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Simulétor (1) konstruovany pro simulovani palby je upevnén 5

na zbrani (2) se zam¢fovaem (3)aje vybaven prvnim . ,
zatizenim (12), vyzafujicim elektromagneticky paprsek . ' e,
simulatoru (1) podé! osy (5) simulatora (1). Simulator (1) je o : o
vybaven také druhym zafizenim (13), generujicim

vyrovnidvact paprsek (6) podél vyrovndvaci osy (7), ptigemi

{ihel mezi osou (3) simitlatoru (1) a vyrovnavaci osou (Mje

pevny a Znamy. Simuldtor (1) obsahuje sefizovaci prostfedek,

spoleénd usmeriujic vyrovnivaci osu (T aosu(5) simultoru

(1) behem vyrovnavani osy (5 simultoru (1) se

zamdfovadem (3). Zphsob nastavovéani simulatoru N,
-upeviéného na Zbrani (2) se zam&fovalem (3), zahrnuje

nasledujici kroky: simulator (1) nejdiive vyzaiuje paprsek (4)

simutatoru (1), vystupujici podél osy (5) simutatoru (1), dale

simulétor (1) generuje vyrovnavaci paprsek (6) podél

vyrovnavaci 0sy (7), vytvarejici pevny 4 znamy Ghel vzhledem

k ose (5} simulatoru (1, vyrovnavaci 052 (7yaosa(s)

simulatoru (1) se pomoci sefizovaciho prostfedku spoletné

usmérfiuji tak, Ze uvedené osy béhem vyrovidvani a b&hem

sefizovéni vyrovnéni vzijemné udrzuji uvedeny pevny

relativni uhlovy vztah. Nakonec s€ vyrovrivaci osa (7) setidi

rovnobdZné s¢ ZAmEmou oSO (8) zamitovate.
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Simulator palby

Oblast techniky

Vynalez se tyka simulatoru k simulovani palby. gimulator je uren k upevnéni na zbrafi se
zaméiovacem. ‘

Dosavadni stav techniky

Bihem simulovane palby vysila simulator laserovy paprsek nebo paprsek elektromagnetického
zateni, ktery byl generovan jinym zpilisobem nez za pouZiti laseru. Zateni miize byt detektovano
jednim nebo nekolika detektory nalezejicim k teréové soustave upevnéné na ter&i. Vysilané zafe-
ni, napiiklad laserové zafeni, ma rdznou intenzitu v riznych smérech zafeni, £imZ je spoletné
oznatovano jako laserovy svazek. Jestlize intenzita zafeni Z laserového svazku v urdité vzdale-
nosti*()‘zéﬁ"ceuawkuréitém,sméru piesahne detekéni Grovedl v jakémkoli detektoru na terdi, ziska

se simulovany efekt palby zbrang smérem k tercE)VéAS'oustavé;*kteréﬂleiigv#uvedeggém sméru

v uvedené vzdalenostl.

Kdyz je simulator ptipevnén ke zbrani, smér palby simulatory musi byt vyrovnan se smérem pal-
by této zbrang: Toho 1ze dosdhnout zamitenim zbrané pomoci jejiho bézného zaméfovade sme-
rem k teréi, ktery je citlivy na simulovanou palbu simulatoru. Simulator provede simulovanou
palbu a je mo¥no pozorovat zésahy na teri vzhledem ke sméru palby zbrané. Pokud nastane
jakakoliv odchylka, smér palby simulatoru se seffdi pomoci sefizovaciho zafizeni zabudovan€ho
do simulatoru, dokud nejsou zbraf a simulator vzajemné vyrovnany.

Tento zpusob je £asto neprakticky a zabere mnoho ¢asu, jelikoZ tento zplisob se opakuje. Ter¢
musi byt dale uspofadan tak, aby mohl piesné indikovat zasahy simulatoru proto, aby provadéne
sefizovani bylo provédéno'dostateéné rychle. Uspotadani terée se tak stava sloZité a nakladné,
co¥ znamena, ze potet sefizovacich zafizeni na frekventanta kurzu za jednotku musi byt omezen
behem vycviku palby, kde se pouZivaji zbrané se simulatorem. To znamend, Ze frekventanti kur-
su musi ¢ekat ve fronté, za agelem provedeni sefizeni, a na pfipravu vyeviku musi byt vymezen

znadny &as, ¢imZ se ztraci cenny Cas na vyevik.

V patentove piihlasce WO 95/30124 je popsan simulator se zdokonalenymi vlastnostmi. Stfelec
nemusi provadét sefizeni sam, jelikoZ simulator je uréen k piipojeni elektromechanicke sefizova-

“of hlavy, kterd miZe vyrovnat smér palby simulétoru s€ zaméfovadem zbrané. Tento zpisob

muaze prinést znatné zvyseni rychlosti v tomto procest.

V patentové pfihlasce WO 95/30123 je popsano zafizeni, které se pouziva podle diive zminéné-
ho patentového spisu, k automatickému provadéni uvedeného vyrovnani. Je jasné, Ze toto zafize-
ni je také slozité a nakladné, i kdyZ postup vyrovnani je rychlejsi, ale také zde nastava problém
s dekanim ve fronté, coz vyzaduje dlouhy gas v pripravé na vyevik, jelikoz zpsob podle tohoto

spisu je stale zalozen pa pozorovani vysledki palby simulatoru v teréové soustaveé.

Podstata vynalezu

7atizeni a zplisob simulovani palby jsou popséany podle vynalezeckeho hlediska. Provadi se po-
moci simulatoru, upevnénéhona zbrani se zaméfovaem, s€ simulatorem uspofadanym kvysilani
elektromagnetického paprsku simulatoru, vystupujiciho podél osy simulatoru. Simulator je dale
uspotadéan k vysilani viditelného vyrovnavaciho paprsku podél vyrovnavaci osy, ktery vytvati
pevny 2 znamy thel s uvedenou osou simulatoru.

Vyraz ,0sa" j& zde pouzit k popisu osy soumernostl smérh siteni prislugnych paprskd.
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Simulator obsahuje sefizovaci prostfedek ke spolecnému tizeni obou uvedenych os, 0sy simula-

“toru a vyrovnavaci osy tak, aby udrzovaly sviij pevny a znamy relativni ahlovy vztah béhem

sefizovani.

Vyrovnéavaci paprsek je yiditelny v zamérovati zbrang pomoci odrazového zafizeni.
Vyrovnavaci paprsek muze generovat vodici znagku, kterd pfi pozorovani v zamérovaci zbrané
indikuje chybu sméru mezi osou simulatoru a zamétovadem. Tak je umo?néno, aby strelec jedno
duge vyrovnal zamé&fovac s osou simulatoru pomoci sefizovaciho prostiedku..

Vynélez se dale vyznaduje specifickymi vlastnostmi, speciﬁkovan)’/mi v narocich.

Vyhodou simulatory podle tohoto vynalezeckého hlediska je, Ze nejen umoZiluje ve spojeni s vy-
cvikem podateéni vyrovnani zaméfovale a Zbrané po ptipevnéni simulatoru na zbraii, ale take Ze
kontroluje v intervalech v prib&hu vycviku, Ze toto vyrovnani je stale spravné. Simulator na
lehkou zbrafi se obvykle umisti na sbraii tak, Ze je vystaven ranam a narazim, v nemalé mife
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Piehled obrazki na vykresech '

behem-vycviku.v.lese, ve spojeni s ukladanim do auta nebo vyjimani z auta a béhem vycviku
v zastavenych oblastech, &imz miZe byt proved‘e‘né*sefizenifsnadno‘porluéeno,. Frekventantim

kurzu je timto ‘vynalezem dana piileZitost kontrolovat, a jestlize je' potieba, dostateéné snadno
sefidit vyrovnani simulatoru se zbrani. :

Dalii velkou vyhodou je, ze vyrovnavaci zatizeni je malé, jednoduche a Jevné a Ze jej muZe nest
kazdy -vojak, ktery pouziva zbraii takového typu, ktera muze byt vybavena simulatorem podle
vynalezu. :

Vyrovnavaci zatizeni miZe tvofit integralni soucast simulatoru nebo miuze tvofit takovou
soudast, kterd se snadno ptipevni a ktera vyZzaduje minimalni prostor. Takto by mélo byt moZneé,
aby vojak nesl vyrovaavaci Zatizeni bez nepohodli behem vycviku. :

Vynalez bude blize osvétlen pomoci vykresu, kde na obr. 1 je znazornén simulator na zbrani, aje

zde specifikovana zamérna osa, 0sa simulatoru a vyrovnavaci osa, na obr. 2 jsou ve dvou obraz-
cich znazornény vyrovnavaci znadky, vodici znatka zamé&fovace pied setizenim (obr. 2a) a po
sefizeni (obr. 2b), na obr. 3 je znazornén alternativni vzhled vyrovhavaci znalky, na obr. 4 je
znazornén laserovy zAFiE a zAafic vyrovnavaciho paprsku, na obr. 5 je znazornéno sefizovaci
zafizeni pro spoleéné sefizovani sméru osy simulatoru a vyrovnavaci osy, na obr. 6 je zndzorné-
no, jak reverzni -prizmaticky'hranol obraci vyrovnavaci paprsek, na obr, 7 je znazornén prahledny
prizmat'ickyhranol, umozitujic pozorovani skrze prizmaticky hranol ze zam&fovace, na obr. 8 je
znazornéno pouZiti kolimatoru k obraceni vyrovnavaciho paprsku k samétovati, na obr. 9 je
znazornéno obecné provede'ni simulatoru s pevnym {ihlem mezi 0sou simulatoru a vyrovnavaci
osou a na obr. 10 je znazomén odrazovy prostiedek, pouzity k obraceni vyrovnavaciho paprsku

k zamé&fovadi pro obecné provedeni simulatoru.

Priklady provedeni vynalezu

Dale bude popsana fada provedeni podie vynélezeckeho hlediska, s odkazem na obrazky. V prv-
nim provedeni je popsana jednodudsi verze, kde osa simulatoru a yyrovnavaci osa jsou
uspofadany rovnobizné, to znamend, Ze pevny Uhel mezi témito osami je nula stuptill.

Simulator 1 je ﬁpcvnén na zbrani 2 vybavené zaméfovadem 3. Paprsek 4 simulatoru je generovan
v simulatoru 1 podel osy 5 simulatoru. Simulétor 1 také vyzafuje vyrovnavaci paprsek & podél

vyrovnavaci 0sy 7, ktera je rovnobdZna s osou 3 simulatoru. Zbraiovy zamé&fovad 3 definuje
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z4mérnou osu &, a tato zaméma osa 8 definuje smér, v ném3 stiela opousti Zzbrai pii stielbé
s opravdovou munici.

Osa 5 simuldtoru 1 se musi vyrovnat, aby byla rovnobézna se zameémou 0sou §8. Mélo by byt
5 mozné, aby vyrovhavaci paprsek 6 zasahl ter€ a aby v zam&rovati 3 byla pozorovatelnd vyrovna-
vaci znatka 9, vytvotend vyrovnavacim paprskem 6. To viak miize byt spojeno s fadou praktic-

kych potizi, kde napfiklad miZe byt obtizné, pozorovat vyrovnavaci paprsek 6 v situaci s inten-
' sivnim okolnim svétlem. Jelikoz osy 5 a § jsou umistény v urité vzdalenosti od sebe, nastava
: dale paralakéni chyba, ktera musi byt kompenzovana.

10

) Jestlize se umisti ter¢ do ohniskové roviny uzaviené optické soustavy (kolimatoru 10), nebude
; okolni svétlo vytyafet problém. Takovy kolimator 10 musi mit primeér, umozhujici; aby jak
i vyrovnavaci 0sa 7, tak zam&ma osa 8 spole¢né prochézely optickou soustavou kolimatoru 10, jak
: je znazornéno na obr. &.

' 15

M V*pfipadech;‘kdekzémémé_osgL 8 a vyrovnévaci 052 7 jsou vyznamnou mérou vzdaleny, miZe byt

jednodussi, pouZit reverzni prizmaticky hrano! 11 i?ﬁ’é‘e’lem’vedeni‘vyrovnévaciho,paprsgué 6 do
zaméfovade 3.

20 Reverzni prizmaticky hranol 11 méa vlastnost pro obraceni dopadajiciho svétla do piesné opalné-

ho sméru, s rovnob&znym presunutim, které je vymezeno konstrukei prizmatického hranolu, jak
. je Znazornéno na obr. 6. ‘

Jestlize je hranol 11 umistén, v disledku umisténi simulatoru 1, v rdmci zamégfovade 3 (napfiklad
25 mezi muSkou a hledim), jak je znazorméno na obr. 7, j¢ potom vyhodne, jestlize je prizmaticky
hranol 11 opatfen po‘loprﬁhledn)’/m asekem tak, aby prizmaticky hranol neblokoval zaméfovall.

. Jestlize ma simulator 1 pusobit stabilnim zplisobem, je vyhodné, jestlize jak paprsek 4 simulato-
ry, tak vyrovnavaci paprsek 6 jsou generovany stejnou optickou soustavou. Zde se pouziva
30 laserovy zafi¢ 12 ke generovani paprsek 4 simulatoru a tento laserovy zafic 12 je umistén
-1 v ohniskové roving optické soustavy. V tomto piipadé je vyhodné, umistit sem ohniskovou
B destitku 13, kterd generuje vyrovnavaci paprsek 6 ve stejné ohniskové rovingé jako laserovy zafic
: 12, a spojit tato dvé zafizeni tak, aby laserovy zaii¢ 12 a ohniskova desti¢ka 13 byly v pevném
: mechanickém spojeni. Toto uspotadani, pouzivajici béznou optickou soustavi, predstavenou zde
— 35 ve formé Zotky 14 a vzajemného pevného ukotveni laserového z&Fige 12 a ohniskové desticky 13
) v simulatoru 1, vytvari jednoduchy zpiisob zajisténi, aby vyrovnavaci 0sa 7aosad simulatoru
N byly rovnob&Zné, viz obr. 4. '
Spolecné sefizeni téchto dvou 0s, vyrovna’waci osy 7 a 0sy 5 simulatoru 1, se v tomto ptipadé
40 stava velice jednoduchym. Opticka soustava mize byt bud mechanicky zavésena v zavésu, nebo
se mohou pouZit optické piesmérovaci prvky, naptiklad par ototnych optickych klint 15, pro
dosazeni sefizeni sméru oSy (obr. 5).

-

Je vhodné vytvofit vyrovnavaci paprsek 6 tim, e se umozni, aby svételny zdroj nebo svitici
45 dioda osvétlovaly ohniskovou desticku 13. Alternativng se miZe na ohniskovou desticku 13
piivadét okolni svétlo.

Vyrovnavaci zafizeni se pripoji bthem provadéni vyrovnani tak, ze se aktivuje prizmaticky

hranol na simulatoru a jakékoliv poZadované osvétleni ohniskové destitky 13. To znamenad, Ze s€

50 v zaméfovati 3 ziska stabilni obrazek ohniskové desticky 13 - vyrovnavaci znacka 9. Viz obr. 2a,
kde je take snzornéna zaméfovaci znatka 16 zaméfovace 3.

Neznazornény sefizovaci prostfedek je ptipojen k sefizovacimu zafizeni simulatoru, jimz mize
byt ovlivnéna vyrovnavaci osa {a tedy také osa simulatoru). Obvykle se pouzivaj sefizovaci

. .3 -




==

Cz 296293 B6

grouby. Vyrovnavaci snacka 9 se nyni miZe posouvat témito sefizovacimi Srouby v ramci
zaméfovade 3 tak, Ze mize byt dosazeno spolecného vyrovnani vyrovnavaci 08y 7 (atedyiosy3
simulatoru) a zamérné osy 8, (obr. 2b}. '

sV nékterych piipadech bude v zaméfovadi 3 viditelna jen &ast vyrovnavaci ohniskové desticky
13. Viditelna cast potom musi indikovat, jak maji byt seiizovaci Erouby ototeny, pro dosazeni
spole¢ného vyrovnani. Je mozné nekolik riiznych provedeni vyrovnavacich ohniskovych destiek

13. Dal3i piiklad je znazornén na obr. 3. Vyrovpavaci snacka 9 maze obsahovat Sipky nebo jiné

; ekvivalentni graficke symboly, které jasné indikuji sméry otaceni sefizovaciho prostredku. V pii-
10 padech, kdyje v z4jmu pouze pozorovat vyrovnavaci znatku 9 ve spojeni se setizovanim, miZe

byt vyhodne, aby se Z¢ simulatoru 1 mohly odstranit ty asti, které jsou vyzadovany pouze

. behem vyiizovani. KdyZ se pouZiva vratny prizmaticky hranol, je pirozené, aby se mohl odstra-
‘ nit a samostatn& vloZit. Alternativou je, aby mohl byt slozen do simulatoru, aby byl lépe chranén.

15V takovych ptipadech, kdyZ se odstrani prizmaticky hranol, je vyhodné, jestliie mize byt odstra-
néna~ta“ééstwmechanického sefizovaciho ustroji, ktera by jinak byla nachylna k poskozeni pfi
pouziti simulatoru v terénu. '

Potom je vhodné, aby odnimatelné jednotky byly sestaveny spoletné do modulu. Do tohoto
20 modulumohou byt zahrnuty elektronické obvody spojené se zpusoby vyrovnani, napfiklad obvo-
dy pro ‘aktivaci osvétleni ohniskove desticky 13 a obvody pro vymezeni takovych vlastnosti
. simulatoru pro zbra, jako je vykon laseru, pro definovani rozsahu zbrané, a kodované para-
metry, v takovych piipadech, kde simulator vytvaii kody specificky pro zbrati béhem simulace.

- s V takovych pripadech, kde se vyzaduje kontrola vyrovnani behiem provozniho pouziti, miize byt
R yhodné poloprithledny prizmaticky hranol, piitemZ pouze tast b&zného svétla vyzafovaneho
‘B z optické soustavy je smérovana do prizmatického hranolu. V tomto pfipadé se mize byt vyrov-
' navaci znatka 9 osvétlena, napiiklad pfi kazdém vypaleném vystfelu. Stava se tak viditelnou

v zaméfovadi 3 a miZze se pouZit jako indikace, 2e simulator provadi simulaci a Ze je vyrovnani
30 spravné.

3 " Také je moZné, pouzit skutecny paprsek 4 simulatoru jako vyrovnavaci paprsek 6, tim, 7e se
i umozni, aby normalné neviditelny paprsek 4 simulatory zasah! prevodnik vinové délky, ktery
5 prevede paprsek 4 simulatoru na viditelné svétlo. Miize byt obzvlaété vhodne pouZziti prevodniku
i 35 vinové délky jako projekéni obrazovky v kolimatoru v piipadech, kde se kolimator pouZivé

) k obraceni paprsku simulatoru, pFicemz prevodnik vinové délky potom generuje viditelnou
) znacku, ktera specifikuje smér, v némz paprsek simulatoru vystupuje ze simulatoru.

Obecnéjsi verze simulatoru 1 podle vynalezeckého hlediska je znazoména na obr. 9. Rozdil, kte-
40 1y charakierizuje tuto verzi simulatoru vzhledem k pravé popsané verzi, je v tom, Ze vyrovnavaci
osa 7 se mize odchylit v pevném dhlu o od osy 3 simulatoru 1. Jestlize je znam tento pevny uhel
3 o, miZe byt konstruovéano odrazove zatizeni 17 tak, aby vyrovnavaci osa 7 byla rovnob&ina
s osou 5 simulatoru 1 po prichodu odrazovym zafizenim 17, a mize tak byt pouzito k vyrovnani
simulatoru ée_zbraﬁoy;'/m zam&fovadem. Pevny ahel mezi osou 3 simulatoru 1 a yyrovnavaci

45 osou 7 seudrzuje béhem sefizovani. Takové usporadani je Znazoméno na obr. 9, kde je simulator
1 pfipevnén ke zbrani 2. Simulator 1 vyzaiuje paprsek 4 simulatoru 1 ve tvaru laserového svazku,
_stejnym zpusobem, jak bylo shora popsano, piicemz jeho osa soum&mosti se pouziva jako osa 3
simulatoru 1, a viditelny vyrovnavaci paprsek & podél vyrovnavaci osy 7, kde osa simulatoru a
~vyrovnavaci osa vzajemné vytvateji znamy {ihel a. Odrazové zafizeni 17 se zavadi béhem sefizo-

so - vani do drahy paprsku simulatoru proto, aby s€ vyrovnavaci paprsek stal viditelnym v zamé&fova-
&i3. Obecny ]pfik]éd takového odrazového zafizeni 17 obsahuje tfi srcadla 18, 19 a 20 jak je na-
sornéno na obr. 9. Prvni zrcadlo 18 a druh¢ srcadlo 19 plisobi jako sttechovy hranol a piesméruje
soudasné vyrovnavaci paprsek ‘6 v podstaté pod ahlem 90° ve vertikalnim sméru (v tomto

& Lo t
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pripadg). Tieti zrcadlo 20 je usporadano v takové vzdalenosti od prvnich dvou zrcadel 18, 19, a
zrcadlim 18, 19, aby vyrovnavaci paprsek 6 byl obracen
k zamé&fovadi3 s vyrovné\vaci osou 7 rovnobg€znou s osou 5 simulatoru po kompenzovéni Zname-

v takovém zvoleném uhiu k prvnim

ho Ghlu g. Vyrovnavaci znatka 9 tak miize byt

.

sefidit vyrovnani. Tfi zrcadla s Ghlem piesné nebo bli

nezavisi rozhodyjicim zphsobem na

sobeni stiechového hranotu. Tato zrcadla mohou
{nebo Oping odrazejicich) vngjsich povrchi ze sklenénych hran

pozorovana v samétovadi 3, a naleZ se muze
zko 90° mezi sebou vytvateji funkei, ktera

»

ejich montazi vzhledem k simulétoru. Proto se pouziva pi-

Alternativnim zpiisobem pro kompenzovani dhlu & je pouZiti

" 91, s povrchy 22, 23, kiery ma vzij

v némz jsou dopadajici a odrazené pa
znazornéno na obr. 10. Ukolem optického klinu je kompe

20

23

35

40

45

50

30

PATENTOVE NAROKY U

1. Simulétor (1) konstruovany pro

(3), kde simulator (1) je vybaven prvonim z

simulatoru podél osy (5) simulétory,

vybaven takeé druhym zafizenim (13), generujicim vyrovna
osy (7), piicemZ ihel mezi osou (3) simulatoru a vyrovnd

simulator (1) obsahuje sefizovaci pro

simulatoru ‘bé¢hem vyrovnavani osy (5) simu

r

sestavat z le§ténych a zrcadlové potaZenych
olfi, poskytujicich stabilni konstrukel. .

reverzniho prizmatického hranolu

emné Ghly presné 90° mezi tremi zrcadlovymi -povrehy, 2

prsky rovnobézné, spolené s optickym klinem 24, jak i€
nzovani uhiu a.

simulovani palby, upevnény na zbrani (2) se zaméFovatem

vyznaéujici se

atizenim (12), vyzafujicim elektromagneticky paprsek

tim, 7e tento simulator (1) je

vaci paprsek (6) podél vyrovnavaci
vaci osou (7) je pevny a Znamy, a

stiedek, spoledné usmériujici vyrovnivaci osu (7yaosu(3)

béhem vyrovnavani udrzuji vzajemné pevny uhlovy vztah.

2. Simulator podle naroku 1, vy
7 laserového zafice.

3. Simulator podle naroku 1, Vv

latoru se zaméfovacem (3), pticemz uvedené osy

znadujici se tim, e prvni Zzafizeni (12) sestava

yznagujici se tim, Z¢ simulator (1) obsahuje
prevodnik vinové délky, pfevadéjici vyrovnavaci paprsek (6) na viditelné svétlo.

4. Simulator podle naroku 1 nebo 2 nebo 3, vyznat ujici se t im, zeu simulatoru

(1) je uspofadano odrazové zafizeni

viditelnym v zamétovati (3) zbrané (2).

5. Simu]étorlpodle narokud, vyznadujic i se tim,
z prvniho zrcadla (18) a ze druhého zrcadla (19), pasobicich jako stfechovy hranol a vychyluji-

cich vyrovnavaci paprsek (6) pod ahlem 9
vzdalenosti od prvnibo 2 druhého zrcadla
paprsek (6) je odraZen do zam&fovate (3) s vyrov

simulatoru. .

6. Simulator podle néroku 5, vyznaujici se tim,

-i'prizmatického hranolu (21} s prvnimi
« povrchem (23), uspotadanymi vzajemneé v ta

amn, odrazejici vyrovnavaci paprsek (6}, ktery se stavd

se odrazové zatizeni (17) sestava

0°, a ze tetibo zrcadla (20), umisténého v takové
(18, 19) a v takovém Ghlu k nim, ze vyrovnavaci
navaci osou (7) rovhobéZnou s 050U (3

3¢ odrazové zatizeni (17) sestava

odrazovymi povrchy (22) a se druhym odrazovym
kovém dhlu, Ze vyrovnavaci paprsek (6) je vychylen

zpétdo zamé&fovade (3) s vyrovnavaci osou (7) rovnob&znou s 050U (5) simulatoru.

7., Simulator podle naroku 4, vyzna gujici se tim,
(21), dimenzovaného tak, Ze vyrovnavaci paprsek (6) je

2 reverzniho prizmatického hranolu
vychylen zpét do zaméfovace (3), a

kde v draze vyrovnavaci

se odrazové zafizeni (1 7) sestava

ho paprsku {6) reverznim prizma-
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tickym hranclem (21) 3 uspofadan opticky klin (24), pricemZ opticky klin (24) lame vyrovnava-
ci paprsek (6) tak, e vyrovnavaci 0sa (Nv zamétovati (3) je rovnob&zna s osou (5) simulatoru.

8. Simulator podle naroku 6 nebo 7, vyzmaduji ci se tim, Z¢ prizmaticky hranol
s (21) ma prithlednou tast alespoii v zamérné 0s¢ zamétovade (3), pficem? zaméfovani se muze
stale provadét, i kdyz je prizmaticky hranol (21) umistén v zaméfovadi nebo pied zamétovadem (3).

9. Simulator podle naroku 1, vyzama¢ ujici se tim, e pevny Uhel mezi osou (5).
simulatoru a vyrovnavaci osou (7) je nula stupiili, to znamena, 7e uveden¢ osy jsou vzijemne
10 rovnobg&zng. -

10. Simulator podle naroku 9, vyzmatujic i se tim, Ze prvni zafizeni (12) sestdva
z laserového zafice.

T

s

15 11. Simulator podle naroku 9, vyznaduj ici se tim, Ze simulator (1) obsahuje pfe-
'vodnik‘vlnovédélky,-pi’evédéjici vyrovnavaci paprsek (6) viditelné svétlo.

ehan

12. Simulator podle naroku 9 nebo 10 nebo 11, vyznaéujici se tim, Ze vystup
vyrovnavaciho paprsku (6) a paprsku (4) simulatoru lezi ve stejném sméru, a ze k simulatoru 8))

0 je piipevnéno odrazové zafizeni (10, 11), odraZejici v opatném sméru vyrovnavaci paprsek (6),
ktery se stava viditelnym v saméfovadi (3) zbrang (2)- '

13. Simulator podie naroku 12, vyznatu jici se tim, Zze odrazové zafizeni sestava
7 projekéni obrazovky. :

25 '
4. Simulator podle niroku 12, vyznaduj ici se tim, Ze odrazové zafizeni sestava
z kolimatoru (10). ' . :

15. Simulator podle naroku 12, vyzmaduj ici se tim, Ze odrazové zafizeni sestava
30 zreverzniho prizmatického hranolu (11). :

i 16. Simulator podle naroku 15, vyznagujici se tim, ze reverzni prizmaticky hranol
(11) ma prithlednou gast alespoh v sAmérné ose zamé&fovale (3), pficemz zaméfovani se mize
provadét, i kdy? je prizmaticky hranol (11) umistén v zamétovadi nebo pied zamétovatem (3).

= 35
' 17. Simulator podle naroku 1, vyznaduji ci se tim, Ze vyrovnavaci paprsek (6) je
generovan osvétlenou ohniskovou destickou (13) v ohniskové roviné optické soustavy.

18. Simulator podie ndroku 17, vyznaéuj jci se tim, Ze ohniskova desticka (13) je
: 4  osvétlena pomoci umélého svételného zdroje.

; 19. Simulator podie naroku 17, vyznaéuj jci se tim, Ze ohniskova desticka (13) je
osvétiena pomoci prostiedku usmérijiciho svétlo, usmériujiciho okolni svétlo na ohniskovou
desti¢ku (13).

a5
20. Simulator podle naroku 1, vyznaduj jci se tim, Ze vyrovnavaci paprsek (6) a
paprsek (4) simulatoru maji spoleéneé optické saostfovaci prvky pro jejich zaostieni.

21. Simulator podle naroku 20, vyznaéuj jci se tim, Ze vyrovnavaci paprsek (6) a
50 paprsek (4) simuldtoru jsou generovany pomoci prvki, které jsou vzajemné mechanicky
pfipevnény v ohniskové roving spoleéné optické soustavy.
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22. Simulator podle néroku 1, vyznafuj ici se tim, zejenomty asti simulatoru (1),
které jsou vyzadovéany beéhem sefizovani, jsou uspofadany v demontovatelném modulu.

23, Simulator podle naroku 22, VYID atujici se tim, se¢ demontovatelny modul
s obsahuje alespofi jedno zatizeni spojené s vyrovndvacim paptskem (6).

24. Simulator podie naroku 23, vyznacu jici se tim, 3¢ demontovatelny modul
obsahuje &asti sefizovaciho prostfedku.

10 25. Simulator podle naroku 23, vyznaduj jci se tim, Zze demontovatelny modul
obsahuje prostfedek pro ukladani dat pfivadénych do simulatoru (1) ve spojeni S vyrovnavanim.

26. Simulator podle niroku 1 nebo 9, vyzna gujici se tim, e vyrovnavaci znacka (9)
je vyznatena grafickymi symboly, jako jsou Bipky nebo ekvivalentni ukazatele, davajici grafické
s~ vedeni, kterym smérem musi byt nastaven sefizovaci prostiedek pfi provadéni vyrovnavani.

27, -Zpusob nastavovani simulatoru (n, upevnéného na z‘LTraniA(E’)*sefzaméfovaéem43,),,,7AA e
vyznadujici se tim, ze zahmuje nasiedujici kroky:

simulator nejdfive vyzatuje paprsek (4) simulatoru, vystupujici podél osy (5) simulétofu;

20 dale simulator generuje vyrovnavaci paprsek (6) podél vyrovnavaci osy N vytvatejici pevny a
. znAmy uhel vzhledem % ose (5) simulatoru;
vyrovnavaci osa (7) a osa (5) simulatoru s pomoci sefizovaciho prostfedku spoleéné usmeériuji
tak, 7e uvedené osy behem yyrovnavani a béhem sefizovani vyrovnani vzajemnd udrzuji uvedeny
pevny relativni uhlovy vztah; a - I

25 nakonec se vyrovnavaci 0sa (7) sefidi rovnobézné se zamérnou osou (8) zaméfovale.

28. Zpusob podle naroku 27, vyznaé ujici se tim, Ze se vyrovnavaci paprsek (6)
prevadj pfevodnikem vInové délky na viditelné svétio: '

30 29. Zpsbb podle naroku 27, vyznacuj ici se tim N/ paprsek .(4) simulatoru se

odrazi od materialu prevodniku vinové délky, pficemZ se vyzafuje viditelné svétlo a pouziva se
jako vyrovnavaci paprsek (6). '

30. Zpusob podle naroku 27, vyznadujic i se tim, ze vyrovnavaci paprsek (6) vytvaii
35 vyrovnavaci znacku (9), ktera se stava viditelnou pro stfelce, kdyz se pouzije zaméiovat (3)
zbrang (2).

31, Zpusob podle naroku?29, vyznagujic i se tim, Ze vyrovnavaci znacka (9) se stava
viditelnou jenom ve spojeni s provadénim vyrovnavani nebo s kontrolou vyrovnavani.

40
32. Zpﬁsob' podle naroku 29, vyznaduj jei se tim, Ze vyrovnavaci znacka (9) se stava
viditelnou ve spojeni s kazdou stielou, vypalenou z€ zbrané, takze stielec ziskava potvrzeni, Z¢
byla vypalena simulovana stiela, a Ze vyrovnani je stile piesné.

a5 33, Zplsob podie naroku 27, vyznaduj ici se tim, Zze vyrovnavaci paprsek (6) a
- paprsek (4) simulatoru se zapstuji pomoci stejnych optickych prvkd.

-

50 . ' . 4 vykresy
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