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Znane sa przyrzady celownicze do o-
strzeliwania ruchomych celéow powietrz-
nych, umozliwiajace okreslanie elementéow
koniecznych do ostrzeliwania celu po-
wietrznego. Przyrzady te jednak zbudowa-
ne sa do odtwarzania skomplikowanych
formul, wskutek czego posiadaja zlozona
budowe.

Wynalazek niniejszy usuwa te niedo-
godnosci. Dotyczy on przyrzadu celowni-
czego do ostrzeliwania ruchomych celow
powietrznych, umozliwiajacego okreslanie
azymutu, kata potozenia i celownika, odpo-
wiadajacych potozeniu, jakie zajmie cel po-
wietrzny w chwili, gdy pocisk go dosiegnie,
przyczem przyrzad ten odtwarza w odpo-
wiedniej skali tréjkat,

utworzony przez

przyrzad celowniczy, rzut poziomy celu w
chwili strzalu i rzut celu w chwili, gdy po-
cisk go dosiggnie.

Wedtug wynalazku przestrzenny tréj-
kat, utworzony przez przyrzad celowni-
czy, rzut celu w chwili strzatu i rzut celu w
chwili, gdy pocisk go dosiegnie, zostaje
odtworzony na przyrzadzie celowniczym
zapomoca, podstawy S, osadzonej przegu-
bowo na osi b, i dajacej sie obracaé o kat,
ktéry tworzy kierunek szybkosci celu z pla-
szczyzna celowania w chwili strzalu, przy-
czem na tym samym przyrzadzie odtwarza
si¢ zapomoca wycinka zebatego E wielkoéé
iloczynu VT, za$§ oé obrotu b, podstawy S
znajduje si¢ od nieruchomej osi @ na odle-
glosci, proporcjonalnej do odleglosci po-



ziondej celu powietrznego w- chwili strza-
lu; na tej . nitruchomej osi a jest osa-
dzone przegubowo ramie¢ A ‘przechodzace
stale przez wystep b podstawy S, ktére o-
kresla azymut i odleglosé¢ pozioma celu po-
wietrznego w chwili, gdy pocisk go dosie-
gnie. ‘

Przyjmuje si¢ réwniez, ze wartosci ka-
ta polozenia i azymutu okreslone przez ce-
lowanie w sposéb ciagly, nieobjety niniej-
szym wynalazkiem, sa przekazywane przy-
rzadowi w dowolny sposéb, w kazdym przy-
padku jednak w sposéb ciagly.

‘W poszczegélnym przypadku = celowni-

kiem moze byé wysokosciomierz jednosta- -

tyczny, nastawiony stale na cel powietrzny
i zbudowany tak, iz pozwala okresla¢ nie
tylko wzniesienie, ale i wielkos¢ i kierunek
szybkosci celu powietrznego.

Jasne jest jednak, ze w przypadku, gdy
przyrzad bedacy przedmiotem niniejszego
wynalazku moze si¢ obracaé dookola pio-
nowej osi oraz jest zaopatrzony w lunety i
odpowiednie wurzadzenia rozrzadcze, to
wéwczas moze motowaé wartosci kata po-
fozenia i azymutu celu powietrznego przez
bezposrednie celowanie.

Poniiszy opis dotyczy zwlaszcza przy-
padku, gdy wartosci kata polozenia i azy-
mutu zostaja przekazywane przyrzadowi
ze zrédla zewnetrznego. W tym przypad-
ku przyrzad nie obraca si¢ zgodnie z azy-
mutem i spoczywa na nieruchomej podsta-
wie, nieprzedstawionej w niniejszym opi-
sie.

Dzieki powyzszemu uzyskuje sie lekki i
prosty przyrzad, latwy do obstugi.

Aby przyrzad wedlug niniejszego wy-
nalazku mégt spelnié zgory przyjety cel,
powinien okreslaé wartosci azymutu, kata
potozenia i celownika, odpowiadajace po-
fozeniu, jakie zajmie cel powietrzny w
chwili, gdy pocisk go dosiegnie.

- Dwa ostatnie elementy uzyskuje si¢ z
wykres6w przestrzennych, bedacych w za-
leznosci funkcjonalnej od odlegtosci pozio-

mej celu powietrznego oraz jego wzniesie-
nia, przyczem wynalazek niniejszy dotyczy
zwlaszcza sposobéw stuzacych do okresla-
nia tej odleglosci poziomej.

Nalezy odrézniaé dwie odleglosci pozio-
me: przedewszystkiem odleglosé pozioma
celu powietrznego w chwili okreslania tych
elementéw, lub, co na jedno wychodzi, w
chwili strzalu, a nastepnie odlegtosé pozio-
ma celu powietrznego w chwili, gdy pocisk
go dosiegnie. _

Poza tem nalezy réwniez zaznaczyé, ze
odleglosé pozioma, ktéra stuzy do okresla-
nia wartosci kata celownika, musi byé nie-
co zmieniona, gdyz pocisk zostaje wyrzuco-
ny dopiero po uplywie pewnego czasu f,
tak zwanego czasu martwego, od chwili o-
kreslenia kata celownika. ,

Na fig. 1 litera a oznaczono przyrzad
celowniczy, litera ¢ — wylot lufy dziata, li-
tera b, — poziomy rzut celu w chwili wy-
strzatu, literg b — potozenie celu w chwili,
gdy dosiegnie go pocisk, litera h — wznie-
sienie celu, litera V — jego szybkosé, a li-
tera T — czas lotu pocisku.

Odpowiednie nastawienie lufy ¢ (kat ce-
lownika) okresla si¢ w zaleznosci od wznie-
sienia A, o ile znana jest pozioma odleglosé
cb.

Z powyiszego wynika, ze mozna okre-
§li¢ te odleglosé pozioma, budujac wektor
ab i przesuwajac jego koniec b réwnolegle
do linji ca o odcinek bb, — ca = 1 (wektor
ca w dalszym opisie nazywa sie podstawa).
Jasne, ze w ten sposéb wykreslony odcinek
ab, posiada ten sam kierunek i te samga dlu-
gosé, co i odcinek cb.

W celu uzyskania odcinka ab nalezy o-
kresli¢ odcinek ab, i zbudowaé tréjkat
abb.

Jednakze zgodnie z przyjetem zaloze-
niem wszystkie czesci konstrukcyjne tego
tréjkata sa znane.

W rzeczywistosci kierunek odcinka ab,
jest zgodny z kierunkiem azymutu celu w

. chwili wystrzatu; warto§é tegb kata uzy-



skuje. si¢ przez celowanie i przekazuje sig
w sposéb ciagly przyrzadowi. Dlugosé od-
cinka ab, okresla si¢ w zaleznoséci od kata
polozenia celu, ktéry zostaje rowniez prze-
kazywany przyrzadowi, oraz od jego wznie-
sienia, ktére, jak wynika z zaloZenia, jest
znane. Ten sposéb okreslania zostal nizej
opisany.

Z drugiej strony odcinek b,b jest skie-

rowany réwnolegle do szybkosci celu, kté-

ra, jak wynika réwniez z zalozenia, jest
znana, a jego dlugosé jest réwna VT. Albo
tez przyjmuje sig, ze V jest znane, a T o-

kresla si¢ jako funkcje A, o ile znana jest

wartosé ab. ‘

Ponizej zostalo udowodnione, ze mozna
jednoczesnie i w sposéb ciagly okreslaé
wektor ab i odpowiednia wartosé iloczynu
VT.

Wynalazek niniejszy polega na okresla-
niu odlegloéci poziomej ab, w chwili wy-
strzatu przez odtwarzanie wartosci iloczy-
nu VT, oraz wykreslenie tréjkata abyb i
wektora ab,.

Jak wiadomo, przy silnym wietrze dzia-
fanie tego wiatru na pocisk jest proporcjo-
nalne do szybkosci wiatru i do czasu lotu
pocisku, Wynalazek niniejszy obejmuje
réwniez rozmaite sposoby okreslania tego
oddzialywania.-

" Dla przykiadu na rysunku przedstawio-
no przytzad celowniczy wedlug wynalazku.
Fig. 2 przedstawia przyrzad, ktéry umozli-
wia okre§lenie odlegloéci poziomej przy
znanej wielkoéci kata wzniesienia i wyso-
kosci; fig. 3 — inng posta¢ wykonania przy-
rzadu, umozliwiajacego okreslenie odleglo-
§ci poziomej celu powietrznego; fig. 4 —
przyrzad umozliwiajacy odtworzenie ilo-
czynu VT, fig. 5 — widok przyrzadu celow-
niczego; fig. 6'— przyrzad do wprowadza-
nia poprawki na czas martwy; fig. 7 — wi-
dok zgéry przyrzadu umozliwiajacego obli-
czenie odlegloéci pomiedzy przyrzadem ce-
lowniczym a celem; fig. 8 — widok zgéry
przyrzadu, ktéry umozliwia dodawanie

szybkosci samolotu do szybkosci wiatru, a
fig. 9 — widok boczny tego samego przy-
rzadu. :

1. Okreslanie w spos6b ciagly pozio-
mej odleglosci ab, do celu powietrznego.

Ruchoma cze$é M (fig. 2) obraca si¢ do-
kola osi o, i jest zwiazana z ruchem kata
polozenia w dowolny sposéb, jednakze u-
mozliwiajacy uzyskanie ruchu obrotowego
tej czesci ruchomej, proporcjonalnego do
kata polozenia, ktérego wartoéé zostala w-
sposéb ciagly przekazana przyrzadowi.

Na ruchomej czeéci M znajduje sie
wskazowka I. Dookota osi ruchomej czesci
M moze si¢ rowniez obracaé igla a, pola-
czona nieruchomo z malem kotem zebatem’
e, rozrzadzanem zapomoca wycinka zebate-
go E z przekladnia réwna przektadni po-
miedzy katem polozenia i czescia ruchomsg
M. Z powyzszego wynika, ze wycinek zgba-
ty E obraca si¢ dokladnie o warto$é kata’
polozenia, o ile igla a znajduje si¢ stale na
wskazéwce I, odpowiednio wykonanej.

- Wycinek zebaty E, ze srodkiem w punk-
cie 0,, jest nieruchomo polaczony z ramie-
niem A, zaopatrzonem w szczeling R,

Zgodnie ze znanym sposobem rami¢ to
porusza si¢ zapomoca wystepu B nakretki
E,, polaczonej ze sruba V,. Sruba ta jest
przymocowana dd nakretki E, sruby V,. Z
budowy wynika, ze $§ruba V, jest rownole-
gta do ramienia A przy kacie polozenia
réwnym zeru, oraz jest réwniez prostopa-
dta do $ruby V..

Nakretke E, przesuwa si¢ tak, aby od-
legtoéé od o, do linji réwnoleglej do sruby
V,, przechodzacej przez B, byta proporcjo-
nalna do A, to jest do wzniesienia celu, kté-
rego kat polozZenia zostal odtworzony za-
pomoca czeséci ruchomej M. Nastepnie kor-
ba M, doprowadza si¢ igle a do zetknigcia
ze wskazowka 1. Jasne, ze w tej chwili od-
legtosé od o, do B, obliczana réwnolegle do
$ruby V,, jest proporcjonalna do odlegtosci
poziomej celu powietrznego. Wartos¢ tej
odlegtosci zostaje zanotowana i przekaza-



nia zapomocy jakiegokolwiek lgcznika me-
chanicznego, polaczonego ze srubay V..

Przesuwanie nakretki E, rozrzadza bez-
postednio lub zapomoca két zebatych, nie-
przedstawionych na rysunku, korba M, lub
podobny narzad.

Cecha znamienna niniejszego wynalaz-
ku jest polaczenie wyzej opisanego ramie-
nia 2z urzadzeniem odtwarzajacem kat poto-
2enia bez bezposredniego celowania do celu
powietrznego, uinozliwiajacem zapomoca
mnozenia powtarzajacych sie wartosci kata
polozenia tozszerzenie w dowolnym stop-
niu jego zmian, w celu przeprowadzenia ta-
twiejszego i doktadniejszego obliczania od-
leglosci poziomej.

Odmiana (fig. 3). Wedlug jednej z od-
mian wynalazku mozna odlegtosé pozioma
ab, obliczyé zapomoca ruchomej czesci C,
obracajacej sie dokota swej osi x'x w za-
leznoéci od przekazywanej wartosci kata
polozenia, przyczem na tej czesci ruchomej
sa nakreslone krzywe jednakowego wznie-
sienia. Te krzywe sa tego rodzaju, ze gdy
doprowadza sie¢ wskazéwke I, posuwana
recznie wzdluz tworzacej czesci ruchomej
C, do krzywej, odpowiadajacej wzniesieniu
celu powietrznego, wéwczas przesuniecie
nadane tej wskazéwce jest proporcjonalne
do odleglosci poziomej, obliczonej na pod-
stawie zanotowanych wartosci kata poloze-
nia i wzniesienia.

Wskazéwka I jest polaczona z nakret-
ka $ruby V, rozrzadzanej recznie zapomo-
ca korby M. Jasne, ze ruch s$ruby V jest
dzieki temu proporcjonalny do odleglosci
poziomej ab, i moze byé przekazany na do-
wolny narzad danego przyrzadu.

2. Obliczanie wartosci iloczynu VT o-
raz przesumiecia proporjonalnego.

T oblicza sie z wykresu przestrzennego,
jako funkcje wzniesienia i odlegtosci pozio-
mej celu powietrznego w chwili, gdy pocisk
dosiega celu. Na fig. 4 przedstawiono spo-
s6b odtwarzania T i VT. ' ‘

Wykres przestrzenny, odtwarzajacy T,

sklada sie z krzywych jednakowego wznie-
sienia, nakreslonych na ruchomej czesci, np.
na waleu C, obracajacym sie dookota osi O
i przedstawionym w przekroju.

Wzdluz tworzacej tego walca przesuwa
sig, proporcjonalnie do odlegloéci poziomej
celu w chwili, gdy dosiega go pocisk, inna
cze$¢ ruchoma, np. wskazéwka I. Oblicze-
nie przesuniecia tej wskazowki zostanie po-
nizej opisane.

Krzywe jednakowego wzniesienia sa
nakreslone tak, aby obrét walca C, umozli-
wiajacy doprowadzenie przed wskazowke
krzywej, odpowiadajacej danemu wznie-
sieniu, byl proporcjonalny do czasu trwania
przelotu pocisku, ktéry wybuchnie w miej-
scu okreslonem przez oznaczone wzniesie-
nie oraz w odleglosci poziomej, zanotowa-
nej przez wskazowke 1.

Obroét walca C dokonywa sie zapomoca
sznura lub taémy R owinietej dokota krazka
P, nieruchomo polaczonego z walcem i zao-
patrzonego w nieprzedstawiona sprezyne. Z
powyzszego wynika, ze przesuwanie sie ta-
$my R jest réwniez proporcjonalne do cza-
su trwania przelotu.

Sznur lub tasma R jest przymocowana
swym drugim koficem a do ramienia A
obracajacego sie dookota osi o,.

Ramig to jest zaopatrzone w prostokat-
ng szczeling E,, a przesuwa go wystep B
nakretki E, sruby V,, réwnolegtej do sznu-
ra R.

Sruba V| jest umieszczona na wézku C,,
ktérego oba korice tworza nakretki dwéch
srub V,V,, wzajemnie réwnolegtych i pro-
stopadlych do $ruby V..

Te $ruby sa potaczone zapomoca taricu-
cha Galle'a lub podobnego narzadu.

Srube V, mozna poruszaé recznie zapo-
moca korby M, uruchomiajac trzpien ¢, réw-
nolegty do srub V,V,, po ktérym przesuwa
si¢ kolo zebate z tozyskiem slizgowem p,,
prowadzone przez kciuk D wézka C, i za-
zebiajace si¢ z kolem zebatem p,, zaklino-
wanem na koricu $tuby V..



Ruch trzpienia ¢, ktéry moze byé prze-
kazywany dowolnej czeéci przyrzadu, jest
proporcjonalny do przesuwania sie¢ nakret-
ki E, po swej $rubie. Przesuwanie si¢ ta-
$my R jest proporcjonalne, jak wiadomo,
do czasu T. Jezeli srubom V,V, nada sig
ruch proporcjonalny do szybkosci V, to
dzigki zastosowaniu odpowiedniej, nie-
przedstawionej na rysunku podziatki, na
ktérej jest oznaczona wartosé tej szybko-
$ci, z podobiefistwa tréjkatéw ma rysunku
moznawywnioskowaé,ze jezeli wskazéwka !
znajduje sie na krzywej pozadanego wznie-
sienia, to przesuniecie nakretki E,, a wigc i
trzpienia £, jest proporcjonalne do poszuki-
wanej wartosci iloczynu VT.

A wigc obraca sig korbe M az do chw111,
gdy krzywa poza‘danego wzniesienia na
walcu C znajduje sie przed wskazéwka I.
Poniewaz szybkosé¢ V jest wiadoma, wigc
ruch korby M jest stale proporcjonalny do
wartosci iloczynu VT i moze byé przekaza-
ny dowolnej czeséci przyrzadu. Z powyzsze-
go wynika, ze w celu obliczenia wartosci VT
nalezy przesuwaé . wskazéwke po odpo-
wiedniej krzywej wzniesienia.

3. Budowa tréjkata a b.b,, przedstae-
wionego na fig. 1.

Na fig. 5 przedstawiono sposéb odtwa-
rzania tego trojkata. Na tej figurze tréjkat
abb,, nakreslony na fig. 1, jest oznaczony
temi samemi literami. Odcinek ab odtwarza
si¢ zapomoca przesuwania wystepu b w
prostokatnej szczelinie ramienia A, obraca-
jacego sie¢ dookola osi a.

Odcinek bb, odtwarza si¢ przez prze-
suwanie nakretki E $ruby V, ktérej podsta-
wa S obraca si¢ dokota osi b,.

Odcinkowi b,b nadaje si¢ dtugosé pro-
porcjonalna do iloczynu VT, dzialajac za-
pomoca stozkowych kol zgbatych E,, E, na
§rubg V. Os kola E, przechodzi przez_ 0§
obrotu podstawy S.

- Opisany powyzej ruch obrotowy uzy-
skuje si¢ zapomoca kota slimakowego Ej,

polaczonego nieruchomo z podstawa S sru-
by V i rozrzadzanego zapomoca kota $lima-
kowego E,.

- Koto to:porusza wat A,, ktory slizga
si¢ w lozyskach T,T,, przymocowanych do
podstawy C. Wal A, jest nieruchomo pota-
czony z jednem z ké! planetarnych mecha-
nizmu rézniczkowego D,. Drugie kolo pla-
netarne obraca korba M, zgodnie z katem
zawartym pomiedzy kierunkiem szybkosci,
a tworzaca azymutéw. Ten kat, ktérego
obliczenie nie zostalo objete przez niniejszy
‘wynalazek, zostaje zanotowany zapomoca
podziatki przez WSkazéka polaczona z ru-
chem korby M. Te szczegbly nie zostaly
przedstawione.

Kota satelitowe mechanizmu réimczko-
wego D, porusza wal A,, na ktéry przenosi
si¢ od zewnatrz ruch w kierunku azymutu i
przekazuje nastepnie ruch ten zapomoca
kot slimakowych E,, E,.

Wzajemne stosunki pomiedzy temi ko-
tami zebatemi zostaly odpowiednio dobra-
ne, przyczem rami¢ b,b obraca si¢ o kat,
ktory tworzy kierunek szybkosci z rzutem
poziomym linji celowania.

Ruch VT, uprzednio odtworzony i opi-
sany. zostaje przekazany mechanicznie za-
pomoca dowolnego lacznika, nieprzedsta-
wionego na rysunku, walowi A,. Wal ten
uruchomia jedno z két planetarnych me-
chanizmu rézniczkowego D,. Drugie kolo
planetarne jest polaczone -zapomoca kot
zebatych E, E, z kolem quatem E,, ktére
rozrzadza srubq V.

Kola satelitowe sg polaczone z walem
A, zapomoca $ruby V, i kola slimakowego
‘R, oraz stozkowych két zebatych E,
Elo' ' ’

Dzigki temu polaczeniu na przenoszenie
ruchu VT na $rube V nie wpltywa obrét jej
podstawy. W tym celu mechanizm réznicz-
kowy D, jest zbudowany tak, aby niweczy!
na wale A; ruch przekazany przez stozko-
we kolo zebate E;, powstajacy wskutek ob-



rotu podstawy £ dookota osi b, pod dzia-
laniem watu A,. Jasne, ze takie wyréwna-
nie ruchéw jest zawsze mozliwe, nalezy je-
dynie odpowiednio dobra¢ kola zgbate,
stosowane w takich przypadkach.

Z drugiej strony. bok ab, trojkata abb,
jest stale proporcjonalny do odleglosci po-
ziomej celu dzigki zastosowaniu nastg,puia-
cych polaczen.
~ 0s obrotu b, podstawy S ;est umocowa-
na przegubowo w wézku C, ktérego korice
tworza nakretki dwéch- réwmnolegltych srub
V.V, polaczonych zapomoca - larcucha
Galle’a ¢, lub podobnego narzadu.

Sruby te sa polaczone mechanicznie za-
pomoca dowolnego lacznika z ruchem od-
tworzonym na fig. 2 lub 3, ktéry zkolei od-
twarza odleglos¢ poziema ab,.

.Odlegtos¢ pozioma obhcza. sie zapomoca
wykresu przestrzennego, zawierajacego
krzywe jednakowych wzniesien, nakreslo-
ne.na walcu C,, obracajacym si¢ proporcjo-
nalnie do wartosci kata polozenia.

Wskazowke I, umieszczong na wézku C
ustawia si¢ na krzywej poszukiwanego
wzniesienia.

Walec C, zostaje obracany proporcjo-
nalnie do wartosci kata polozenia w jaki-
kolwiek znany sposéb.

Korba M, uruchomia $ruby V iV,

A wiec jasne, ze jezeli dzlala sie na
korbe M, tak, aby wskazéwka I spoczywa-
ta na pozadanej krzywej h, to wéwczas
warto$¢ ‘odcinka ab, jest réwna odleglosci
poziomej celu powietrznego. Jezeli dziala
si¢ na korbe M w ten sposéb, aby zanoto-
waé kierunek szybkos'*l, przyczem bierze
sie pod uwage mechanizm VT, opisany wy-
zej, to wowczas odcinkowi b,b nadaje sie
dtugosé oraz kierunek odpowiedniego boku
tréjkata przedstawionego mna fig. 1.

W ten sposéb odtworzono tréjkat ab,b
nakreslony na tej figurze, przyczem wiel-
kos$é¢ i kierunek odcinka ab odpowiada po-
ziomej odlegloéci celu powietrznego w
chwili, gdy dosiegnie go pocisk po uplywie

czasu T, przy jednoczesnem zachowaniu
przewidzianych zalozen.

4. Okreslenie kata bocznego {azymu-
tu) w chwili, gdy pocisk dosiega celu.

~ Jasne, ze wartosé tego kata mozna od-

czytaé na tarczy P z podzialka, na ktérej
spoczywa kolo zgbate E,,, rozrzadzane
przez kolo slimakowe E,,, umieszczone na
wale A,, na ktéry przenosi si¢ azymut.

Jasne jest rowniez, ze azymut, w chwi-
li, gdy pocisk dosigga celu, moze byé prze-
kazany lufie dziala zapomoca dowolnego

mechanizmu, ktérego poszczegolne narza-

dy musza byé polaczone z jednej strony z
tarcza P lub z jej urzadzeniem rozrzad-
czem, a z drugiej strony — rézniczkowo z
ramieniem A. :
5. Okreslenie odleglosci poziomej w
chwili, gdy pocisk dosiegnie celu.

Nalezy przez wystep b przesunaé sznur
lub tasme R, owinigta dokola krazka P,
polaczonego z ramieniem A, ktérego czesé
czolowa jest styczna do osi obrotu a tego
ramienia. '

Sznur ten przesuwa sie nastegpnie
wzdluz osi @ w kierunku dowolnego punktu
przyrzadu i przymocowywa sie, po kilka-
krotnem owinieciu dookota krazkéw, do
bebna zaopatrzonego w sprezyne. Do tego
sznura przymocowywa sie w dowolnych
punktach wskazéwki, przyczem dzieki te-
mu ich przesunigcia sa proporcjonalne do
odleglosci poziomej w chwili, gdy pocisk
dochodzi do celu. Wskazéwka I na fig. 4
jest jedna z tych wskazéwek.

W ten sposéb oblicza sie czas trwania
lotu pocisku oraz jednoczesnie odpowia-
dajaca mu odleglosé pozioma. Obsluga
przyrzadu odbywa si¢ w sposéb ciagly,
przyczem wszelkie okreslenia uzyskuje sie
jednoczesnie réwniez w spos6b ciagly.

6. Okreslenie kata polozenia celu po-
wietrznego w chwili, gdy pocisk go dosie-
gnie.

Kat ten okresla sie jako funkcje odle-
glosci poziomej ab i wzniesienia.



Dzigki powyzszemu to okreslenie usku-
tecznia si¢ w ten sam sposéb, co i okresle-
nie czasu przelotu T, a wigc zapomoca, ru-
chomego walca, na ktérym jest wykonany
wykres przestrzenny, oraz zapomoca wska-
z6wki, polaczonej ze sznurem, poruszanym
w kierunku poziomym.

Przy okreslaniu kata polozenia nalezy
wzia¢ pod uwage szereg przypadkow.

"a. Na walcu sa nakreslone krzywe jed-
nakowych wzniesien tego rodzaju, ze obrot
tego walca, poruszanego recznie, jest pro-
porcjonalny do kata polozenia. Obrét ten
moze byé zanotowany przez begben z po-
dziatka, na ktérej odczytuje si¢ wartosé
tego obrotu, lub tez moze rozrzadzaé za-
pomoca mechanicznego polaczenia  narza-
dy przenos$nika, znajdujacego si¢ w pewnej
odleglosci i skierowanego ku lufie dzia-
fa.

b. Ruchomy walec obraca si¢ propor-
cjonalnie do wzniesienia, ktére dzieki te-
mu zostaje zanotowane na odpowiedniej
podzialce, za§ krzywe wzniesienia maja
podziatke, uzalezniong od wartosci kata po-
lozenia, ktéry mozna bezposrednio odczy-
ta¢ na tych krzywych.

Oczywiscie, wszystkie te odmiany moga
byé objete przez niniejszy wynalazek.

-Jasnem jest, ze te same urzadzenia
moga posiadaé podziatki, uzaleznione od
wartosci kata polozenia, a nie od wartosci
pochylenia odpowiedniego, i przekazywaé
go w sposéb opisany dla nachylenia.

7. Okreslenie kata celownika.

- Kata celownika nie mozna zuzytkowaé
w chwili, gdy on zostaje okreslony. Nalezy
bowiem wziaé pod uwage czas martwy f,
o ktérym byla juz powyzej mowa.

Wedlug niniejszego wynalazku oblicza

si¢ ten czas martwy w ten sposéb, ze do
odleglosci poziomej w chwili, gdy pocisk

dochodzi do celu, obliczanej w sposéb po-
dany powyzej, dodaje si¢ wielkosé propor-
cjonalna do iloczynu z czasu martwego
przez wartosé rzutu szybkosci celu ‘po-
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wietrznego na plaszczyzne celowania, po-
wiekszong o ulamek kwadratu tego ilo-
czynu.

" To dodawanie uskutecznia si¢. w sposéb
rézniczkowy na sznurze notujacym warto-
éci odleglosci poziomej w chwili, gdy po-
cisk dosiega celu. Wskazéwka polaczona z
tym sznurem, po dodaniu ruchu, okresla kat
celownika zapomoca wzniesienia.

Do tego celu nadaje si¢ zwlaszcza u-
ktad, przedstawiony na fig. 6.

Sznur R lub podobny narzad przesuwa
si¢ w kierunku odleglosci poziomej. Ru-
choma czesé C, np. beben, obraca si¢ recz-
nie proporcjonalnie do kata celownika,
dzieki krzywym jednakowych wzniesied A,
po ktérych przesuwa si¢ wskazéwka 1,
przymocowana do sznura R. Sznur ten o-
wija sie¢ dokola bebna T ze sprezyna i prze-
suwa sie¢ przez krazek P dzwigni L, osa-
dzonej przegubowo w punkcie O.

Jezeli diwignia L przesuwa si¢ nie-
znacznie, wéwczas wskazéwka I przesunie
sie réwniez, niezaleznie od swego ruchu
spowodowanego przez szanur, w kierunku
odleglosci poziomej.

Nalezy wiec dzwigni¢ L przesunaé pro-
porcjonalnie do wartosci, ktéra nalezy
wprowadzi¢ jako poprawke do okreslania
odleglosci poziomej, przy jednoczesnem
uwzglednieniu dzialania czasu martwego,
w celu uzyskania przed wskazéwka I nor-
malnego- kata celownika.

Wprowadzanie poprawki na czas mar-
twy jest uskutecznione tylko z pewnem
przyblizeniem i istotnego znaczenia nie po-
siada, dlatego tez powyzsze okresleme nie
jest zbyt dokladne.

Sposéb, uzywany do uskuteczniania ru-
chu proporcjonalnego do rzutu szybkosci
na pionows plaszczyzne celownicza, nie zo-
stal opisany. Szybkos¢ ta jest zgéry przy-
jeta, z drugiej za$ strony wartosé kata po-
migdzy kierunkiem szybkosci, a plaszczy-
zng celownicza, zostaje zanotowana przez
wal A, na fig. 5. Nalezy wigc jedynie po-



mnozyé wartosci tej szybkosci przez cosi-
nus tego kata.

Istnieje wiele znanych sposobéw do u-
skuteczniania mnozenia danej wielkosci
przez cosinus danego kata.

Przyjmuje si¢, ze wartosé¢ tego iloczy-
nu uzyskano i ze dzwignia kolankowa £
(fig. 6) notuje ruch obrotowy proporcjonal-
ny do tej wartosci. DZzwignia ta obraca si¢
dookola osi O,. Dzwignia E jest potaczona
zapomoca dwéch ciggiel ¢, £, z wahadlem
B osadzonem przegubowo w punkcie O, na
dzwigni L. Te ciegla #,, £, sa umocowane
przegubowo w punktach a,, a,, a,, a,. La-
two jest stwierdzi¢, ze przy odpowiednim
doborze wymiaréw, krazek P, a wigc i
wskazéwka I, przesuwa si¢ o wielkosé pro-
porcjonalna do wielkosci ruchu obrotowe-
go diwigni E, powigkszonej o wutamek
¢wiartki tego obrotu.

W ten sposéb uskutecznia si¢ popraw-
ke, ktéra wyréwnywa wplyw dzialania cza-
su martwego f i uzyskana wartosé¢ kata ce-
lownika, obliczona zapomoca wskazéwki /
dodatkowo przesunictej przez dzwignie L,
odpowiada wlasnie pociskowi, ktéry zostat
wystrzelony po uptywie ¢ sekund od chwi-
li, w ktérej okreslona zostala powyisza
wartosé tego kata.

8. Okreslenie elementéw zwiazanych z
lufa dziata. '

Powyzej okreslone elementy sg zwiaza-
" ne z przyrzadem, zapomoca ktorego zosta-
ty obliczone.

Wyzej zaznaczono réwmiez, ze latwo
mozna przej$é od tych elementéw do ele-
mentéw, odpowiadajacych lufie dziata. Na-
lezy w tym celu przesunaé wierzchotek b
trojkata abb, (fig. 1) o odcinek /, odtwa-
rzajacy podstawe lub odleglosé przyrzadu
od luly dziala i réwnolegly do tej prostej.

Okreslanie elementéw, odpowiadaja-
cych lufie dziata, uskutecznia sie doklad-
nie w ten sam sposéb, jaki zostal wyzej o-
pisany, jedynie w tym przypadku odleglo-
éci- poziomej odpowiada odcinek ab,.

Czynnosci te przeprowadza sig tak, jak
gdyby okreslanie tych elementéw odbywa-
o si¢ zapomoca odleglosci poziomej cb,
réwnej i rownolegtej do odcinka ab,, ktéry
odpowiada odleglosci poziomej, zwiazanej
z lufa dziala,

W celu samoczynnego przesunigcia
punktu b do b,, nalezy wystep b, przed-
stawiony na fig. 5, umiescié¢ na korbie obra-
cajacej si¢ dokola punktu b nakretki E i
przesunaé ten wystep na korbie o wielkosé¢
rowng podstawie [. To przesunigcie usku-
tecznia si¢ raz jeden przy zakladaniu
przyrzadu.

Poza tem korba ta powinna byé stale
skierowana réwnolegle do tej podstawy.
Wzajemne ustosunkowanie sie odcinkéw
bb, i b,b (fig. 1) jest jedynie funkcja, przy
okreslonej podstawie, kierunku odcinka
b,b lub kierunku szybkosci, ktéra jest zgo-
ry okreslona.

Na fig. 5 przedstawiono mechanizm,
ktorego korba odtwarzajaca bb, jest umie-
szczona wzgledem sruby V tak, iz jej kie-
runek jest funkcja kierunku szybkosci,
przyczem ten kierunek zostaje zachowany
podczas obrotu podstawy S.

Na fig. 7 przedstawiono widok przy-
kladu wykonania takiego urzadzenia.

Tak samo jak na fig. 5, tak i na fig. 7,
b, jest srodkiem obrotu podstawy S.

Litera E oznaczono nakretke sruby V,
poruszanej w zaleznosci od VT. Punkt b tej
nakretki jest srodkiem kola zebatego E,,
sluzacego za podstawe sruby V,, ktérej na-
kretka e, zaopatrzona jest w wystep b,,
prowadzacy rami¢ A w ten sposéb zmie-
nionego mechanizmu, przedstawionego na
fig. 5.

Przy zakladaniu przyrzadu odcinkowi
bb, nadaje si¢ wartosé rowna podstawie /,
dzialajac recznie na srube V, bezposred-
nio lub zapomoca jakiegokolwiek przeno-
$nika.

Z kolem E, zczepione jest stozkowe ko-
fo z¢bate E,, slizgajace sic po wale A,



i-pociggane przez rozwidlenie F nakret-
ki E.

Drugi wal, rownolegly do walu A, jest
umieszczony nad nim i polaczony z watem
A, zapomoca k6l zebatych E; E,.

Dolny wal jest zaopatrzony w koo §li-
makowe E;, obracane przez koto z¢bate Eg,
osadzone na osi b, podstawy S.

Gdyby kolo zebate E, bylo unierucho-
mione w przestrzeni, to znaczy wzgledem
podstawy przyrzadu, ktéra tez jest nieru-
choma, wéwczas §ruba V, lub bb, zostala-
by réwniez unieruchomiona w przestrzeni
wskutek zastosowania potaczer zapomo-
ca, §limakowych i zebatych két E,, E,, E,,
 E,, E,, E, oraz pod warunkiem dobrania
odpowiednich kierunkéw dziatania dla
tych két, co jest zawsze mozliwe.

Innemi stowy sruba V, obréci sie wzgle-
dem $ruby V o te sama wielkosé, o jaka
$ruba V obréci sie dookota wlasnej osi.

Z powyziszego jednak wynika, Ze sruba
V obréci sie 0 wartosé réwna, sumie warto-
Sci azymutu i wartosci kata pomiedzy kie-
runkiem szybkoéci i tworzaca azymu-
tow.

Aby kat sruby V i §ruby V, zmienial
si¢ jedynie w zaleznosci od kata pomiedzy
kierunkiem szybkosci i tworzaca, nalezy
§rube V, obrécié w sposéb rézniczkowy
proporcjonalnie do azymutu.

W tym celu kolo zebate E, jest nieru-
chomo polaczone z drugiem kolem zeba-
tem E,, ktére rozrzadza kolo slimakowe
E,, polaczone zkolei mechanicznie z walem
A,, przedstawionym na fig. 5.

Jasne, ze w celu skierowania $§ruby V,
zgodnie z kierunkiem podstawy, nalezy w
miejscu ustawienia przyrzadu zwolnié¢
urzgdzenie rozrzadcze kola slimakowego
E, wzgledem walu azymutéw, co da sie
uskuteczni¢ zapomoca rozmaitych zna-
nych, ale nie podanych w niniejszym opi-
sie sposobéw, z ktérych najprostszy pole-
ga na wylgczeniu jakiegokolwiek badz na-
rzadu tego urzadzenia rozrzadczego.
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9, Poprawka
wiatru. ‘

Pierwsza odmiana. Jezeli przez v ozna-
czy si¢ szybkosé wiatru, przez z kat po-
migdzy kierunkiem wiatru i pionows pta-
szczyzna celowania, przez h wzniesienie, a
przez d pozioma odleglos¢ celu, wowczas
latwo jest dowiesé, ze mozna zréwnowa-
2y¢ dzialanie wiatru na pocisk, wprowa-
dzajac do wartosci na azymut dodatkowsa
poprawke:

na wplyw dziatania

v sin z f, (hd)

oraz wprowadzajagc poprawke mna odle-
glosé poziomsg,

vecos z*F, (hd),

przyczem /, i f, sa to funkcje zlozone.

Istnieje wiele sposobéw, stuzacych do
uskuteczniania przesunieé, wyrazonych
zapomocq formuly v sin lub cos z, jednak-
ze te sposoby nie beda podane w niniej-
szym opisie.

Nalezy jedynie zaznaczyé, ze z moze
byé okreslone samoczynnie juz od chwili
zanotowania wartosci kata pomiedzy kie-
runkiem wiatru i tworzaca azymutéw. W
rzeczywistosci z jest to suma tego kata i
azymutu, przyczem azymut moze byé do-
dany w sposéb mechaniczny.

Pozatem mozna w latwy sposéb od-
tworzyé zapomocg znanych, ale nieopisa-
nych sposobéw, ruchy wyrazone zapomoca
formuty of (h, d), w ktérych te funkcije zto-
zong odtwarza sie zapomoca zebatki, po-
ruszanej samoczynnie w h i d.

W koficu ruchy, ktére odtwarzaja po-
wyzsze formuly, nalezy przekazaé z jednej
strony kotu slimakowemu E,, (fig. 5), aby
spowodowaé jego slizganie po wlasnej osi,
a“z drugiej strony specjalnej czeéci, umie-
szczonej w dowolnym punkcie szczeliny R
(fig. 5).

Pierwszy ruch da poprawke v sin z f,
(hd) dla azymutu, a drugi da poprawkg
v cos z f, (hd) dla odleglosci poziomej.



.~ W ten -sposéb zostaje uskuteczniona
poprawka na dzialanie wiatru.
.. Druga odmiana. Ta odmiana zostala
przedstawiona na fig. 8 i 9. Wyzej zazana-
czono, ze dzialanie wiatru na pocisk moze
byé wyréwnane zapomoca wektora, skie-
rowanego w przeciwng strone niz wiatr i
proporcjonalnego do iloczynu szybkosci
przez czas trwania jego dzialania, a wigc
do oT. v

Ten wektor nalezy dodawaé do wekto-
ra VT i wynikajace stad przesunigcie po-
winno daé bok b,b tréjkata, przedstawio-
nego na fig. 1.

Na jedno wychodzi, jezeli w mecha-
niZmie, przedstawionym na fig. 4, poruszy
sie sruby V, i V, proporcjonalnie do wy-
padkowej szybkosci celu powietrznego i
szybkosci wiatru.

‘W celu obracania tych srub stosuje sie
mechanizm, przedstawiony na fig. 8 i 9.

"Na fig. 8 przedstawiono widok zgéry,
na fig. 9—widok zboku tego samego mecha-
nizmu. Na obu tych figurach te same cze-
§ci urzadzenia posiadaja jednakowe ozna-
.czenia literowe.

- Sruba V, poruszana recznie zapomoca
korby M, jest polaczona w sposéb mecha-
niczny zapomoca jakichkolwiek nieprzed-
stawionych Iacznikéw ze s$rubami V,V,,
przedstawionemi na fig. 4.

Sruba V, porusza nakretke E, zaopa-
trzona w tarcze P z podzialka obracajaca
sie dokola osi O. Tarcza ta obraca sie pod
dzialaniem kola R i sruby V,, obracanej
recznie zapomocg korby M,. Kciuki D, D.,
nieruchomo polaczone z nakretka E, prze-
suwaja S§rube po jej osi podczas przesu-
wania si¢ nakretki.

Na tarczy P znajduja sie podziatki, od-
powiadajace kierunkowi szybkosci celu po-
wietrznego wzgledem tworzacej azymu-
tow. o

Na osi tarczy P jest osadzony przegu-
bowo wodzik ¢, ktéry wodzi szczeline r
prostokatnego -ramienia A, zaopatrzonego

w podziatke szybkosci. Krzyz nitek na-
kreslony na tym wodziku ¢ umozliwia od-
czytywanie odpowiedniej szybkosci. Poza

tem wodzik ¢ jest zaopatrzony w igle A,,

umozliwiajaca odczytywanie pedziatki na
tarczy P.

Drugi koniec ramienia A jest przymo-
cowany przgubowo w miejscu O, do na-
kretki E, korby ‘0 zmiennym promieniu,
utworzonej przez srubg V,, obracajaca sie
dokotla osi O,.

Sruba ta zostaje uruchomiona od ze-
wnatrz zapomocy zg¢batek P,P, i korby M.
Os tej korby jest zaopatrzona w gwint,
przesuwajacy nakretke E, po podzialce G,
odtwarzajacej szybkosé wiatru. '

Z powyzszego wynika, ze jezeli korba
(§ruba) V, posiada dlugosé proporcjonal-
na do szybkosci wiatru i jezeli jest rowno-
legta do tej ostatniej, a na korbe M, dzia-
ta si¢ tak, aby przed wodzik ¢ doprowa-
dzi¢ szybkosé celu, wéwczas wypadkowej
obu tych szybkosci odpowiada odleglosé¢
osi O i O, to jest przesunigcie nakret-
ki E.

To przesuniecie zostaje przekazane
$rubom V, i V,, przedstawionym na fig. 4,
dzieki czemu, jak juz wyzej wspomniano,
zostaje skorygowane dzialanie wiatru.

W celu odpowiedniego ustawienia kor-
by V, nalezy zaznaczyé, ze kat jej kie-
runku jest sumg algebraiczna kata pomie-
dzy kierunkiem wiatru i tworzaca azymu-
tow oraz kata pomigdzy kierunkiem
szybkosci celu i ta tworzaca.

Takie ustawienie uzyskuje si¢ w naste
pujacy sposéb.

Obrét korby V, uskutecznia si¢ zapo
moca, $§ruby V, i kota R,. Sruba V, jest po-
taczona z walem korby M, zapomoca kot
ze¢batych P.P, tak, iz sruba V, obraca sie
o taki sam kat, o jaki obraca si¢ tarcza P.
Poza tem koto zebate P, moze s$lizgaé sie
po swej osi i odlaczyé sie od kola zebate-
go P,, dzigki czemu korb¢ V, mozna usta-
wiaé zgodnie z kierunkiem wiatru.

— 10 —



W tym celu nalezy tak obréei¢ kotbe
M,, aby przed wskazowke A, tarczy P do-
prowadzi¢ kieruhek odpowiadajacy danej
szybkosci. Korba V, obréci si¢ o te samag
wielkosé co i tarcza P i dzieki temu uzyska
odpowiednie nastawienie.

Uwaga. Sposéb okreslania odleglosci
poziomej w' chwili, gdy pocisk wylatuje z
dziala, przedstawiony na fig. 5, przy kto-
rym zastosowano wykres przestrzenny,
skladajacy sie z krzywych jednakowych
wzniesieri, posiada te zalete, ze wszelkie
ruchy, majace na celu obsluge przyrzaduy,
sg jednakowe. Nalezy w kazdym przypad-
ku odpowiednig krzywa wzniesienia utrzy-
mywaé na wskazéwce. Obsluga przyrzadu
jest prosta i latwa.

Przedmiotem niniejszego wynalazku
jest zatem przyrzad o zasadniczo mecha-
niczhem dzialaniu, stuzacy do okreslania
w spos6b ciagly elementéw, umozliwiajgq-
cych ostrzeliwanie z dzial celow po-
wietrznych, przyczem zgdéry przyjmuje sig,
7e waniesienie celu jak i wielko$é oraz kie-
runek jego szybkosci sa znane i state pod-
czas ostrzeliwania.

Poza tem, jakkolwiek przyrzad bedacy
przedmiotem niniejszego wynalazku moze
byé réwnie2 zaopatrzony w lunety i urza-
dzenia rozrzadcze, dzieki ktérym sam mo-
ze notowaé odpowiednie wartosci kata po-
lozenia i azymutu zapomoca bezposrednie-
go nastawiania, to jednak w niniejszym wy-
nalazku te wartoéci zostaja przekazywa-
ne przyrzadowi w sposéb ciagly przez od-
powiednie urzadzenie celownicze. W po-
szczeg6lnym przypadku to urzadzenie mo-
ze byé utworzone przez wysokosciomierz,
zaopatrzony w lunety i odpowiednie urza-
dzenia rozrzadcze podajace wartosci kata
potozenia i azymutu, przyczem najlepiej,
gdy te przyrzady polaczone sy zapomocs
przenosnika mechanicznego z mechani-
zmem przyrzadu, bedacego przedmiotem
niniejszego wynalazku.

Zastizezenia patentows,

1. Przyrzad celowniczy do ostrzeliwa-
nia celéw powietrznych, umozliwiajacy o-
kreslanie azymutu, kata potozenia i ce-
lownika, odpowiadajacych potozeniu celu
powietrznego w chwili, gdy pocisk go dosig-
gnie, znamienny tem, 2e odtwarza w od-
powiedniej skali tréjkat, utworzony przez
przyrzad celowniczy, rzut celu w chwili
strzalu oraz rzut celu w chwili, gdy pocisk
go dosiggnie.

2. Przyrzad celowniczy wedlug zastrz.
1, znamienny tem, ze bok (a, b,) tréjkata,
okreslony przez przyrzad celowniczy i rzut
celu w chwili strzalu, zostaje odworzeny
na przyrzadzie celowniczym zapomoca ka-
ta polozenia celu powietrznego w chwili
wystrzalu oraz stalego i xnanego wzniesie-
nia tegoz celu.

3. Przyrzad celowniczy wedlug zastrz.
1 i 2, znamienny tem, 2e posiada alidade
(A), przymocowana przegubowo do osi
(0,) i diwigajaca suwak (B), dajacy sie
przesuwaé wzdluz okreslonej prostej, znaj-
dujacej sie od osi (0,) na odleglosci pro-
porcjonalnej do wzniesienia (), przyczem
obrét alidady, nadajacy jej pochylenie
proporcjonalne do kata polozenia celu po-
wietrznego w chwili strzalu, umozliwia
wskutek przesuwania si¢ suwaka (B) o-
kreslenie odlegloéci pomiedzy przyrza-
dem celowniczym a rzutem poziomym celu
powietrznego w chwili strzatu.

4, Przyrzad celowniczy wedlug zastrz.
1—3, znamienny tem, ze alidada jest po-
taczona z igla (i), ktéra daje sie ustawiaé
wedlug wskazéowki przyrzadu mechani-
cznego (M), dzialajacego bez bezposred-
niego celowania i stuzgcego do uwzglednia-
nia zmian kata pofozenia celu.

5. Przyrzad celowniczy wedlug zastrz.
1, znamienny tem, ze posiada walec (c),
obracajacy sie w zaleznosci od kata poto-
Zenia i posiadajacy krzywe jednakowego
wzniesienia, wzdluz ktérego mierzy sig
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odleglos¢ (a b,) pomiedzy przyrzadem ce-
lowniczym a rzutem poziomym celu po-
wietrznego w chwili strzalu.

. 6. Przyrzad celowniczy wedtug zastrz
1, znamienny tem, ze do odtwarzania boku
(b,b) tréjkata, odpowiadajacego polozeniu
celu powietrznego w chwili strzatu i polo-
zeniu tego celu w chwili gdy pocisk go do-
siegnie, sluzy alidada (A) z suwakiem
(E,), umocowana przegubowo na osi (O,),
ktory to suwak przesuwa si¢ w okreslonym
kierunku, np. podluznym, proporcjonalnie
do szybkosci (V) celu i jest regulowany w
kierunku prostopadlym do poprzedniego,
a wiec poprzecznie tak, aby koniec alidady
(A) otrzymywal przesuniecia poprzeczne,
proporcjonalne do czasu (T ) trwania prze-
lotu pocisku, przyczem to regulowanie w
kierunku poprzecznym suwaka (E,) pozwa-
la na okreslenie iloczynu (VT), réwnego
poszukiwanemu bokowi (b,b) tréjkata.

1. ‘Przyrzad celowniczy wedlug zastrz.
11 2, znamienny tem, Ze tréjkat przestrzen-
ny, utworzony przez przyrzad celowniczy,
rzut celu powietrznego w chwili strzatu i
rzut celu w chwili gdy pocisk go dosiegnie,
zostaje odtworzony na przyrzadzie celow-
niczym zapomoca podstawy (S), umocowa-
nej przegubowo na osi (b,) i dajacej sie
obraca¢é o kat, ktory, tworzy kierunek
szybkosci celu z pionowg plaszczyzna celo-
wania w chwili strzalu, na ktérej to podsta-
wie znajduje si¢ suwak (E) do odtwarzania
ifloczynu (VT ), przyczem o§ obrotu (b,)
podstawy (S) znajduje si¢ od nieruchome;j
osi (a) na odleglosci proprocjonalnej do
odleglosci poziomej celu w chwili strzalu,
za$ rami¢ (A), przymocowane przegubowo
do nieruchomej osi (a) i przechodzace sta-
le przez wystep (b) podstawy (S), okresla
azymut i odleglo§¢ poziomg celu po-
wietrznego w chwili, gdy pocisk go do-
siggnie. »

8. Przyrzad celowniczy wedlug zastrz.
7, znamienny tem, ze suwak (E) przesuwa
wzdluz ramienia (S) sruba (V), poruszana

przez kola z¢bate (E,, E,, E,, E,), propor-
cjonalnie do iloczynu (VT ), przyczem me-
chanizm rézniczkowy (D,) umozliwia usu-
nigcie wplywu na srube (V) ruchu obroto-
wego jej podstawy (S).

9. Przyrzad celowniczy wedlug zastrz
1 i 7, znamienny tem, ze Ika‘t ktéry tworzy
szybko§¢ celu z pionowa plaszczyzna
celownicza w chwili strzalu, odtworzony
przez nachylenie ramienia (S), zostaje u-
tworzony zapomoca mechanizmu rézniczko-
wego (D, ), ktéry sumuje ,obrét proporcjo-
nalny do azymutu celu w chwili strzalu i
obrét proporcjonalny do kata, ktéry tworzy
szybkosé celu z plaszczyznq tworzqca, azy-
mutéw.

10. Przyrzad celowniczy wedtug zastrz.
1, znamienny tem, Zze dodaje mechanicznie
do odleglosci poziomej celu powietrznego,
w chwili gdy pocisk go dosiegnie, odlegtosé
proporcjonalng do iloczynu czasu martwe-
go przez rzut szybkosci celu powietrznego
na plaszczyzne celowania powiekszong o u-
lamek kwadratu tego iloczynu.

11, Przyrzad celowniczy wedlug zastrz.
7 i 10, znamienny tem, ze suwak (E) jest
polaczony z suwakiem () zapomoca linki
przechodzacej przez krazek (P), znajduja-
cy si¢ na ramieniu (L) osadzonem przegu-
bowo w miejscu (0O), ktéry to suwak (1)
przesuwa sie¢ wzdluz tworzacych walca
(C), zaopatrzonego w krzywe jednakowego
wzniesienia i obracajacego. si¢ proporcjo-
nalnie do kata celownika, przyczem krazek
(P ) przekazuje suwakowi (1) wskutek prze-
suwania si¢ ramienia (L) poprawke na od-
legtosé pozioma odpowiadajaca czasowi
martwemu.

12, Przyrzad celowniczy wedlug zastrz.
7, znamienny tem, ze suwak (E), przesuwa-
jacy si¢ wzdluz ramienia (S), zaopatrzony
jest w korbe (V,) skierowana réwnolegle
do szybkosci celu powietrznego podczas
przesuwania si¢ suwaka (E), przyczem
wystep (b,) tej korby ogranicza odcinek
proporcjonalny do odleglosci  pomiedzy



przyrzadem celowniczym i celem po-
wietrznym, a rami¢ (A) przymocowane
przzegubowo do nieruchomej osi (a) prze-
chodzi stale przez ten wystep (b,).

13. Przyrzad celowniczy wedlug zastrz.
12, znamienny tem, ze posiada korbe (V)
z wystepem (b,) obracang o kat prze-
strzenny proporcjonalnie do azymutu, w
tym celu, aby wspomniana korba (V,) ob-
racala si¢ wzgledem ramienia (S), na kto-
rem odchyla sig, proporcjonalnie do kata
szybkosci wzgledem poczatku azymutow.

14. Przyrzad celowniczy wedlug zastrz.
7—12, znamienny tem, ze poprawka na
dzialanie wiatru uskuteczniana jest z jed-
nej strony przez poprawke azymutu dzia-
faniem na os (A,) przekazujaca azymuty,
a z drugiej strony przez poprawke odleglo-
§ci poziomej dzialaniem na szczeline (R)
polaczona z suwakiem (b) nakretki (E).

15. Przyrzad celowniczy wedlug zastrz,
7—11, znamienny tem, ze poprawke na
dzialanie wiatru uzyskuje si¢ przez mecha-
niczne dodanie wektora (V) szybkosci ce-
lu powietrznego do wektora (v) szybkosci
wiatru i przez nadanie przyrzgdowi ce-

lowniczemu ruchu proporcjonalnego do wy-
padkowej tych szybkosci.

16. Przyrzad celowniczy wedlug zastrz.
15, znamienny tem, Zze do mechanicznego
dodawania szybkosci (V) celu powietrznego
do szybkosci (v) wiatru stuzy korba (V,),
osadzona przegubowo na osi (0,) i skiero-
wana réwnolegle do szybkosci (v) wiatru,
ktorej suwak (E,) ogranicza ramie propor-
cjonalne do tej szybkosci (v) i jest polaczo-
ny przegubowo z alidada (A), ktérej drugi
koniec polaczony jest z suwakiem (C) po-
ruszajacym si¢ wzdtuz s$ruby, ktérej o$
przechodzi przez przegub (0,) korby (V,),
przyczem odcinek alidady pomiedzy suwa-
kami (E,) i (C) odpowiada, pod wzgledem
wielkosci i kierunku, szybkoséci celu po-
wietrznego, a odleglo§¢ pomiedzy suwa-
kiem (C) i przegubem (0O,) odpowiada wy-
padkowej szybkosci celu powietrznego i
wiatru.

René Riberolles.
Zastepca: Inz. Pawlikowski.
rzecznik patentowy.
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