

ra blancos en movimiento y tres placas con las curvas 

de variación  de coe fic ien te  b a lís t ic o  por las diversas 

causas que en e l lo  Influyen, mientras que e l otro la te ­

ra l está ocupado por e l analizador de viento y cuatro 

placas con las curvas de variación  de velocidad también 

por las causas que en e llo  Intervienen; las correcciones 

por coefic ien te b a lís tico  son las causas que se denomi­

nan de B a lís tica  In te r io r  y las de velocidad son las de

B a lís tica  Exterior.
Por debajo de los marcos abacos, y con Independencia
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a.  10= a . cada Batería# va eolooada una placa horizontal 

porta-lavae, que contiena en posición v e r t ic a l todaa laa 

levas que corresponden a cada ábaoo, en ndnero Isual a l 

de carsaa que emplee la  p ieza en que se u t i l ic e  e l  equi­

po. La Placa porta-levas va dispuesta de forma que pue­

de su fr ir  desplazamientos, tanto en e l sentido del eje 

longitudinal del corrector como en e l transversal, e l 

primero al objeto de poder efectuar e l cambio de carga 

y e l segundo para Introducir en cada ábaoo e l  fa ctor de­

pendiente de la  d istancia que es e l  que introduce las 

levas, para lo  cual se mueve con arreglo a la  distancia 

que recibe del a lza  Automática y como todas las levas 

se encuentran a l mismo n ive l cuando la  distancia es O, 

para efectuar e l cambio de carga baataré actuar sobre 

e l volante de distancia hasta poner ásta en O y entonces 

hacer g ira r  el botón o volante de cambio de carga, colo­

cándolo en la  posición correspondiente a le  carga que 

se desee, en cuyo mcmeni», y por el desplazamiento lon­

gitudinal de la  Placa de levas, se colocarán debajo de 

seda marooeibaco la  leva que corresponda a la  carga que 

se ha Introducido»
A un lado y otro del conjunto de marcos-íbacos, oo- 

rren los  ejes de distancias y direcciones, tamblln In­

dependientes por cada batería , e l primero a l a  derecha 

y e l segundo a la  Izquierda, lo s  movimientos de ambos 

provienen del a lza  automática, ya reducidos a la  bala­

r la  yvaon accionados por lo s  servo-motoras (1 ) y (2 ) 

rsspeotivemente; e l de d istancia, y por medio del en­

granaje cónico (11) transmita su movimiento, reducido 

a la  escala adoptada por loa ábacoa, a la  placa de le -  

M ol nroduclendo au desplazamiento la te ra l,  con lo
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que Z a s  las levas . .  - lo c a rá n  automáticamente

d. 1. M ala  vertical da en ábaco laclándola daaplatar .

magnitud correspondiente a la  ordenada que dep

la  distancia consideradas
Setos e jes  llevan  además Intercalados los  dlfsrenclao 

!SS que introducen y van sumando algebraicamente, las

correcciones que resultan de los átacos.
/va ««a  v ( 9 ) efectúan la  eorree-Los dos primeros abacos y \y)

alón, en d irección  e l primero y en distancie e l segundo, 

por la  In fidencia  del v ien to . Para e llo  a rie te  e l anali­

z a r  del v ien to , eltuado en e l la te ra l deraeho del co­

rrec to r, cuya M elón  aa determinar laa componentes lon­

g itu d in a l y transversal da la  acolán de l viento y ouya 

doscrlpolán así como la  dsl analizador de maraha dol 

blanco ae hará a continuación de la  dsl corrector »  en

párrafo aparta.
Las componentes d . Is  acción del viento salen del 

analizador traducidas en movimientos del g iro  de dos 

ejes que s través de le s  cremalleras y plHones (53) y 

( 5 4 ) y ejes y trnamlBlán adecuadas son transmitidos 

los  sin f in  In ferio res  de le s  mareos ábaoos ( 8 ) y (9 ), 

a l primero la  componente tranaveraal y al segundo la  

longitud ina l! éatos ábaoos resuelven las fórmulas

( j
A ffs W n C , * -

c

X eos 

V

V cos^

2

! ^2

)
e l primero y

A  X=Wx

segundo, s i  donde los factores dependiente de la ' día-

2 tg2 

tg 2 f  tg.U) !

tancia
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son intro dúo Idos por

X COS j  (2  2 tS2 j * ^  ;
T - -B - -~  - tg tgw

el de aplazamiento 1 a te r í s i de ^aS

levas, saliendo el resultado A x  y A traducidos por e l 

desplazamiento de las cadenas de transmisión de la  par­

te  superior e Introducidos en los ejes de dirección y 

distancias por los d iferen cia les  (25) 7 ( 27)*

El te rcer marco-ábaoo (ó ) Introduce la  corrección en 

alcance por variación de l coefic ien te b a lís t ic o , éstap 

variación  depende de tres causas, de variación  de peso 

del p royec til, de variación  de la  presión atmosférica y 

de variación  de la  temperatura ambiente, la  suma alge-

brfelca de oada una de estas variaciones, constituye la

del coe fic ien te  ba lís tlcoyes lo  que se denomina coreos 

elón de b a lís t ic a  ex te r io r, Introduciéndose en e l mareo-

ábaco ( 6 ) por las rotaciones del h u sillo  In fe r io r*  La 

determinación de la  suma algebraica se efectúa mecáni­

camente en e l  aparato para lo  cual van montadas en e l 

la te ra l Izquierdo de l corrector tres placas que llevan

grabadas en una canal la  curva de variación  correspon­

diente, la  ( 1 5 ) es la  variación  de G' por la  variación 

del peso del p royec til y en e lla  las tobclsas representan 

peso del p royectil y las ordenadas variación  de C ', en 

la  (16) la s  abclsas son presión barométrica y las orde­

nadas variac ión  de C' y en la  (17) las abclsas son tem­

peraturas ambientes y las ordenadas variac ión  de C '; las 

tres placas pueden desplazarse longitudinalmente accio­

nándolas desde el ex terior por una manivela o botónde 

mando provista  cada una de su correspondiente esfera de­

mostrativa en donde se puede marca» e l dato de peso, pre-



sión o temperatura del momento. Por la  canal de la  cur­

va labrada en la  placa se desliza  e l boton de apoyo de 

una b ie la  cremallera que acciona los elementos de ata­

que de los d iferen cia les  ( 1 8 ) y ( 1 9 ). que efectúan la  su­

ma» de ésta firma» a l accionar lo s  volantes y colocar 

en las esferas demostrativas e l dato de peso, presión o 

temperatura del momento, cada placa se desplazará lon g i­

tudinalmente a colocarse bajo e l  botón de la  cremallera 

e l punto abclsa correspondiente a la  graduación puesta, 

la  cremallera se desplazará siguiendo la  curva, la  magni­

tud correspondiente a la'ordenada y éste desplazamiento 

será introducido en e l d ife ren c ia l ( 1 8 ) los  de la  tempe­

ratura y presión, en donde se efectúa la  suma que sale 

por el tercer elemento a introducirse en e l d ife ren c ia l 

( 1 9 ) ,  a éste le  lle g a  e l tercer sumando por variación  de 

peso procedente de la  placa (15) y la  suma to ta l sale 

traducida en rotaciones del sin: f in  de la  parte in fe r io r  

del marco-ábaco ( 6 ) ;  por e l movimiento de le  leva  corres­

pondiente a éste marco-abaco que se ha desplazado con la  

placa general de levas, queda introducido e l fa ctor de­

pendiente de la  distancia y e l resultado sale traducido 

en desplazamiento de la  cadena de transmisión que hace 

mover las carcasas de sa té lite s  del d ife ren c ia l ( 1^) 

que lo  suma a la  distancia que traíamos*

El cuarto marco-ábaco (7 ) efectúa la  corrección'! en 

alcance debida a variac ión  de la  velocidad in ic ia l»  ésta 

variación  de velocidad también es debida a varias causas, 

a variación  de peso del p ro y e c t il, a variación  de la 

temperatura de la  pólvora, a l régimen de desgaste de la  

p ieza y a reconocimiento del lo t e  de pólvora, la  suma 

algebré! ca de éstas variaciones es lo  que se denomina
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corrección de b a lís t ic a  In te r io r  y es lo  que se Intro­

duce con» fa e to r  en el sin f in  In fe r io r  del marcoába- 

co (7 )*  Para determinar ésta suma algebraica se dispo­

ne a l igual que en e l caso an terior del coe fic ien te  

b a lís t ic o , de cuatro placas situadas en el la te ra l de­

recho del corrector, éstas placas Hoyan grbadas en una 

canal la  curva de variación  correspondiente , la  (18) 

es la  variación  de V0 por d iferencia  de peso del pro­

y e c t i l  y en e l la  las  abolsas representan peso del pro­

y e c t i l  y las ordenadas variación  de la  (19) ©s la  

variación  de V0 por temperatura de la  golvora en la; 

que las  abolsas son temperatura y las  ordenadas son va-, 

r lac ión  de V0, la  (20) es la  variación  de V0 por rég i­

men de desgaste y en e l la  la s  abolsas representan des­

gaste de la  pieza y las ordenadas variación  de Vo y la  

( 21 ) es la  variac ión 'de V0 por reconocimiento del lo te  

de pólvora en la  que las abolsas es e l  dato de recono­

cimiento y las  ordenadas la  variación  de VqJ las tres 

últimas placas pueden desplazarse longitudinalmente 

accionándolas desde e l ex terio r por una manivela o bo­

tón de mando provista cada una de su correspondiente 

esfera demostrativa en dondéese puede marcar e l dato de 

temperatura, desgaste o reconocimiento, mientras que la  

placa^ílS ) es accionada por la  misma manivela que accio­

na, la  placa (15) de variación  de peso en la  corrección 

por coe fic ien te  b a lís t ico  C '. Por las canales de las 

curtías labradas en las placas se desliza  el botón de 

apoyo en que termina una bl e l a* cremallera que introduce 

la  variación  en lso  d iferen c ia les  que efectúan la  suma, 

éstds son dos, los  ( 2 2 ) y ( 23 ) y cada uno efectúa la  

suma parcia l de dos sumandos, cuyos resultados se intro-
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dúo en en e l (24) que es e l que reúne la  suma to ta l, 

traducida en giros del sin f in  de la  parte baja del 

marco-ábaco en donde queda introducida como factor 

de m ultip licación; e l otro fa c to r  dependiente de la  

distancia se introduce por el desplazamiento de la  

leva , que como todas se habrá movido a l desplazarse 

la  placa que las oontiene, y e l resultado, traducido 

en desplazamientos de la  cadena de transmisión: superior 

del ábaeo, es Introducido en e l  d ife ren c ia l ( 2ó) en 

donde se efectúa la  suma a la  distancia que traíamos.

El quinto marco-ábaco (5 ) resuelve la  fórmula 

. _f\_ sen. IT
ñ  d o -------------------- --  ®

. X

de prediación en dirección , para e l caso de blancos en 

movimiento, introduciéndose por e l desplazamiento de 

la  tuerca tngerlor que acciona e l e je  de sa lida de d i­

recciones del analizador de marcha, e l  fa ctor sen. I  

componente transversal de la  velocidad del blanco, por 

e l desplazamiento de la  leva , que como todas e llas  se 

han movido al desplazarse la  placa de levas en relación  

con la  distanoia in ic ia l ,  entre e l factor tam­

bién incrementada la  duración de trayecto en 5 segundos 

por retraso de fuego, y e l resu ltad o fl sen I  — sa­

l e  por la  parte superior expresada en desplazamiento 

de la  cadena de transmisión que acciona la  carcasa de 

sa té lite s  del d ife ren c ia l (13) introduciendo la  correc­

ción en e l e je  de direcciones, que g ira  a razón de 100

milésimas por cada revolución*

EL sexto marco-ábaco £4) resuelve la  fórmula Ax m 

A . eos I  . T de predicción en el alcance para caso de blan­

co en movimiento, en el cual, por e l desplazamiento de30
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la  tuerca in fe r io r  originada por la  rotación del i ln  

f in  al que se transmite integramente las d e l eje de 

sa lida  de lo s  alcances del analizador de marcha del 

blanco, se introduce el fa ctor f i  eos I  componente 

longitudinal de la  veleidad del blanco, por e l des­

plazamiento de su leva  , que se ha movido como todas 

en relación  con la  distancia, se introduce e l fa co tr 

T duración de trayecto incrementado en 5 segundos por 

retraso de fuego, saliendo e l resultado f \oca I .T  ex­

presado en desplazamiento de lacadena de transmisión 

que acciona la  carcasa de sa té lite s  del d ife ren c ia l 

( 1 2 ) en donde es sumada algebraicamente ésta correc­

ción a la  distancia in ic ia l  de l eje de distancias, e je  

que g ira  a razón de 250 metros por cada revolución.

Al f in a l de éstos ejes de distancias y dirección 

tendremos por tanto los datos topográficos después de 

haberle introducido todas las  correcciones, o sea la  

distancia y d irección  corregida, que a través de unos 

transmisores electromecánicos o ejes fle x ib le s  son 

transmitidos a l calculador, son sin antes re fle ja rs e

en los contadores correspondí a ltes .

DE MARCHA ESL BLANCO.

Tiene por objeto determinar la  d irección  y sentido 

del movimiento del blanco, así como las coordenadas 

del desplazamiento del mismo en la  unidad de tiempo, 

referidas a la  lin ea  de t ir o ,  es decir, lo  que se des­

plaza el blanco, la te ra l y longitudinalmente en un 

segundo, factores primordiales y necesarios para e l

cálculo de la s  predicciones.

SU fundamenta estriba en que determinadas laa ooor-

dañadas de una de Xas poslolonea del movimiento del
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tfLanoo con re lac ión  a la  lin ea  de observación, para 

re fe r ir la s  a la  lin ea  de t ir o , bastará efectuar un 

g iro  del sistema coordenado sobre su origen (tomando 

por éste e l punto de In ic iac ión  del movimiento) Igual 

a l ángulo de pa ra le la je  con que desde el blanco se ve

la  alineación obervatorlo-p leza.

Está constituido por un tambor f i j o  (X) m  el oua 

dos diámetros perpendiculares Imaginarios, constitu­

yan e l sistema coordenado que corresponde arla PleSa! 

sobre éste tambor f i j o  y a través de un íuego de ro­

d illo s  (2 ) ,  se desliza  eonoéntrl o amante un aro (3) 

que lle v a  In scrito  un maroo ouadrangular (+ ) Que oons 

t i  muye e l sletema coordenado correspondí ente a l obser­

va torio  y qua está destinado a formar, respecto a la  

posición in ic ia l  del tambor f i j o ,  un ángulo Igual al 

as para lé la lo  de la  lin ea  observatorio-plaza con ro "‘  

pecio a l blanco rea l y en e l sentido conveniente con 

relación  a la  lin ea  de t ir o ,  sentido que a su vez de­

pende de la  posición que tenga e l observatorio respecte 

a ésta. Come e l ángulo de p a ra le la ], tiene per fórmula 

W I  (X - X l) t í i  89 di apone para formarlo de dos di­

feren c ia les , en e l primero entran los  dos elementos X 

y X I (X s ángulo B¿ -  P - Br y Xx *  ángulo Ba -  O -  By.) 

en donde se efectúa la  d iferen c ia  X -  Xj. que entra co­

mo nuevo elemento en e l d ife ren c ia l segundo, en donde 

ee le  suma o reata segiin e l oaao, e l  ángulo^» (parala­

je  de observatorio-pieza desde e l blanoo au x ilia r ) y 

e l  resultado <* es lo  que habré girado la  corona o mar­

eo móvil con respecto a l f i j e .  Para determinar e l  sen­

tido de formeolón de éste ángulo con respecto s la  11-
A 4 /«I

- 1 5 -

ri«rienda como se ha dicho de la
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del observatorio, según se encuentre a la  derecha o a 

la  izquierda de ésta lin ea , y para e llo  se dispone de 

un sistema de Inversión de movimientos consistente en 

dos ruedas dentadas ( 6 ) y (7) constantemente engrana­

das entre s í y soportadas por una cruceta basculante 

(9 ) cuyo eje de g iro  ( 10 ) es e l mismo del de la  rueda 

de sa lida ( 8 ) de l d ife ren c ia l que da e l  ángulo y que 

engrana con otra  ( 5 ) montada en e l mismo e je  de la  ( 6 ) ;  

en una posición de la  cruceta (9 ) ,  es la  rueda ( 6 ) la  

que engrana directamente con la  corona del aro (3 ) Ha­

ciéndalo g ira r  en un sentido, mientras que en la  otra  

posición de la  cruceta, es la  rueda parásita (7 ) la  que 

imprime e l movimiento en e l  sentido contrario. El accio­

namiento de la o maceta se efectúa desde e l ex te r io r  por 

una palanca que puede tener las dos posiciones rotura­

das con las  inscripciones «Observatorio derecha lin ea  

de t ir o "  y «Observatorio izquierda lin ea  de t ir o " .

La agragaclón, ad itiva  o sustractiva del ángulo de 

parala je Jl desde e l blanco a u x ilia r , a la  d iferencia  

L -  L i  de los ángulos de direcciones, depende, de la  

situación del observatorio con respecto a l ángulo blam- 

co real-pleza-blanco au x ilia r, cuando e l observatorio 

está dentro de este ángulo,^ es sustractivo y cuando 

e l observatorio está fuera del ángulo mencionado,y# 

será a d itivo , por tanto, bastará ver la  situación del 

observatorio, tanto con respecto a la  lin ea  de t iro  

(derecha o Izquierda) como la  relación  al ángulo blanco 

r e a l-p leza-blanco au x ilia r  (dentro o fuera) para cono­

cer la  posición de la  palanca de mando del d ispositivo 

inversor y e l sentido de Introducción que deba darse a l

ángulo dé parala je jé  .
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Sobre dos la te ra les  contiguos del marco cuadrangu- 

la r  ( 4 ) van adosados los to rn illo s  sin f in  ( 1 1 ) Que 

accionados por los botones espoleados ( 1 2 ) hacen des­

p lazar las  tuercas (13) que soportan a dos reglas aca­

naladas ( 1 4 ) que son perpendiculares entre s í y que 

van unidas por un pasador ( 1 5 ) por cuyas canales puede 

deslizarse. Este mismo pasador, Atraviesa también la  

canal ab ierta  en otra reg la  rad ial (16) que termina en 

un Indioe (17) que marca sobre la  graduación labrada 

en e l canto superior de otro tambor ( 1 8 ) que va f i j a ­

do por su fondo, y es concéntrico, a l tambor f i j o  (3 ) 

sistema coordenado de la  pieza. Esta regla  rad ia l por 

tanto, a l poner en las  reglas las coordenadas medidas 

desde e l observatorio, quedará marcando la  d irección  

y sentido de l movimiento del blaneo y en su distancia 

desde e l centro d e l pasador que la  une con las otras 

regletas será la  expresión de la  velocidad del movl-

mi ento•
Sobre e l tambor (18) se pueden d es liza r  otras dos 

reglas en T (19) que conservándose perpendiculares 

entre s í pueden desplazarse paralelamente a s i misma 

gracias a unas gulas de que va provisto e l brazo uni­

la te ra l de la  T, al par que constantemente son presio­

nadas contra el pasador (15) por la  acción de unos mue­

l le s  de láminas ( 21 ) y que por la  parte In fe r io r  del 

brazo de la  T va labrado en cremalleras que engranan 

con lo s  piñones (20) a l que Imprimen movimientos de ro­

tación proporcionándoles a l desplazamiento de las re­

g le tas , que son las corroéenadas del movimiento del

b lan co ;
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nene por objeto determinar la s  componentes lon g l-
_ e t _ trsincidad del v ien to , aon tndinal y transversal de la  velocidad

loe  valores de %  y Wn que intervienen en las t ítw i  as 

de oorrecclén de la  d istancia y .d irección  por la  In­

fluencia  del viento y que entran por le  parte In fe r io r

de los abacos de corrección.
Está constituido por un tambor hueco (1 ) provisto

sn su fonde un p ivote ( 2 ) que s irve  de e je  de s iró , y 

de una pestaha ( 3 ) en su canto superior que va labrada 

por dentro en dientes rad ia les, En su In te r io r  se alo­

ja  un plato ( 4 ) que puede s lra r  sobre e l p ivo te  ( 2 ) y 

que s irve  de asiento a l muelle h e lico id a l (5 ) que Im­

pulsa hacia arriba a un p lato c ircu la r ( 6 ) ta llado en 

su p e r ife r ia  también en dientes rad ia les, que encajan 

„cn los de la  pestaha (3 ) del tambor (U ¡  «a te  plato 

s im u lar lle v a  labrado por au cara superior una canal 

rad ia l (T ) por la  que ae d es lice  un dado ( 8 ) soporte 

de un e je  pasador (9 ) que atraviesa las oanales ( 1 0 ) 

labrada en lo s  bretes un ilatera les de dos escuadras 

(11) en forma de T, que siendo perpendiculares entre 

„ f  se pueden desilaar apoyándose en e l plano superior 

d . la  pestaha ( 3 ) y Buladas en su movimiento por las  

gulas (12) entre las que se d es lía » la  cremallera (13) 

que engrana con los pidones (14) a lo s  que transmite 

en movimientos de roteolán  l o .  desplat.mlentos la tera - 

l8 s de las escuadras! la  unlán de éstas se efectúa por 

e l eje-pasador ya mencionado (9 ) ,  fijándose en la  po­

sic ión  que corresponda por e l botón espoleado (15 ).

La pestaha (3 ) del tambor por eú parte superior, va 

labrado en milésimas, sobre la  que marca un Índice ( 1 6 )



31 tuado en di neutro de la  oanal (7 ) del p lato miSvll, 

existiendo a un lado de ésta oanal otra sraduaslón *ue 

corresponde a velocidades del v ien to , sobre la  oue mar­

ca un Indine, situado en el centro del dado qua por

e l la  se desliza*
a  funcionamiento ee e l elsu lente! Determinada a 

dirección y sentido del vienta,, así como e l ángulo que 

ésta forma con la linea  de t iro  y la  velocidad del
v ien to , previo a flo ja r  e l botón espoleado (1 5 ), =e Po­

ne la  primera en e l anallaador accionando hacia abajo 

e l  Plato móvil (6 ) ,  con lo  que comprimiendo e l muelle 

(5 ) , quedarán desengranados los dientes de éste con 

los  de la  pestaha (3 ) y e l p lato en lib e rta d  de g ira r, 

a . hace a mano hasta que e l M i  ce (16) marque sobre 

su graduación e l ángulo que forma e l viento con la  l i ­

nea de t ir o ;  ya con áste g iro  se habrán desplatado en 

parte las escuadras (1 1 ), deaplatamlento que será com­

pletado a l correr e l Indice del dado de la  canal rad- 

d la l (7 ) ,  basta que sobre la  graduación de su borde 

se coloque la  v .U o ld ad  apredlada o medida que tenga 

el vien to, entonces se aprieta e l  botón (15) para ase­

r r a r  las ascuadras an su posición  d e fin it iv a  y l e  

piñones (14) con el desplatsmlento to ta l de éstas, su­

fr irá n  g iros  proporcionales a la s  componentes long 

tudlnal y la te ra l de la  velocidad del v ien to .

rifrLCULADOR.

B* xa tareera oaja o elemento del equipo, y en é l 

se recogen los datos de distancias y direcciones 

pográfioas ya corregidas que proceden del corrector, 

transformándolos en datos b a lís t ico s  y particu lares 

de piezas d irec tr ic es , datos que por los  transml

- 1 9 -
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correspondientes son envaldoe s los calculadores de

le s  Betrlaa respes Uves que son los que determinen los

de Xas piezas restantes.
ja  Igual que en el corrector, van situados uno a 

continuasen de otro lo s  tres mecanismos id & tls o s  de 

cada Batería, por lo  que la  descripción se hese sobre 

e l  de una sola ya que son Iguales las de las demás.

El espacio ocupado por el calculador de cada Batería, 

va d ivid ido en tres espacios o compartimientos, e l  la ­

te ra l Izquierdo contiene todo e l  mecanismo de distan­

cias, e l derecho e l de direcciones y graduación de espo­

le ta s  y la  parte central la  ocupa la  placa de levas y 

los d ispositivos de obtención de los  ía tos  necesarios 

para la  corrección en e l trascurso del t i r o ,  o sea lo  

que pudiéramos llamar la  tabla de t iro  mecánica.

La Placa de levas (1 ) tiene la  misma disposición que 

la  del corrector, o sea, que puede desplazarse en e l 

e en t i  do la te ra l y en el de profundidad, . 1  prlmeto en 

movimientos continuos proporcional a la s  dlstandas que 

en este caso son las ya corregidas, y e l segundo par. 

lo s  cambios de salsa a cuyo efecto, cada leva , a l l Bual 

que e l corrector, está constituida por tantas levas 

parcia les como cargas se emplean en la  p ieza de que 

se tra te , efectuándose e l accionamiento por e l velan- 

te ( 2 ) situado a® e l la te ra l derecho.

Las levas que contiene ésta placa son se is , coloca­

das vertlcalmento y colnoldentes en una misma lin ea  

para cada, d istancia, de ésta forma en cada posición
stand  a determinada, todas las de la  placa para una distancia u.

Levas se situarán debajo de su b ie la  respectiva hacl *  

dolo subir la  magnitud correspondiente a la  ordenada
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da dicha d istancia. La primara leva  (3 ) da e l ánsulo 

de elevación, la  segunda (4 ) la  deriva tubular, la  

tercera (5 ) la  zona longitudinal del 50Jí* la  cuarta 

( 6 ) e l añgulo que corrige una zona longitudinal, la  

quinta ( 7 ) la  duración de trayecto y la  sexta J&8 ) e l 

ángulo de caída.

Mecanismo de distancias.-  Las distancias oorrfegidas 

que provienen del corrector, son servidas por e l servo­

motor (9 ) que después de re f le ja r la s  en su esfera de­

mostrativa ( 1 0 ) acciona a l e je  ( 1 1 ) que por e l sin f in  

y corona ( 1 3 ) hace desplazar lateralmente a la  placa de 

levas U ) y con e lla  a todas las  levas, produciendo e l 

movimiento de las b ie las ve r tica le s  de todos los  maea- 

niBmos, pero a l mismo tiempo e l  e je  (11) acciona también 

e l transmisor ( 12 ) de dlstanoias corregidas encargado 

de transm itir ésta a la  placa de levas del calculador 

de Bateria, ya que efectuándose las correcciones en e l 

G-rupo, e l corrector de Batería permanece inactivo y por 

tanto no puede suministrar éste dato necesario para e l 

movimiento de la  placa de levas del calculador de Bate­

r ía .

El primer grupo de levas (3 ) es e l de ángulos de e le ­

vación, en donde e l desplazamiento v e r t ic a l de la  b ie la

(14) es transmitido por piñones y cremalleras a l piñón

(15) traduciéndose en rotaciones del e je  ( 1 6 ) ,  éste eje 

por uno de sus extremos, acciona uno de lo s  elementos 

del d ife ren c ia l (17 ), mientras que por e l otro a través 

del e je  y piñones (18) hará g ira r  éste mismo ángulo al 

tambor ( 1 9 ) de la corrección complementaria por ángulo 

de situación, haciendo presentar ante la  ventaja que 

lle v a  abierta a todo lo  larga de una de sus generatri-
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oea, todas la s  correcciones que p a ra le s  d istin tos an 

guios de situación correspondan a ése ualor del de e le ­

vación» ,
*1 accionar a l volante (20) da ádguloa da situación

y marcar an an cafara demostrativa (21) .1 9 -  carras-, 

panda a la  determinación da datas In ic ía la s , se harbá 

Introducido asta va lo r  an la  carcaaa da sa té lite s  del 

d ife ren c ia l (17) 7 sumado a l ángulo da elevación y l la ­

gado por al e je  (16) para mover con a l va lor da la  su­

ma un elemento del d ife ren c ia l siguiente (22 ). Pero al 

mismo tiempo, y a través del aje (23) Hará g ira r  lo  

que corresponda a l t o m il lo  sin f in  (24) de la  corec- 

clón complementarla por ángulo de situación para que 

su tuerca quede fija d a  en e l lugar que corresponda a 

este aógulo de situación dado y su índice (25) marcan­

do sobre la  ventana ab ierta  según una genera t r ie  

tambor en donde teníamos presentadas todas las correc­

ciones correspondientes a l ángulo de elevación que ha­

bla resultado, con lo  que e l mencionado índice nos que­

dará en d e fin it iv a  maroando oon bu signo la  corrección, 

a Introducir por ose gonoepto! esta oorreoolón se ln  

traduce accionando e l volante ( 2 6 ) y colocándola en au 

esfera demostrativa (27) que actuará sobre la  carcasa- 

de sa té lite s  del d ife ren c ia l (22) en donde será sumado 

oon su signo a l otro elemento que l e  entró procedente 

del d ife ren c ia l (17) que no era más que la  suma alge­

braica de los ángulos da elevación y de situación, sa­

liendo por el e je  suma e l resultado to ta l,  que por 

los  engranajes (28) y P la n e s  (29) «a Introducido en 

e l  d ife ren c ia l de oorreoolón Individual (30 )! accio­

nando e l  volante ( 3 1 ) 7 poniendo esta corrección en

’0 ~  ‘
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la  esfera damostratlva (32 ), queda Introducida en el 

d ife ren c ia l (30) la  corrección que corresponda, y e l 

dato fin a l de ángulo de la  pieza d ir e c tr iz  sale por 

e l eje (33) a r e fle ja rs e  en la  esfera demostrativa (34 ), 

5 accionando a l mismo tiempo e l transmisor (35) que lo

envía a l calculador de la  Báteria respeotiva.

Mecanismo de d irección . -  La dirección corregida que 

proviene del corrector, es recibida por e l servo-motor 

(36) y una vez re fle jad a  en su esfera  demostrativa (37) 

10 se traduce en giros del e je  ( 3 8 ) que acciona uno de

lo s  elementos del d iferen c ia l (39) í a l mismo tiempo, 

y a l desplazarse la  placa de levas (1 ),  la  leva  (4) de 

deriva tubular produoe la  elevación de la  b ie la  (4o) 

cuyo movimiento estransmitldo por la  cremallera (41)

15 e introducido en e l d iferen c ia l (39) que efectúa la

suma de ésta a la  d irección  corregida y e l resultado, 

a través de los piñones cónicos (42) que quedan in tro­

ducidos en e l d ife ren c ia l de corrección individual 

(43) ?^ U «oo ion a r el volante (44) y poner esta corree- 

20 elón en laes fera  (47 ), queda introducida en e l difieren- ‘

o la l (43) la  que corresponda y el dato f in a l de d irec­

ción de la  p ieza  d ire c tr iz  sale por e l e je  (48) a re­

f le ja r s e  en laes fera  demostrativa (4 5 ), accionando al 

mismo tiempo a l transmisor (46) que lo  envía a l calou- 

25r lador de la  Batería que corresponda.

Mecanismo de graduación de espoletas^- Al desplazar­

se la leva  (7 ) de duración de trayecto, siguiendo los 

movimientos re la tivos  a la  distancia de la  placa de 

levas, produce la  elevación de la  b ie la  (49 ), cuyo rao- 

30 vin iente a través de la  cremallera (50) y pifiones (51)

es introducido en el d ife ren c ia l de corrección (52 );



a col o nando e l volante (53) se Introduce en el di rereis 

o la l (52) la  corrección que haya que hacer, poniéndola 

en la  esfera (54) y el resultado f in a l saliendo por el 

e je  (55) pasa a manifestarse en la  esfera demostrativa 

( 5g) mientras que por e l transmisor (57) es enviado 

como los demás datos a l calculador de Batería.

En e l centro del calculador de cada Batería y al 

Igual al- de éstas aisladas existen las  levas que nos 

da e l va lo r de la  zona del 5C$ longitud inal, e l ángulo 

que corríeg una zona longitud inal y e l ángulo de calda 

que acciona e l d ispositivo  de t iro  contra e l terreno 

en pendiente y que es Idéntico al que se describ ía en 

e l calculador de Batería yapresentado, por lo  que se 

omite ahora su descripción y funcionamiento.

MANERA DE OPERAR»

Situados en al puesto observatorio y establecida la 

oonecxlón e lé c tr ica  o menlnlca entre las tres cajas que 

forman e l equipo por medio de lo s  cables correspondien­

tes, se comienza por n ive la r  e l  alza valiéndose de los 

dos n iv les  perpendiculares de que va provisto la  tapa, 

a continuación se orienta provisionalmente de forma 

que la  a ris ta  superior y anterior de la  caja del alza 

quede sensiblemente normal a la  d irección  del centro 

de la zona enemiga a b a tir  por e l Grupo. Al mismo tiem­

po, y por e l equipo topográfico del Grupo, se habra 

levantado e l plano de asentamiento y situación de p ie­

zas y observatorios, e l que se colocará conveniente­

mente orientado bajo e l ta lco o papel p lex ig lás  de la  

tapaí'también se determinarán lo s  datos In ic ia les  de 

distancias, ángulos de situación de las piezas d irec­

tr ic es  y orientaciones y distancias de las mismas res-
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poeto a l observatorio del Grupo; con éstos datos 4 l t i ­

mos accionando los volantes correspondientes, se Bltuan 

las partes móviles de cada uno de los  tres compartimen­

tos del a lza  -que son los que representan las piezas 

d irec tr ices - en su posición re la tiv a  y a la  escala del

aparato, respecto a l observatorio del Grupo, con lo 

que quedarán fijadas , para cada Batería, las bases de 

los  triángulos observatorio-pleza-blaneo; a continua­

ción se desembragan los tres embragues de direcciones^ 

y actuando sobre las manivelas (42), (56) y (57) se 

ponen en e l creo-origen las  tres esferas de direcciones 

soltando seguidamente los embragues, con ésta posición 

fija d a  se orien ta definitivam ente e l a lza dirigiendo la  

visual por e l goniómetro brdjula a la  referencia  e le g i­

da en e l oentro de la  zona á b a tir  por e l Grupo y efec­

tuando los movimientos azimutales con toda la  caja del 

alza haciéndola g ira r  sobre e l p ivo te  que la une al t r í ­

pode y fiján do la  en ésta posición por e l p r e s t l l lo  de 

Inm ovilización correspondiente. Si después se quiere re­

f e r i r  la puntería a otro blanco au x ilia r que por ser v i ­

s ib le  desde las  tres Baterías se tome como referencia de 

Grupo, habrá que so lta r los tres embragues del tambor 

de direcciones, actuando sobre la  palanca (22 ), d ir ig i r  

la  visual por e l goniómetro-brújula a la referencia  que 

se tome del Grupo, actuar sobre los  volantes (31) hasta 

l le v a r  a cero a l índice que marca sobre la  corona (28 ), 

actuando sobre e l volante de distancia (43) y después 

de péner las distancias en caro accionando los volantes 

( 4 3 )»  ( 6 3 ) y (64) y so lta r todos los  embragues, se |Íone 

la  distancia aproximada que se aprecie a la  referencia, 

entonces se enbragan los  pifiones (24) volviendo a actuar



5

10

15

20

25

30

uü. í;

- 26- 204825
sobre la  palanea (22) y una vez embragados, se d ir ige  

la  v isual a l centro del sector asignado a -̂ SruP° accio­

nando e l volante (42) embragado en paralelo con los 

otros (56) y (57 ), mientras que con e l volante (45 ), 

también embragado en paralelo con los (63) 7 (64 )» se 

pone la distancia apreciada, entonces quedarán las tres 

Baterías -en sus piezas d irec tr ices - apuntadas a l cen­

tro de la  zona asignada a l Grupo con relación  a la  re­

ferencia  de Grupo y en disposición de efectuar los 

transportes necesarios para la  designación posterior 

de ob jetivos .
Para efectuar un transporte, dándole datos a una Ba­

te r ía , por ejemplo la  A, bastará so lta r los embragues 

de d irección  correspondientes a la  B y C, así como los 

de distancias de las mismas Baterías y d ir ig ir  la  v i ­

sual al mismo blanco accionando e l volante (56) que 

actuará sobre el aparato de dirección de la  Batería A 

y se r e fle ja rá  en la  esfera suya (6 1 ), Igualmente ae 

hará con los volantes de distancias, poniéndola por e l 

( 6 3 ) y reflejándose en su esfera  correspondiente, con 

lo  que quedarán determinados lo s  datos de la  p ieza di­

re c tr iz  de la  Batería A para e l  nuevo blanco. Be un mo­

do análogo se procederá para establecer en régimen pa­

ra le lo  las tres Baterías del Grupo, determinando por 

e l plano o con e l anteojo, e l ángulo de transporte que 

corresponda y sumándoselo o restándoselo a l que tenía 

la  Batería en el régimen establecido de concentración.

Todos los  movimientos referentes a distancia, direo' 

ción desde e l observatollo y d irección desde la  pieza 

efectuados en las operaciones anteriores, han sido re­

gistrados y recogidos por los transmisores respectivos
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y enviadlos a lo s  servo-motores del corrector, cada uno 

a su Batería respectiva» e l de distancia» para mover 

la  placa de levas de los ábacos de corrección y e l e je  

de distancias que va recogiendo las correcciones de 

éste dato, e l de d irección  desde e l observatorio para 

accionar uno de los  elementos del d ife ren c ia l (33) que 

determina la  d iferen cia  de los ángulosde dirección en 

e l analizador de marcha del blanco, y e l de dirección 

desde la p ieza , que además de accionar e l otro elemento 

del d iferen c ia l (33) ya mencionado, mueve e l e je  de 

d ilecciones encargado de recoger las correcciones en 

éste sentido.

Al mismo tiempo que se efectúan en el a lza  las ope­

raciones anteriormente reseñadas, en e l  corrector, y 

por los encargados de su manejo, se procederá primero 

a colocar la  carga a emplear en cada Batería» para e l lo ,  

con la  distancia en cero y todos los demás datos de co­

rrección también en cero o en sus orígenes, se actúa 

sobre e l volante de cargas a colocarlo en la  posición

correspondiente a la carga que se vaya a emplear, con*
ésta operación quedarán colocadas bajo los  eslabones 

de m ultip licación, las levas correspondientes a la  car­

ga que se vaya a emplear a continuación se Irán colocan­

do en cada una de las esferas respectivas lo s  datos de 

peso del p ro yec til, temperatura de la  pólvora, régimen 

de desgaste de piezas» reconocimiento del lo te  de pól­

vora» presión barométrica y temperatura ambiente, asi­

mismo, y en e l analizador de v ien to, se pondrán los da­

tos de direcciones y velocidad del mismo, así oomo en 

e l analizador de marcha dél blanco se colocará la  palan­

ca del sentido de formación d e l ángulo, en e l lugar que
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corresponda a la  situación que tenga e l observatorio 

del Grupo con respecto a la  linea  de t iro  de la  Bate­

r ía  que se considere con lo  que, a l l le g a r  del alza 

la  distancia y direcciones -desde e l observatorio y 

desde la p ieza- que serán re fle jadas en las esferas^ 

correspondientes, o puestas a mano por los  volantes 

respectivos después de actuar sobre los embragues de 

que van provistos, se producirá primero el desplaza­

miento la te ra l de la  placa de levas a situarse en la  

posición que corresponda a la distancia reolbida, se 

moverán los ejes de distancias y d irección  girando en 

la  magnitud proporcional a éstos datos in ic ia le s  y en 

cada uno de los d iferen cia les de oorreooión se irán 

efectuando la  suma o resta de las  correcciones que irán 

saliendo de los marcos ábacos respectivos, obteniehdo 

en los giros resultantes de lo s  dos ejes de distancia 

y d irección  en sus fin a les , las distancias y d ireccio­

nes ya corregidas que por los  transmisores e léc tr icos  

o ejes fle x ib le s  correspondientes, son enviadas a l cal­

cinador y refle jadas en sus esferas demostrativas res­

pectivas.

Todo ésto se re fie re  a l easo de que e l blaneo a ba­

t i r  sea f l  jo .

Guando se tra te  de blancos en movimiento, se proce­

derá de la  manera sigu iente.

Como los blaricóos que pueden presentarse en campaña 

son de naturaleza y velocidad ya conocidas aproximada­

mente, en la  caja se inserta  un cuadra en e l  que se 

especifican las velocidades en metros por segundo de 

todos los blancos que puedan presentarse en las d iver­

sas circunstancias en que puedan serlo ; con e l anteojo



10

15

20

25

30

IcislESPECX

-29' 2 048 4JU 8U natura-
de Batería ae observa al blanco, apreciando

lesa  (hombre .  ^  ^

atraviesa» pendientes asolante.

mo a dua lo  bao. (hombre a l Paso o P s ^  ^

al paso, tro te , Salope, a to .) d lreooio
a i a lin ea  d© oTJS©X*̂ &GÍv!tt} 9

(a  1 .  aereaba o Inquieras la  la  lin ea
, m„ (se a le ja  o so aoaroa), 7 Por ai*sentido de la  misma (se a le ja

uno se mía a al desplazamiento la te ra l auran 

aero determlnaao ae segundos (10 se8unaos, por ejem­

p lo ), ésta desplezsmlento, que se habrá mediao
, , , , ^ 1  do por el número de segundos em- lésimas» será dividido por « .

, , t-nnr e l lo »  y para, mayor ra- plaados en la  observaclán. (por e l lo ,  P

pidan, as c o n v e n id .  a l In tervalo ae t l s ^ o  da 10

aegundos), 7 multiplicándolo por la  distancia en

metros, Obtendremos en metros a l d esp la za ren *  -

ra l en segundos, con ésta dato se entra en la
de coordenadas Inserta en la  o aja del apa

o ando en e lla  e l avlor aproximado de la

netros por segundo que por la  naturaleza 7 carao

Unas del blanco se bable bailado en la  tabla de v ~

„ a m¿= frecuentes de blancos ya mencionada, se locldsdes más frecuento» ,

obtendrá en la  columna de las I  e l va lo r  en m

segundo de la  componente longitud inal. Sn e l  caso de

que e l movimiento del blanco fuese exactamente en a

dlreccián del eje.dptloo del anteojo, dnloo en que

. • nmnta transversal, se puede medir aunno habría componente transvexa».

que sea aproximadamente lae mlléslmae de 4* ‘ p* * * ®  

t0 longitud inal, 7 con éste dato, aunque mée Impre 

ao, comenzar e l U ro  corrigiéndolo en su tranaoure 

como luego se especificará .
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Centras tanto, y en e l analizador del movimiento 

del blanco loa servo-motores receptora» de la »  dlreo- 

oloneB dea de e l obaervatorlo y deade 1. pieza, han -  

oho g ira r  loa elemento» del d iferencial (24) en don e 

ae ha efectuado la  diferencia de éstos dos ángulo» que 

na paaado al diferencial (23 ). accionando el volante 

que mueve .1 eje (27) en e l eentldo conveniente ae 

introduce en «ate d iferencia l el ángulo beta, parala- 

je  desde el blanco aux ilia r de la  longitud obaervato- 

rlo -p leza aumániole o reatándolo aegdn que el obaer­

vatorlo del Grupo a. encuentre fuera o dentro del án­

gulo blanco real-pleza-blanoo aux ilia r, con lo  que 

del diferencial (23 ), ealdrá «1 ángulo da paralaje  

a lfa  deade e l blanco rea l, que es lo  que g irará  la  

parte superior mévll del analizador, en un sentido o 

en otro, respecto a la  linea de t iro , segán •• 

colocado la  palanca de mando del embrague (9 ) ,  en la  

poalolán "Observatorio a Izquierda de lin ea  de tiro

U “Observatorio a derecha de l in ®8 d® tlro *
Obtenidos loa valorea de laa componentes -longitu ­

dinal y transversal- en metro, por segundo y determi­

nados como anteriormente se Indica, son oolooa 

SUS escala» correspondientes del marco mávll (4 ) del 

analizador y en e l sentido conveniente a p a rt ir  del 

centro, accionando los botones espoleado» de lo s tor­

n il lo »  (11 ), con lo  que ae desplazarán laa  regleta» 

(14) oolooándoae e l tetán (15) en la  poalolán  

va del blanco en el Intervalo de un segundo, y actuan­

do también éste tetán sobre la  regleta g ira to ria  ( 16) 

tomará ésta la  poalolán correspondiente a la  dlreo- 

clán y sentido del movimiento del blanco, marcando
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5  CENTIMOS

SO.

su índice (17) «1 la  escala del tambor (18) a l ángulo 

dfe dirección de éste movimiento con aaspecto a la  linea 

de t ir o ; a l mismo tiempo las escuadras (19) del tambor 

f i j o  están constantemente Impulsadas contra e l tetón 

por la acción de los muelles (21) y a l moverse éste ha 

venido la  res istencia  de los muelles desplazándose las 

escuadras magnitudes proporcionales a las  coordenadas 

del movimiento con relación  a la  pieza, que por sus ere- 

malleras son transmitidas a los ejes de accionamiento 

de la parte baja de los  marcos-ábacos (4) y (5 ) .

Las componentes así obtenidas Qu® tienen por expre­

sión eos I  y sen I  son multiplicadas en éstos marcos- 

ábacos, la  primera por T-+*5" (Incrementando la  duración 

de trayecto en 5 "  por retraso de fuego) y la  segunda 

por .|E±5¿ aaliando e l resultado -que son las prediccio­

nes- por las cadenas de transmisión superiores a Intro­

ducirse en los d iferen cia les  (12) y (13) que lo  suman, 

e l primero a l eje de distancias y e l segundo a l dfe di­

recciones.
Para continuar e l fuego contra blancos en movimiento, 

bastará g ira r  e l plato 5 0 ) del salomónico del alza (pre­

v io  so lta rlo  de su p e s t il lo  de f ija c ió n ) hasta que fel 

índice de la  regla soporte marque sobre su escala e l

ángulo de direcolón del movimiento del blanco que nos 

ha marcado e l índice (17) de la  reg le ta  g ira to r ia  del 

analizador, fijándolo  con su p e s t i l lo  en ésta posición 

a l par que se Inmoviliza también la  posición de su regle­

ta soporta (48) con su p e s t i l lo  correspondiente y se 

suelta e l p e s t il lo  de f i ja c ió n  del tetón de la  tuerca 

(55) que la  sostiene en e l origen de la canal del plato 

(50) que es su centro; entonces no hay más que mirar por
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e l anteojo M I gonlémetro-brájula y seB 

miento del blanco accionando loe  volantes 

y 41 atañóla le  la  Batería que corresponda,
, „ , tuerca ( 5 5 ) se desplace por la ca

oue e l tetón le  la  tuerca
i dal aisco ( 50 ) y cuyas variaciones 

nal de la  regla  del aisOD w  ' , , ,
1 <ín se irán introduciendo automáti- 

di atañóla y d ireoo lín  se I r ®
- » e8 respectivos, obteniéndose le  ésta

oamente en lo s  ejes resjj 

forma la  puntería continuada.
cuanlo se t ira  contra una blanco f i j o ,  ba

t nio-bo (50) en la  posición, 
asegurar por su pestl . e l tetón de la  tuer-
parale la  a su regla sopor ,’ también

ea (55) en e l orglen de la  oanal
°a v ' aa é- Vf en cambio so lta r,
por su p e s t il lo  correspondiente, 7
P , . - la  recaa soporte (4-8) con
dejándolo loco e l plato de la  regla P

Xe cual a l despicarse la  tuercadel to rn il lo  d ^

Olas, arrastrará en su movimiento la  del to m illo  de

gran paso que f i j a d o  por su tetén a l plato sopor e
. „ ,  nd a ésta y su p lato a desplatarse

le  regla  ( 51 ) obligará a ésta y P
per las gulas de su regla soporte ( « ,  que a l ostar 

safada de su p e s t il lo  g ira rá  manteniéndose s is a r e  

para le la  a la  dlreoolén de l t o m il lo  de gran paso.

Recibidas las distancias y direcciones corregí 

en e l  caloulador per e l accionamiento de sus serve-

motores (10) y (3 7 ), son traducidas en

le s  ejes (11 ) y <3S>* e l  prlm9r° a° 0l° na * “  .
. ífiati» dato de distancia 

a un transmisor (12) que envía ésta a
, . «1 caloulador de Bajarla para mover su p a-corregida a l caiouiaao*

„  a1n f in  y corona (15) P1'0 
ca de levas, y luego por e ls ln  f in  y

duoe e l desplazamiento de le  placa de levas ! y l - » « -  

por e l sin  f in ) digo (1 ) - q »  babrá colocado prev a- 

— a- ñor su volante de cambio de carga, en la  pos -



ción~de la  carga con que ae está tirando- produciendo 

su movimiento la te ra l proporcional a las distancias 

corregidas y por ende cada leva  se desplaza e introdu­

ce en cada elemento la  ordenada correspondiente a ésa 

distancia haciendo desplazar verticalmente a su b ie la  

respectiva; por éste desplazamiento del elemento (14) 

del ángulo de elevación, ha girado e l e je  (16) y con 

é l,  por un extremo uno de los  elementos del d ife ren c ia l 

(17 ), mientras que por e l otra ha hecho g ira r  e l tann 

bor de la  corrección complementarla por ángulo de s i­

tuación (19) e l arco correspondiente a l ángulo de ele­

vación dado; como simultáneamente, y por e l s irv ien te  

encargado, se ha colocado por e l  volante (20 ), y en 

la  esfera demostrativa (21 ), e l ángulo de situación de 

que se habrá determinado a l tomar lo s  datos in ic ia les  

éste ángulo se introducirá en e l  d ife ren c ia l (17) en 

donde se sumará con e l de elevación que estaba puesto, 

pero a l mismo tiempo, y por e l e je  ( 23 ) se colocará e l 

índice del tambor (25) de la  corrección complementarla, 

en el lugar correspondiente a l ángulo de situación 

que se ha dado, y la  corrección que nos quede marcando 

el índice, será la  que hay que introducir accionando 

e l volante (26) para colocarlo en su esfera  (27) con 

ésto queda introducida en e l d ife ren c ia l (22 ), y en é l 

sumada a la  suma del de elevación y situación que pro­

viene del (17 ), saliendo de éste a l ángulo d e fin it ivo  

de la  pieza d ire c tr iz  y que haciéndolo pasar por e l di- 

feren o ia l (30) para in troducirle  las pequeñas correc­

ciones que necesite en e l  transcurso del t i r o ,  por e l 

transmisor (35) es enviado a l oalculador de la  respec­

tiva  Batería después de re fle ja rs e  en la  esfera demos-
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tra tiva  (54 ).
m  e l  e je  de direcciones (3 8 ), tenemos introducida

en e l d ife ren c ia l (39) la  d irección  corregida que pro­

viene del movimiento del ee™ -m otor ( 3 6 ) .  pem por e l 

desplaaamlento de la  leva del elemento (40) de deriva 

ta fu lar, se no» ha deaplatado la  b ie la  correspondiente, 

y éste desplazamiento trnasmltldo por (41) al d iferen­

c ia l (39) en donde se ha sumado la  deriva tabular a la  

d irección , saliendo de Ó1 la  deriva o d irección  d e fin i­

tiva , de lap le ta  aireo-tris que después de pasar por el 

d iferen c ia l (43) en donde recibe las pequettas correo- 

clone, que ae observen en e l transcurso del fuego, se 

r e f le ja  en la  esfera demostrativa (45) y P” r °1 trans 

misor (46) es enviado, a l igual que el ángulo de eleva­

ción, a l calculador de Batería en donde se da e l .acc­

ionamiento y la  d irección  de laa demás plenas.

En e l e je  de graduación de eapclstas, por e l despla- 

zamlento de la  leva  (7) g ira  e l eje (55) con arreglo a 

las duraciones de trayecto que por e l transmisor (57) 

ea enviado también a l calculador de Batería psando an­

tes por e l d iferen c ia l (52) de correcolomes y re fle já n ­

dose en las esferas demostrativas (56) los»segunods de 

graduación de espoleta.
Igualmente que en e l calculador de Batería, enlaten

además las levas (5 ).  ( « )  7 <8>. 1» J » * - ”  
zona del 50)8 longitudinal, la segunda el ángulo que co­

rrige una tona longitudinal y le  tercera proporciona el 

ángulo de calda, que acciona el dispositivo Para tiro 

contra terreno en pendiente, en un todo igual a l que ya 

ae describía en el calculador de Batería ya presentado.



Gomo se áloe anteriormente,los datos de piezas directri­

ces obtenidos en el calculador de Grupo,son transmitidos al 

calculador de Bateria con los cuales se acciona éste y de­

termina los datos de las demás piezas.Para ello es necesa- 

5 rio introduolr a lg ia s  modificaciones' en la  constitución de 

este calculador que sin variar su estructura y dispositivo 

se adapte a la  nueva modalidad de recib ir los datos de cal­

culador de Grupo en vez de hacerlo del corrector de Bateria. 

Estas, modificaciones consisten en dotarlo de un servo-motor 

10 receptor de las distancias tipográficas corregidas que vie­

nen del calculador de Grupo,para mover la  placa de levas, a- 

sí como hay qUse disponer de otro servo-motor receptor de án­

gulos de elevación,conectando directamente con el eje que 

distribuye este ángulo en las cuatro plezas3,y de un sistema 

15 de desoonesión de estece  con el que le  precede,receptor

de los ángulos de situación y corrección complementar!a,que 

por haberse introducido ya en el Grupo no se debe ef eotuar 

en la  batería,así como otro sistema de desconexión de la de­

riva tubular por el mismo motivo.
20 reivindicaciones;

1. -Mejoras introducidas en el objeto de la patente prin­

cipal No.200.027 por equipo calculador de tiro para baterías 

de campaña, cara eterizado por situarse los fnecani amos de de­

terminación de datos iniciales de cada Bateria,di apuestos

25 en planos paralelos o pisos superpuestos,coincidiendo en la  

misma vertical el punto representativo del observatorio de 

grupo/
2. -MeJoras en el objeto de la patente principal No. 

2 0 0 .0 2 7 , caracterizado por el hecho de que en la  formación

30 del triángulo Observatorio-Pieza-Blanco,en vez de despla­

zarse el punto correspondiente al observatorio, siendo fijo  

el de la  pieza, se ha invertido el sistema de formación de
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dicho triángulo,desplazándose el punto que representa la  

pieza y siendo fijo  el que nos determina el observatorio.

2 0 0 .0 2 7 , caracterizado por al hecho de establecerse un sis­

tema amplificativo de Introducción mecánica, le  las correc­

ciones, por aditamento de placas desplazables que son portadoras 

de las curvas de variación de los elementos correctivos al 

modificárse los correctores que las producen y c'alculo me­

cánico por diferenciales de la, suma algebrálaa de estos e- 

lementos correctivos,cuyo resultado final es el que se ln- 

troduce, también mecánicamente, en el eslabón «de multlpllea?- 

clón correspondiente.
4 .- Mejoras Introducidas en el objeto de la patente prln- 

olpa.1 No.200.027 caracterizado por la modificación en el ana­

lizador de marcha del blanco,del sistema de formación del án­

gulo de paralelaje <  constitutivo del'desplazamiento cir­

cular del sistema de ejes coordenados,resolviendo mecánica­

mente la  fórmula £ <  -  7 aplicando la  regla

práctica de sltuaclón,muy utilizada en el tlrojque da el signo 

de «t y íl a emplear según sea el emplazamiento del observato­

rio con respecto a la  linea de tiro y el ángulo que ésta

forma con 1a, dirección de referencia.
5.-Mejoras Introducidas ©n el objeto de la patente princi­

pal No.200.027 por equipo calculador de tiro para baterías de

Todo según se describe en la  presente memoria,que consta 

de treinta y seis hojas folladas,mecanografiadas y escri­

tas por una sola cara y aparece de los dibujos adjuntos.

3.-Mejoras en el objeto de la patente principal número

campaña.

Madrid, )  o^ptb | 9 «
PSDRO GARCIA DE PAREDES. 

P.A . RAFAEL DE MORALES
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