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Do okreélania elementéw strzalu na
podstawie danych otrzymanych z obserwa-
cji stosuje si¢ naogét tabele strzelnicze,
jednakowoz praca zapomoca tych tabel wy-
maga duzo czasu, co stanowi wade, zwla-
szcza wtedy, £dy chodzi o ostrzeliwanie ce-
léw ruchomych. Krzywe tabel strzelni-
czych, ktére zazwyczdj sa przedstawiane
w ukladzie spélrz.edn;?ch prostokatnych, ze
wzgledu na ich ksztalt, niezupelnie nadaja
si¢ do mechanicznego okreslania, zapomo-
ca ktorego czas méglby byé skrécony. Oka-
zalo si¢ jednak, ze jezeli te krzywe przed-
stawi¢ w ukladzie spélrzednych bieguno-
wych i jako takie spéirzedne wziaé odle-

glosé¢ punktu trafienia z i kat polozenia «,
to krzywe te przyjmuja w przyblizeniu
ksztalt hyperboli i moga stuzyé do mecha-

nicznego okreslania. Przedmiotem wigc wy-

nalazku jest takie urzadzenie do mecha-
nicznego okreslania elementéw strzalu,
zwlaszcza do ostrzeliwania w przyblizeniu
prostolinijnie i réwnomiernie poruszaja-
cych sie¢ celéw, w ktérem boki dwéch po-
dobnych tréjkatéw o wspélnym wierzchol-
ku przedstawione sa zapomoca elementéw

konstrukcyjnych. Dlugosé tych elementéw’

moze byé¢ ustawiana odpowiednio do odle-
glosci punktu trafienia z zaleznego od da-
nych strzalu parametru b funkcji hyperbo-



11czne)b az ,sluzqce] do okreslania szuka-

nego elementu strzalu. przyczem podstawa
jednego tréjkata odpowiada drugiemu pa-
rametrowi a tej funkcji, a' wielkosé elemen-
tu strzalu bezposrednio wskazuje albo dlu-

gosé y = b—a_z—z podstawy drugiego tréjkata,

réwnoleglej do podstawy pierwszego tréj-
kata, albo tez inna cze$é podstawowa troj-
katéw, zalezna od podstawy drugiego troj-
kata.

Parametry a i b, ktére naogét sa funk-
cjami kata polozenia, okresla sie wylicze-
niem lub graficznie dla réznych katéw po-
lozenia z danych tabel strzelniczych, po-
sitkujac si¢ dwiema parami wartosci y i z,
a wiec, np. z réwnan y, —. % y =

b—z, "% b-z

Parametry a i b sa zalezne od tego, ja-
ki element strzatu ma byé okreslony, a po-
za tem sa zalezne od kazdorazowego kata
potozenia i odlegltosci punktu trafiania.
Wartosci ich, jak wyzej wspomniano, sa u-
przednio wyliczone zapomoca tabel strzel-
niczych tak, ze w urzadzeniach mechanicz-
nych mozna zastosowaé dla parametréw
tarcze krzywiznowe i tym podobne narza-
dy, wykonane na podstawie tych wyliczes.
W urzadzeniu jeden z parametréw moze
by¢ staly, przyczem wtedy drugi parametr
nastawiany jest zapomoca ciata krzywizno-
wego. Ze wzgledéw konstrukcyjnych do-
brze jest, aby obydwa parametry byly u-
trzymywane jako stale. W tym przypadku
czeéci urzadzenia, nastawianej na odle-
glosé¢ punktu trafienia, nadaje si¢ dodatko-
WYy przesuw.

Rysunek schematycznie przedstawia
dla przykladu forme wykonania wynalaz-
ku. Fig. 1 przedstawia zasade konstrukcji
wynalazku. Fig. 2 przedstawia widok zgé-
ry urzadzenia do okreslania odtykania za-
ralnika. Fig. 3 i 4 przedstawiaja widok
zgory oraz widok zboku urzadzenia do o-
kreslania catkowitego bocznego przesuwu

celu. Fig. 5 przedstawia urzadzenie do o-
kreslania skladowej bocznego przesuwu ce-
lu. Fig. 6, 7 i 8 przedstawiaja dwa urzadze-
nia do okreslania kata celownika. Fig. 9 u-
widocznia urzadzenie do okreslania kata
wyprzedzenia.

Fig. 1 schematycznie przedstawa budo-
weé, ktéra jest podstawa dalszych form wy-
konania wynalazku. Ramig¢  obraca si¢ o-
koto punktu D i jest prowadzone zapomo-
ca ruchomych narzadéw sprzegajacych 2
i 3 w prowadnicach 4 i 5, ktore przecinaja
sie w punkcie 6. Réwnolegta do prowadnicy
5 cze$é konstrukcyjna 7, na ktérej znaj-
duje sie 0§ D obrotu ramienia, przecina
prowadnice 4 w punkcie 8. Ustawiajac na-
rzad sprzegajacy 2 na prowadnicy 4 w od-
legtosci od punktu 6 i przyjmujac rowniez
nastawiane odstepy 8—6—>b oraz 8—D—a,
otrzyma si¢ dla odstgpu 3 — 6 wartos¢

y=baTzz, a wiec réwnanie hyperboli o pa-

rametrach a i b oraz niezaleznie zmiennem
z, odleglosci punktu trafienia.

Fig. 2 przedstawia wykonane wedlug
fig. 1 urzadzenie do okreslania odtykania
zapalnika t. Na plycie podstawowej 9 u-
rzadzenia jest na stale umocowane lozy-
sko 10, w ktérem moze sie obracaé¢ wal sru-
bowy 11, ktéry poza tem jest osadzony w
réwniez nieruchomej ramie prowadniczej
12. Druga rama 13 przesuwa si¢ po lozysku
10 i jest przyciskana zapomoca sprezyny
14 do tarczy krzywiznowej 15, o ktéra o-
piera si¢ krazkiem 76. W ramie 13 znajdu-
je sie przesuwajacy sie drazek 17, z kté-
rym w miejscu D jest polaczone przegubo-
wo rami¢ 1. Sprezyna 18 wysuwa drazek
17 nazewnatrz. Do nastawiania tego draz-
ka stuzy tarcza krzywiznowa 19, ktora
dziala na przesuwajacy si¢ w nieruchomem
tozysku 20 suwak 21, na ktérego szerokiej
powierzchni biezniowej 22 spoczywa kra-
zek 23 drazka 17. Obydwie tarcze krzywi-
znowe 15 i 19 sa osadzone w nieruchomych
lozyskach 24 i 25 i sprzezane z kotami sli-



makowemi 26 i 27, sczepiajacemi si¢ ze §li-
makami 28 i 29, osadzonemi na wale 30.
Obracanie watu 30 mogloby sie odbywaé
recznie odpowiednio do okreslonego w in-
ny sposéb kata polozenia celu, odbywa si¢
jednak zapomoca narzadu 31, ktéry samo-
czynnie zostaje ustawiany na kat poloze-
nia. Zapomoca tarcz krzywiznowych 15 i
19 okreslany zostaje odstep migdzy oby-
dwiema ramami 12 i 13, ktéry odpowiada
parametrowi b, z drugiej zas strony odle-
glosé osi obrotu D ramienia od osi walu
$rubowego 11 (parametr az). Na wale sru-
bowym 11 znajduje si¢ nakretka 32, ktéra
zapomoca czopa 2 jest przegubowo pola-
czona z tulejka 33, mogaca si¢ przesuwac
po ramieniu 1. Druga tulejka 34 polaczona
jest zapomoca, czopa 3 z suwakiem 35,
przesuwajacym si¢ w ramie prowadniczej
12. Wal 11 jest obracany zapomoca narza-
du 36, ktéry ustawia czop 2 nakretki 32 od
ramy prowadniczej 12 w odleglosci pro-
porcjonalnej do odleglosci z punktu tra-
fienia. Po odpowiedniem nastawieniu walu
30 i walu 11 otrzymuje si¢ odtykanie za-
a: z

palnika © = jako odleglosé czopa 3

b:—z'
od osi walu 77. W celu praktycznego zrea-
lizowania okreslonej wartosci, czop 3 jest
polaczony ze sznurem 37, ktéry jest prze-
rzucony przez krazek 38 i przenosi przesuw
czopa 3 wzgledem osi walu 11 na przyrzad
wskaznikowy lub bezposrednio mna inne
przyrzady.

Catkowity boczny przesuw celu okresla
iloczyn z szybkosci celu v pomnozonej
przez czas lotu pocisku £, a wigc po wsta-
wieniu wartosci funkcyjnej dla f réwna sie
b?t—-zz' Jasne jest,ze a, mozna utrzymy-
waé jako wielkos¢ stala, jezeli b, bedzie
okreslane jako funkcja odleglosci celu i ka-
ta polozenia. Urzadzenie, przedstawione
na fig. 3 i 4, naogét odpowiada urzadzeniu
wedtug fig. 2. Drazek 39, odpowiadajacy
drazkowi 17, nie -jest jednak odpowiednio

v.

do stalego a, poruszany tarcza krzywizno-
wa, lecz tylko celem uwzglednienia czyn-
nika v, powstajacego z przemnazania, jest
nastawiany w ramie 13 zapomocg §ruby 40.
W tym celu rama posiada skalg 41. Tarcza
krzywiznowa 15 zastapiona jest ciatem krzy-
wiznowem 42, ktére przesuwa si¢ wzdluz
watu 43. Cialo to moze byé przesuwane na
wale w jedna lub druga strone zapomoca
widelek 44, umocowanych na nakretce 46,
znajdujacej si¢ na wale 45. Wal ten jest
uruchomiany zapomoca osadzonego na wa-
le 11 kola zebatego 48, polaczonego z prze-
kladnia kot zebatych, osadzonych na wale
47. Wal 43 uruchomiany jest, jak i po-
przednio, zapomocg kola $limakowego 26.
Przesuwanie wzdluz osi oraz obracanie sie
ciata krzywiznowego 42, a wobec tego i u-
stawianie ramy 13 wzgledem ramy 12, od-
bywa si¢ w zaleznosci od odlegtosci punk-
tu trafienia i kata polozenia. Polozenie
czopa 3 po dokonaniu wymaganych nasta-
wied wskazuje bezposrednio calkowity
boczny przesuw celu.

Do okreslenia skladowej bocznego prze-
suwu celu stuzy urzadzenie, przedstawio-
ne na fig. 5. Jezeli oznaczyé litera  kat
nachylenia linji ruchu celu do linji acza-
cej punkt obserwacyjny i cel, to sktadowa
odchylenia celu y = v.t. sin 8. Do zreali-
zowania tego réwnania stuza dwa urzadze-
nia, umieszczone we wspdlnej ramie 49.
W' dolnem urzadzeniu drazek 50, podobnie
jak drazek 1, przesuwa si¢ w dwéch tulej-
kach 51 i 52. Tulejka 52 jest polaczona
przegubowo z suwakiem 53, ktéry moze sie
przesuwaé w ramie 12. Suwak ten porusza-
ny jest zapomocg wodzidla 55 z suwakiem,
chodzacym w jego widetkach. Jezeli wo-
dzidto 55 przekrecié¢ o kat B, a dtugosé je-
go réwna si¢ @, to kazdorazowa odleglosé
suwaka 53 od osi wodzidla réwna sie
a:.sin B. Druga tulejka 51 jest osadzona
przegubowo na nakretce 56, prouszanej za-
pomoca obracania walu srubowego 57.
Ustawianie nakretki odbywa sie zapomoca



wskazowki 58 i skali 59. Skala 59 jest to
skala hyperboliczna dla szybkosci celu v

wedlug formuly Y_TTD- b:- Parametr b; row-
na si¢ odstepowi miedzy osiami bokéw ra-
my 49. Ramie 50 jest osadzone przegubowo
w punkcie 61 drazka 60, przesuwanego w
boku 13 ramy. Jezeli powyzej opisane usta-
wiania sg dokonane, to na podstawie pro-
stego obliczenia otrzyma sig, ze odleglosé
osi obrotu 61 ramienia 50 od osi walu 57
réwna si¢ v.a,.sin B. Na drazku 60 znaj-
duje si¢ réwniez czop D ramienia 1, skut-
kiem czego otrzymuje sig, ze odleglosé¢
tego punktu obrotu od osi watu 11 row-
niez posiada powyzsza wartosé. Poza
tem wurzadzenie wykonane jest tak, jak
urzadzenie wedlug fig. 4, z ta tylko
réznica, ze przestawienie ciala krzywizno-
wego 42 nie zmienia odleglosci miedzy
obydwoma bokami 12 i 13 ramy, lecz prze-
suwa wal 71 w ramie, wobec tego rama
jest sztywna, a wal jest tak osadzony w ra-
mie, Ze nietylko moze si¢ obracaé, lecz i
wzdtuz swej osi przesuwaé. Umieszczona w
ramie sprezyna 61°, ktéra opiera si¢ o na-
sadzona na wal plytke 62, przyciska go do
ciata krzywiznowego 42. Jezeli narzady
nastawnicze 36 i 31 zostana przestawione
odpowiednio do odleglosci punktu trafienia
i kata potozenia, to czop 3, wskazujacy wy-
niki, przesunie si¢ na odleglosé¢ v.t.sin g od
osi walu 11. Jezeli przestawié wodzidlo 55
nie na kat 8 lecz na kat 90°— g to otrzyma
sie druga skladowa odchylenia cely, v.t.
cos B.

Okazuje sie, ze jezeli zapomoca urza-
dzenia wedlug wynalazku ma byé okreslo-
ny kat celownika s to naogét parametry
as i bomoga byé stale. Azeby jednak
dojsé do prawidlowych rezultatéw, trzeba
w urzadzeniu ustawié¢ zamiast rzeczywiste-
go kata polozenia « poprawiony kat poto-
zenia o, Wielkoéé kata celownika daje

. , ‘ as
wowcCzas rownanie Gz,b
' Ds

_zz -coso, Kat o,

< funkcje 90°.

musi byé tak obrany, aby kat celownika
s, jak to odpowiada rzeczywistym warun-
kom, przy pewnym okreslonym kacie a—ao,
byl maksimum, a przy o — 90° réwnal sie¢
zeru. Kazdej wielkosci odleglosci punktu
trafienia z odpowiada przytem pewna okre-
§lona wielkos¢o . Powyiszym warunkom
uczyni si¢ zado$é, gdy dla a, wstawi sie

o — Qo
90°—s,
niu do okreslania kata celownika musi byé

*cos 90°

+Dlatego tez w urzadze-

. . Os . Z
zrealizowana funkcjac =  ——
. —

o — o
90°—q,

Ze wzgledu na staly parametr bs oby-
dwie ramy (fig. 6) sa na stale umocowane
na plycie podstawowej 9. Urzadzenie skia-
da sie z dwéch urzadzer czesciowych, z
ktérych jedno, dalej opisane, okresla wiel-

& — Qo

sz — 0
kosé «, = 90 900,

63 zostaje przenoszona na kolo zebate 64.
Z tem kolem zebatem jest sprzezone wo-
dzidlo 65, ktére sczepione jest z widetka-
mi 66 suwaka 67, mogacego si¢ przesuwaé
w ramie. Dlugosé¢ wodzidla wymosi a ,
wskutek czego po obréceniu wodzidta o kat
«, odleglos¢ suwaka od osi walu srubowe-
go réwna si¢ a, . cos .. Ramie 1 jest prze-
gubowo polaczone z suwakiem 68, maga-
cym sie przesuwaé w ramie 12. Przy usta-
wieniu nakretki odpowiednio do odlegltosci
punktu trafienia z i ustawieniu wodzidla 65
suwak znajduje sie w odlegtosci s od osi
11.

Urzadzenie do okreslania poprawione-
go kata potozenia o jest wykonane po-
dobnie, jak wyzej opisane urzadzenie. W
stalej odleglosci m od ramy 12 znajduje sie
rama 69, o ktérg opiera si¢ sprezyna 72,
przyciskajaca pochwe 71, nasunieta na
drazek 70, do tarczy krzywiznowej 73. Tar-
cza krzywiznowa jest tak wykonana, ze
przy obréceniu jej z polozenia zerowego o
wartos§é odleglosci punktu trafienia z prze-

. ktéra zapomoca kola




stivyh pochwe 71 o wielkosé —o % 7 80" , przy-

czem «, jest odpowiadajacy dane] wartos’-
$ci z kat polozenia z najwiekszym katem
celownika, a m — odleglosé ramy 12 od ra-
my 69. Z pochwa 71 jest przegubowo pola-
czona tulejka 74, w ktérej przesuwa sig
drazek 75. Drazek ten jest przegubowo po-
laczony z suwakiem 76, ktéry moze byé
przestawiany w ramie 12. Gdy suwak ten
zapomocg walu srubowego 77 zostanie u-
stawiony tak, ze odleglosé jego od osi draz-
ka 70 wynosi 90°—q, to tulejka 78, przesuwa-
jaca si¢ w ramie 69 oraz po drazku 75, u-

stawia si¢ w odleglos’ci_i v (90° — &)

@ o 2
(900—,, )

|Po zamianie wyrazenia dla %, Wyraze-

90°—

niem s =a—a,. 90°— ,okazu;e sig, ze wy-

kazana przez tulejke’ 78 wielko$é réwna sie
polowie drugiej czesci powyzszego wyraze-
nia. Do tulejki 78 przymocowana jest li-
stwa zebata 79, ktéra rowniez przesuwa sie
w ramie 69 wgére i wdél i sczepia sie z ko-
fem zebatem 80 (fig. 7), ktére na stale jest
polaczone z dzwigarkiem 81 kot planetar-
nych 82 przekladni planetarnej. Jezeli ko-
fo 83 tego mechanizmu zostanie obrécone
odpowiednio do wartosci « i zapomoca z¢-
batki 79 dzwigarek 81 két planetarnych zo-
90° —

stanie obrécony o wartosé — 2 00, ,to ko-
lo 84 zostanie 'w rezultacie obrocone 0 war-
toséa—u, . 90,,_“ » ktéra réwna sie«_ktéra

°* 90 —a, . 2 .

to warto_sc jest w powyzej opisany sposéb
zapomocg kola posredniego 63 przenoszo-
na na wodzidlo 65. . :
Zamiast mechanizmu pomocniczego, stu-
zacego do okreslania «»,, mozna oczywiscie
takze zastosowaé (analogicznie jak na fig.
5) do poprawiania btedéw ciato krzywizno-
we, dzialajace na wat srubowy 11.
- Fig. 8 przedstawia uproszczong budowe

do okreslania kata celownika i kata podnie-
sienia e. Wal 11 jest tutaj odchylony o kat.
« wzgledem linji zerowej 86, prostopadtej
do czeéci konstrukcyjnej 85, przedstawia-
jacej parametr as. Tulejka 33 drazka 1
jest polaczona przegubowo z nakretka 32
walu 11, podczas gdy tulejka 34 jest pola-
czona przegubowo z koricem drazka 87,
obracajacego si¢ okoto osi 8 walu 11 i od-
dalona jest od tej osi o parametr b, Przy
upraszczajacem zalozeniu, waznem dla ma-
tych wartosci o, ze cos s = 1,a sins =g,
wynika z prostego geometrycznego rozwa-
zania, ze kat, zawarty miedzy drazkiem 87
a walem 11, réwna si¢ katowi celownika 5.
Miedzy drazkiem 87 ‘a linja zerowa 86 za-
warty jest kat . Urzadzenie to mozna tak
polaczyé z dzialem, aby linja zerowa 86
byla pozioma, a drazek 87 réwnolegly do
osi lufy, wtedy, po ustawieniu watu srubo-
wego 11 na kat « i.odleglos¢ z, otrzymuje
sie bezposrednio prawidlowe polozenie lu-
fy.

Dokladnosé urzadzenia mozna zwigk-
szy¢, laczac przegubowo w punkcie 8 czesé
85, wal 11 oraz drazek 87 i nastawiajac
wedlug « i z, wskutek czego w urzadzenie
wprowadza sie cze$é korekcyjna. Ustawie-
nie to moze si¢ odbywaé samoczynnie za-
pomoca ciala krzywiznowego lub tez recz-
nie, np. na podstawie odczytywan z bebna
ze skala, poruszanego odpowiednio do tych
wielkosci.

Jezeliby w urzadzeniu wedtug hg 3 ra-
my prowadnicze 12 i 13 nie byly stale pro-
stopadle do walu 11, lecz moglyby si¢ na-
chylaé¢ ku niemu, to urzadzenie mogloby
byé tak ustawiane, zé prowadnice te byly-
by réwnolegte do kierunku ruchu cely, a
wal 11 bylby réwnolegly do linji celowa-
nia. W tych warunkach drazek I ustawia
si¢. rownolegle do linji celowania, a odle-
glosé czopéw 2 i 3 odpowiada odleglosci x
do celu. Miedzy drazkiem 1 i walem 17 za-
warty jest kat wyprzedzenia ¢ ktéry wte-
dy moze by¢ odczytany lub tez bezposred-



nio_zastosowany do nadania kierunku na
cel. _

Przy malych jednak katach pomiedzy
kierunkiem na cel i kierunkiem ruchu kon-
strukcja ta nie nadaje si¢ do uzytku, pod-
czas gdy urzadzenie do okreslania kata
wyprzedzenia, przedstawione na fig. 9, jest
od tego miezalezne. Urzadzenie to posiada
rameg 88, w ktorej wskazéwka 93 przesuwa
si¢ zapomoca walu 94. Koniec 92 wskazéw-
ki lezy na linji taczacej punkty 90 i 91 ra-
my, pomiedzy ktéremi odlegltosé réwna sie
parametrowi b,. Jezeli prosta 90—91 skie-
rowaé¢ na punkt trafienia, a punkt 92 pota-
czyé prosta linja z celem, przyczem odle-
glosé 92—91 jest réowna odleglosci do
punktu trafienia z, a na prostej, przecho-
dzacej przez punkt 92, odklada si¢ odcinek
92—95, réwny odleglosci do celu x, to od-
cinek 95—91 jest rownolegly do drogi ce-
lu i rowna si¢ calkowitemu odchyleniu si¢
celu v.f, a kat miedzy prostemi 92—95 i
92—91 réwna sie katowi wyprzedzenia o.
Azeby méc warunki te otrzymaé w kon-
strukcji, w punkcie 90 ramy 88 osadza sie
przegubowo drazek 89, ktérego dlugosé mo-
ze byé nastawiana i kazdorazowo powinna
si¢ rownaé iloczynowi z parametru @, i
szybkosci celu. Do korica 96 fego drazka
jest przymocowana linka 97, ktéra prze-
chodzi w punkcie 92 przez uszko wskazéw-
ki 93. Linka ta w punkcie 97 przerzucona
jest przez blok 98, osadzony w ramie, i na-
winieta na komec 99 bebna 100. Na bgben
ten dziala sprezyna, usitujaca obracaé go
w kierunku nawijania. Z rysunku wynika,
ze odleglosé celu x = (u + b,— z) ————z'
przyczem u jest to dlugosé linki mledzy
punktami 96 i 91 zmniejszona o b , ktéra
to dlugos¢ wynika wskutek obrécenia sie
bebna 100. Na bebnie 700 sa nacechowane
linje 101 jednakowych wielkosci x, jako
funkcje u oraz z. Azeby otrzymaé kat wy-
- przedzenia J, nalezy zapomoca, obracania
walu 94 tak przesunaé wskazéwke, aby

stanela na krzywej, odpowiadajgcej wy-
mierzonej odleglosci celu x, przyczem od-

cinki 96—92 i 90—96 winny by¢ stale u-

trzymywane réwnolegle do kierunku na
cel, wzglednie do kierunku ruchu cely,
podczas gdy odcinek 90—91 samoczynnie
ustawia si¢ w szukanym kierunku na punkt
trafienia, a odcinek 92—91 odpowiada od-
leglosci punktu trafienia z.

I w tem urzadzeniu mozna réwniez

wprowadzié poprawki, np. zapomoca sa-
moczynnego lub recznego oddzialywania
na dlugosé¢ linki, odpowiednio do wwlko-
§ci « oraz z.

Zastrzezenia patenlowe.

1. Urzadzenie do samoczynnego okre-
§lania elementéw strzalu, zwlaszcza do o-
strzeliwania w przyblizeniu prostolinijnie
i rownomiernie poruszajacych si¢ celow,
znamienne tem, ze boki dwéch podobnych

tréjkatéw o wspélnym wierzchotku przed-

stawione s3 zapomoca elementéw kon-
strukcyjnych, ktérych dlugos¢ moze by¢
ustawiana odpowiednio do odlegltosci punk-
tu trafienia (z) oraz zaleinego od danych
strzatu parametru (b) funkcji hyperbolicz-

nej ba__zz ,stuzacej do okreslania szuka-

nego elementu strzaly, przyczem podstawa

jednego tréjkata odpowiada drugiemu pa-

rametrowi (a) tej funkcji, a dlugosé
(yz b‘f—z) réwnoleglej do niej podstawy

drugiego tréjkata albo tez inny zaleiny od
tej podstawy element (3), okreslajacy tro6j-
katy, bezposrednio daje wielko§é elementu
strzatu.

2. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, zna-
mienne tem, Ze jedng pare bokéw oby-
dwéch tréjkatéow stanowi ramie (1), ktére
przesuwa si¢ wzdluz drazka (77)d jest do
niego przymocowane przegubowo, przy-
czem drazek (11) stanowi druga pare bo-
kéw tréjkatéow i jest przegubowo polaczo-

<
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ny z czedcia (7), stanowiaca podstawe jed-:
nego tréjkata, podczas gdy zapomoca tu- -

lejki z czopem (3) utrzymuje si¢ w pro-
wadnicy (5), w ktérej lezy podstawa dru-
giego tréjkata.

3. -Urzadzenie wedlug zastrz. 1 i 2,
znamienne tem, ze punkt polaczenia ramie-
nia (1) z drazkiem (11) jest ustawiany od-
powiednio- do odleglosci punktu trafia-
nia.

4, Urzadzenie wedlug zastrz. 1 — 3,
znamienne tem, Zze posiada urzadzenie do
dodatkowego przestawiania czesci, usta-
wianej odpowiednio do odleglosci punktu
trafienia (z) przy stalych parametrach
(a, b).

5. Urzadzenie wedlug zastrz. 11 2,
znamienne tem, ze czynna dlugosé elemen-
tu konstrukcyjnego (7) jest nastawiana w
celu uwzglednienia wspélczynnika, po-
wstajacego z przemnazania (szybkosci ce-
lu v).

6. Urzadzenie wedlug zastrz. 5, zna-
mienne tem, ze w przypadku, gdy wspét-
czynnik, powstajacy z przemnazania,
przedstawiony jest jako wielkosé funkcyj-
na, mnastawiany element konstrukcyjny
sprzezony jest zapomoca cze$ci posredniej
(60, 63) z urzagdzeniem pomocniczem, w
ktérem okreslona zostaje szukana wartosé,
przenoszona zapomoca tej czesci posred-
niej na urzadzenie gléwne.

7. Urzadzenie wedlug zastrz. 1 i 2,
znamienne tem, ze cz¢$¢ konstrukcyjna
(17 ), na ktérej znajduje sie punkt obrotu
ramienia, przesuwana jest w ramie (13),
ktéra moze byé¢ ze swej strony przesuwa-
na ku ramie prowadniczej {12), przyczem
obydwa ruchy przesuwania dokonywane
sa zapomoca znanych juz prowadnic krzy-
wiznowych (15, 19), uruchomianych wspél-
nym napedem,

8. Urzadzenie wedlug zastrz. 1i 2,
znamienne tem, Ze przesunigcie ramy (13)
lub walu (11) na pewna odleglosé, zaleina
od dwoéch wielkosci, jest wykonywane za-

pomoca ciala krzywiznowego (42), ktére w
zaleznosci od kazdej z tych obydwéch wiel-
kosci zostaje osiowo przesuwane i obraca-
ne. . co ) ) L v.; . :‘v
9. Urzadzenie wedlug zastrz. 1 i 2,
znamienne tem, ze cze$¢é prowadnicza (3,
53) ramienia (1, 50) ustawiana jest w pro-
wadnicy (12) zapomoca wodmdla sinuso-
wego.

10. Urzadeznie wedlug zastrz. 1 i 2
znamienne tem, ze do nastawiania popra-
wionego kata polozenia ( a ) zastosowany
jest znany juz naped planetarny, ktérego
jedno kolo (83) stuzy do nastawiania rze-
czywistego kata polozenia, podczas gdy
dzwigarek (81) kot planetarnych przekre-
cany jest zapomoca urzadzenia poprawia-
jacego.

11. Urzadzenie wedlug zastrz. 10, zna-
mienne tem, ze urzadzenie poprawiajace
kat polozenia sklada si¢ z ramienia (75) o
nastawianym punkcie obrotu, ktére posia-
da punkt prowadniczy (74), przestawiany
zapomoca prowadnicy krzywiznowej (73),
przyczem z tulejka (78), przesuwajacy sig
wzdluz ramienia (75), jest polaczona prze-
gubowo listwa zebata (79), przesuwajaca
si¢ wzdluz ramy (69) i zaczepiajaca kolo
zebate (80), osadzone na dzwigarku (81)
két planetarnych.

12. Urzadzenie wedlug zastrz. 1 i 2,
znamienne tem, Zze do okreslania kata ce-
lownika i kata przeniesienia posiada dra-
zek (11), przedstawiajacy jedna pare bo-
kéw trojkatéow i obracajacy sie, przyczem
ramie (1) przesuwa si¢ po tym drazku i w
obracajacej si¢ prowadnicy (34), znajdu-
jacej sig ma stalej odleglosci od osi (8) u-
rzadzenia.

13. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, zna-
mienne tem, ze prowadnice (11, 12) ra-
mienia (1) w ich katowem polozeniu do
okreslania kata wyprzedzenia (&) sa
wzgledem siebie przestawiane.

14. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, zna-
mienne tem, ze jeden bok kazdego z tréj-



katow stanowi linka (97), nawijana na be-
ben (100), naprzeciw ktérego nastawiana
jest wskazéwka (93), jednoczesnie pod-
trzymujaca wspolny wierzchotek (92) troj-
katow. .

15. Urzadzenie wedltug zastrz. 14, zna-
mienne tem, ze podstawe jednego trojkata
stanowi przegubowo osadzony w ramie u-
rzadzenia drazek (89) o nastawianej dtu-

gosci, do ktorego wolnego kotica przymo-
cowana jest linka (97).

Actiengesellschaft

C. P. Goerz Optische Anstalt
Actiova Spoleénost

K. P. Goerz Opticky Ustav.
Zastepca: Inz. M. Brokman,
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