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Ia presente invencién se relaciona con sistemas de

control de tipo para cafiones destinados a actuar sobre

blancos ndéviles, particularmente, aungue no exclusivamente,

cafiones antiséreos, que pueden ser simples o miltiples
5 dispuestos sobre montajes estabilizados fijos o méviles.
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La invencifén proporciona un: sencilla sistema de control
de tiro que permite & un artillero obsgervar y seguir visual-
mente a un blanco a través de une mira en la gque se superpo-
ne al campo de obgervacifén una indicacién de la futura pdém-i
¢ién del blanco, 1

En un cafién automdtico provisto de mira giroscédpica
es conocida la solucién del problema de calcular el éngulo
de avance, es decir, el 4ngulo con que ha de apuntarse el ca-
fibn por delante de un blanco mévil, partiendo de la velocidad
de seguimiento de la mira que sigue al blanco y del tiempo

10

to, Mediante simple observacién, no es posible calcular exac-
tamente una futura distancia del blanco a la que puede ser all

canzado, adopténdose por consiguiente el procedimiento de se-
guir la trayectoria del blanco desde una larga distancia, se-
leccionar una distancia de impacto y comenzar a disparar, a

una digtancia superior a la seleccionada, una rafaga de sufi-
ciente duracién para que el blanco pase a través de la distan

cia seleccionada durante dicha rdfaga. En la persecucién de
un blaenco es posible repetir esto con diferentes distancias
de impacto seleccionadas.

En la presente invencién se utiliza la misma solucifn
bdsica al problema del édngulo de avance.

De acuerdo con la invencién, un sistema de control
de tiro a utilizar con un cafifn dispuesto sobre un montaje
dotado de medios accionados por un artillero para efectuar
los movimientos de elevacidén dngular y azimutales del cafibn,
comprende &) una mira Optica; b) medios para conectar dicha
mira al cafidnde manera que el eje del objetivo de dicha mira

permanezca en relacidén paralela con el eje de punteria del ca
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fién; ¢) medios para producir seflales proporcionales respédtivar
mente a: (1) el éngulo de elevacién del caiién, (2) la vel%ﬁi—
dad de seguimiento del cafién en elevacién y (3) la velocidad
de seguimiento del cafién en sentido transversal; d) un oom A~
tador dispuesto para operar con dichas gefiales como seﬁales
de entrada; e) medios para modificar dichas sefiales de entra-
da de acuerdo con: (i) una distancia determinada y (ii) ei™
tiempo de vuelo del proyectil para la citada distancia détéf—
minada; f£) una unidad exhibidora 6ptica combinada con dicha -
mira para superponer al campo de observacibn de ésta Gltima
un indicador visual del punto de mira; y g) medios para cbnff:—
lar dicha unidad exhibidora 6ptica mediante sefiales de salida
del citado computador, cuyas sefiales de salida son proporcio-|’

nales & la elevacién tangencial y a la fufura posicién compu-

tada del blanco a dicha distancia determinada, y para determi
nar la posicién del citado indicador del punto de mira,

En el sistema expuesto, la sefial proporcional al éhgur
lo de elevacibn del cafién, ¢) (1), puede ser una sefial gene-
rada por el movimiento de elevacibn del cefiln o una sefial
constante previamente calculada, que es equivalente a un solo
dngulo de compromiso de elevacibén tangencial dentro de los
valores operacionales del cafifn con el que ha de emplearse
el gistema. Este dngulo se calcula a partir de las caracteris«
ticas del cafién y de la municién a usar. La elevacién tangen-
cial, como es bien sabido, es la elevacién adicional de un
cafibn requerida para compensaf la cafida por gravedad de
un proyectil en su vuelo balistico o una distancia determina~
da.

Easta digtancia determina, e) (1), puede ser una dis-

tancia de impacto calculada o la presente distancia observada
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del blanco, y los medios destinados a modificar las seﬂaies
de entrada de acuerdo con la distancia puede ajustarse manual
mente o bien podrian controlarse autométicamente, tal comec
un determinador de distancias por radar, C

El computador estd disefirndo para calcular un #ngulo
de avence sobre la base del produdto de las velocidades de se
gulmiento y el tlempo de vuelo del proyectil, para la disten-
cia determinada, y para producir sefiales de salida proporcio-
nales, por ejemplo componentes cartesianos rectangulares'de
un vector del &ngulo de avance, para la unidad exhibidors.

El compatador puede disefiarse para trabajar alternati-
vamente, mediante seleccidén manual, con sefiales de entrada
de éeguimiento a elevados o baj&s ritmos, de acuerdo con el
tipo o velocidad calculada del blanco. Esto permite conseguir
una superior exactitud de computacién.

En una versién preferida de la invencién, la mira es
periscépica de tipo bien conocido, con wn phisma objetivo
enlazado al caiién, y la unidad exhibidora es un osciloacopio
de rayos catédicos a cuyas entradas de deflexifn X e Y el
computadbr suministra sefiales proporcionales a las coordena-
das cartesianas rectangulares de la futura posicién calcula-
da del blanco y la elevacién tangencial,

La mira periscépica posee preferiblemente un sgistema.
bptico que puede cambiarse desde una amplificacién unitaria,
para localizacidén del blanco y seguimiento de blancos aéreos,
hasta un poder superior, por ejemplo de X6, para blancos te-
rrestres y otros relativamente lentos. Puede disponerse un
reticulo iluminado para uso de emergencia o punteria directa
a corta distancia,

La invencién se ilustra a modo de ejemplo en los adjund

—
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tos dibujos esqueméticos y disgraméticos ,en los cuales:
La figura 1, es una vista del sistema de control de
tiro para un cafifn. f‘
La figura 2 es una vigta ilustrativa a través de la
niras y 'A_
La figura 3, es un disgrama de circuito del computa-
dor y de su conexién a la unidad exhibidora &ptica. o
Como se muestra en la figura 1, un cafifn 1 va monta-
do en una torreta no mogtrada y presenta un sector de eléva;»
cién 2 para su movimiento en relevacidn alrededor del e;e m—m
de un mu#én, con un varillaje mecdnico 3 destinado a mover,
en la correspondiente elevacién, el prisma 4 de una mira pe-

riscépica 5, también montada en la torreta, de manera que

quede alineada con el cafibn, transversalmente al mismo, al gi:
rarse la torreta, para seguir vm blanco bajo el control de ung
palanca de mando 6 manualmente accionada por un artillero
sentado en la torreta para el moviﬁiento de la torreta y el
cafién mediante un servomecanismo.

Ta disposicién hasta ahora descrita estd& de acuerdo
con la prdctica conocida y el equipo disponible.

El sistema de control de tiro proporcionado por la
presente invencién comprende un computador 7 dotado de tres
secciones 8,9 y 10 y un selector de distancia 11 manualmente
s justable.

La seccién 8 del computador recibe una sefial eléctrid

ca generada por un transductor 12 accionado por el sechbor 2
de elevacién del cafibn o una sefial autogenecrada equivalente

a wn Gngulo de compromiso de elevacién tangenciai, como ante-
riormente se indica.

La seccién 9 del computador recibe del mecanismo
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controlado por la palanca de mando 6 una sefial eléotrica pro-

porcional a la velocidad de elevacién del cafién cuando sé,es~

t4 siguiendo un blanco. ' )
Andlogamente, la seccién 10 del computador recibe -

del mecanismo controlado por lapalanca de mando una seﬁai;pro
porcional a la velocidad de desplazsmiento tranversal. '
Deade el computador se suministran sefiales de salidsa a
una unidad exhibidora Optica 13 que exhibe sobre la cara de un
tubo de rayos catédicos 14, en el campo de observacidén vigibl
a través de la mira 5, un indicador del punto de mira en fore
na de cfrculo luminoso 15 (figura 2).
Fl diagrema de cirouito mostrado en la figura 3 se r

107}
I

fiere al computador 7 cuando se ajusta para una .seffal autoge.

nerada de un dngulo de compromiso de elevacién tangencial
¥ para la presente distancia observada del blanco.

Una fuente de corriente continua 16 suministra la se-
fial de elevacién tangencial de compromiso, la entrada Il,que
se conecta a fravés de una cadeﬁa de resistores 17, que for-
ma la sececién 8 del computador, a tierra.

Las sefiales del mecanismo controlado por la palanca
de mando son formas de onda albternantes proporecionales en
fase a la direccién de movimiento y en amplitud a la veloci~
dad. La entrada 12 es la sefialde elevacibn y la entrada 13
es la gefial de movimiento transversal, cuyas sefirles se sumi-

nistran respectivamente a un par de rectificadores 18 y 19

conocedores de fases y desde éstos, a través de un par de cad§s
nas de resistores 20 y 21 que forman respectivemente las sgc-
ciones 9 y 10 del computador, a tierra.

El selector de distancia 11 es un interruptor gira-

torio cuyostres contactos méviles de salida 22, 23 y 24 esta~-
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tores 17,20 y 21, respectivamente. o

La fuente de corriente continua 16 me usa tambiéﬁ
para suministrar a un control 25 de cambio de ‘X’ y a wr. .
control 26 de cambio de ‘Y ‘, que estdn respectivamente conec
tadog a las entradas X1 e Y1 de un osciloscopio de rayos caté
dicos que forma la unidad exhibidora 6ptica 13,

La salida 0l del computador (elevacién tangenoial)
deriva del contacto mévil 22 y se conecta a 1la entrada ya Rl
del osciloscopio. Andlogamente, la salida 02 (elevacibn) éef
conecta a la éntrada Y2 del osciloscopio y a la salida 03
(desplazamiento transversal) se conecta a la entrada X2.

El circulo luminoso 15 para el indicador del punto
de mira es una figura Ligsajous priducida mediante apliocacién
de dos formas de onda alternantes iguales en frecuencia y
amplitud, desde un generador 27, a las entradas X1 e Y1
respectivamente del oseciloscopio.

Ias tres cadenas de resistores 17,20 y 21 son
divisores potenciales y los valores de los resistores se cal-
culan de menera que los:voltajes de las sefiales de entrada I1
12 y I3 sean reducidos én proporecién sl tiempo de vuelo dél
proyectil para cualquiefa de las distancias de blanco selecci
nadas, en este ejemplo desde 3000 a 250 metros,

El voltaje reducido correspondiente al producto
de la elevacién tangencial por el tiempo de vuelo, salida 01
se suma en la entrada al osciloscopio al voltaje reducido
correspondiente al producto de la velocidad de elevacién por

2
el tiempo de vuelo, salida O, para dar la coordenada ‘Y *

de la futura posicién del blanco, y el voltaje reducido corre)

‘o

¥

Far

pondiente al producto de la velocidad de desplazamiento trans
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versal por el tiempo de vuelo, salida 03, d4 la coordenada
*X ‘de-la fubura posicién del blanco,

En ciertas circunstancias, partioularmente para adap-|
tarse a determinados requisitos épticos o de montaje, pucde 1
5e variarse la relacién geométrica entre la mira y el oscilos-
copio, siendo evidente que aquella puede acomodarse mediante
adecuada modificacifén de las respectivas conexiones y entra-
das al oscilacopio. '

10. NOTA

Deseoritea suficientemente la naturaleza del invento, asi
como la manera de realizarlo en la préctica, debe hacerse
constar que las disposiciones anteriormente indicadas son
15. susceptibles de modificaciones de detalle en cuanto no alte-
ren su principio fundamental, siendo lo que constituye la
egencia dél referido invento y por lo que se solicita PATENTE
DE INVENON por 20 afios en Egpafia sobre: PERFECCIONAMIENTOS
EN SISTEMAS DE CONTROL DE TIRO PARA CANONES, caracterizéndose
20, por lo siguiente:

l.- Perfeccionamientos en sigtemas de control de ti-~
ro para cafiones, utilizedo con un cafién dispuesto sobre un
montaje dotado de medios accionados por un artillero para efeg
tuar movimientos de elevacién éngular y azimulales o de despla-
25. | zamiento transversal del eafibn, caracterizados porque cada
sistema se constituye de una mira O6pitica conectaa al cafifn
de manera que el eje del objetivo de la mira permanezca en re-
lacién paralels con el eje de punteria del cafibn, un computa-
dor, medios para producir y suministrar al computador sefiales
30. de entrada respectivamente proporcionales al éngulo de eleva-

e
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cibén del cafién, a la velocidad de seguimiento del mismo en
elevacién y a la velocidad de seguimiento en azimut, dispd-A
niéndose el computador para modificar las sefiales de entﬁéda
de acuerdo con una determinada distancia y tiempo de vuelo"
del proyectil para dicha distancia determinada, al objeto- -
de producir sefiales de salida respectivamente proporcionales
a la elevacién tangencial y a la futura posicidn ocomputada. -
del blanco a la distancia determinada, y una unidad exhibido-
ra Optica combinada con la mirarpara superponer al campo :
de observacién de la misma un indicador visual del punto de - m|
ra, cuya posicidén se controla mediante las sefiales de sali-
da del computador, , ’

2.~ Perfeccionamientos segiin la reivindicaecién 1,
caracterizados porque la sefial de entrada proporcional a la
elevacién del cafién es producida por un transductor fijado
al mecanismo de elevacién del cafifn, '

3.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 1,
caracterizados porque la sefial de entrada proporcional a la
elevacibfn del cafibn es producida desde una fuente de sefiales
constantes situadas dentro del computador. _

4,- Perfeccionamientos segin la reivindicacién 1,
caracterizados porgue se disponen medios para establecer
una distancia de impacto calculads o una distanciﬁ observada
como distancia determinada para el computador;

5.- Perfecoionamientos seglin la reivindicacién 1,
caracterizados porque la mira es periscépica y estd provis-
ta de un prisma objetivo conectado al cafién mediante un vari-
llaje, la unidad exhibidora éptica es un osciloscopio de ra-
yos catbédicos cuya cara se dispone en el campo de observacién

a través de la mira, y las seflales de salida del computador,

w
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que son proporcionales a coordenadas cartesianas rectangula- }
res de una fubura posicién computada del blanco con un margen)
para la elevacién tangencial , son suministradas a las en'tra-‘
das de deflexitn X e Y del osciloscopio, .

6.~ Perfeccionamientos en sistemas de control de tiro
para cafioneas, tal y como queda sustancialmente descrito en
la presente Memoria, y en los ditujos adjuntos.

Esta Memoria consta de diez hojas, escritas a mdquina

por una sola cara. 15 Sun 1973
Madrid,
BRITISH MANUFACTURE & RESEARCH COMPANY
LIMITED, -
%, GOMEZ ACEBS Y MOBEE -

s Elongder L, Goola Ferada

)
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