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Ostrzeliwanie celéw powietrznych, a
zwlaszcza samolotéw, napotyka na liczne
trudnosci wskutek szybkiego przesuwania
si¢ celow przed wylotem broni palnej.

Wiadomo, ze nietylko droga pocisku
powinna spotkaé si¢ z droga celu, ale row-
niez pocisk i cel musza jednoczesnie dojsé
do punktu zetknigcia si¢ obu drég.

Przedmiotem wynalazku jest przyrzad
do celowania, ktéry usuwa te trudnosci.

Przyrzad do celowania wediug wyna-
lazku zaopatrzony jest w lunete celownicza
polaczona w ten sposéb z lufa armaty, ze
przy skierowywaniu Jlunety na cel lufa
przyjmuje samoczynnie takie polozenie, by
pocisk wystrzelony w chwili celowania tra-
fit w cel.

Wedlug jednej z form wykonania wy-

nalazku na lufie umieszcza si¢ przyrzad
do celowania, przesuwajacy si¢ wraz z lufa
i zakre§lajacy azymuty i polozenia.
Wedlug innej formy wykonania wyna-
lazku przyrzad do celowania posiada ru-
chome narzady, ktére umozliwiaja odtwa-

rzanie stosunku VLD trojkata, utworzone-

go przez wylot lufy, polozenie celu przy
wystrzale oraz polozenie tegoz celu w
chwili dojscia pocisku, przyczem V jest to

stata szybkosé, z jaka porusza sig cel, a D
jego odleglosé od wylotu lufy.

Wynalazek niniejszy dotyczy réwniez i
innych cech znamiennych opisanych ponizej
oraz ich rozmaitych kombinacyj.

Na rysunku przedstawiono dla przykta-
du przyrzad do celowania wedlug niniej-
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szego wynalazku, Fig. 1 przedstawia sche-
mat dziatania przyrzadu; fig. 2 — mecha-
nizm, umozliwiajacy . odtwarzanie przesu-
nigé, proporcjonalnych do odleglosci D ce-
lu, a fig. 3 — widok przyrzadu do celowa-
nia.

Zasade budowy przyrzadu objasniono
na fig. 1, przyczem litera P oznacza wylot
lufy, — P, — boczny punkt obserwacyj-
ny, — A, — polozenie celu w chwili wy-
strzatu, — A — polozenie celu po nadej-
$ciu pocisku.

W rozwazaniach niniejszych przyjmuje '

sig, ze droga A,A celu jest prostolinijna, a
szybko$¢ V celu, biegnacego. po drodze
A A, jest stata. )

Gdy t przyjmie sie jako czas trwania
lotu pocisku z P do A, D jako odlegto$é
PA, a | jako odlegtosé od P do P,, wow-
cza: jasne jest, Ze

AA =Vt

Skoro przez punkt P przesunie sie row-
nolegla do A A, a na niej odlozy odcinek

PB = LD , a przez otrzymany punkt B

przeprowadzi réwnolegla do PA,, przecina-
jaca sie z prosta PA w punkcie C, woéwczas
tréjkaty PAA, i PBC sa podobne. Wobec
tego mozna ulozyé proporcje:

PC _ PB . ipc_ PA.PB
PA ~ AA, AA,

a zastepujac te boki ich warto§ciami, beda-
cemi funkcjami D, V, ¢, otrzymuje sie, ze

Z powyzszego wynika, ze jesli CPB sta-
nowi tréjkat podobny do tréjkata PA,A o

stosunku % , wowczas PB i PC maja

wyzej wskazane wartosci, a jesli odpowied-
nikiem boku BC bedzie drazek, na ktérym

znajduje si¢ luneta celownicza, woéwczas
PC odpowiada kierunkowi, nadawanemu
wylotowi lufy przy nastawianiu jej na punkt,
w ktérym znajdzie sig¢ ruchomy cel w chwi-
li nadejscia pocisku,

W celu odtworzenia tego tréjkata bok

PB musi si¢ réwnaé D i winien byé skie-

rowany réwnolegle do drogi celu, a dtugosé

Lo, 1
boku PC musi sie réwnaé v

Dobér stosunku VLD odtworzenia tréj-

kata, utworzonego przez wylot lufy, polo-
zenie celu przy wystrzale i jego polozenie
przy madejsciu pocisku, jest jedna z cech
znamiennych wynalazku. ‘
Ma to na celu, aby jedynym zmiennym
bokiem tworzonego tréjkata byt bok PB,
ktéry jest jego najmniejszym bokiem i kté-
rego ruch ogranicza sie do obrotu w jed-
nej tylko plaszczyznie. Takie rozmieszcze-
nie umozliwia odtworzenie dlugosci boku
PB zapomoca mimosrodu o bardzo matlych
wymiarach, ktérego ruch powoduje przesu-
nigcia wysokosci h i kata polozenia s, przy-
czem

= f(hs),

za$ f jest funkcja zalezng od warunkéw ba-
listycznych podczas ostrzatu.

Wziawszy pod uwage stosunek, ktéry
jest konieczny od odtworzenia tréjkata PBC
w celu uzyskania pozadanej dokladnosci,
staje sig zrozumiale, ze w celu odtworzenia
w analogiczny sposéb dtugosci innych bo-
kow tréjkata PBC, ktére moga byé prawie
dziesieciokrotnie dituzsze od boku PB, na-
lezatoby zactosowaé mimosréd o takich wy-
miarach, jakich w praktyce nie daloby sie
wykonaé. Poniewaz za$§ pozostale boki mo-
ga przyja¢ wszelkie mozliwe kierunki w
przestrzeni, wiec przenoszenie ruchu w
tych warunkach staje si¢ wyjatkowo trudne,



jak
wazny jest odpowiedni wybor sto‘sjuanu'VI—D~

Te wstepne rozwazania wskazuja,

Wedtug wynalazku, celem zachowania
réwnoleglosci wektora PB do toru celu na-
lezy nada¢ mu postaé¢ poziomego ramienia
obracajacego si¢ dookota pionowej osi PX
i potaczy¢ obrét tego ramienia z ruchem lu-
fy w azymucie po wustawieniu réwnolegle
do' drogi, po ktérej przesuwa sie cel.

Takie wstepne nastawienie uzyskuje si¢
zapomoca Srodkéw lub obliczen, ktére nie
stanowia przedmiotu wynalazku.

Nadto tatwo jest zauwazyé, ze jesli
wstrzymuje sie obrét wektora PB przez po-
laczenie go z ruchem azymutowym lufy,
wowczas kierunek tego wektora staje sig
staly w przestrzeni i jesli byl poczatkowo
réwnolegly do toru celu, to pozostaje nim
nadal.

Dtugosé boku PC dobiera sie

réowna
zapcmocy zwyklego stopniowania szyb-

kosci, przyczem sposoby obliczania tej
szybkosci wychodza poza ramy miniejszego
wynalazku. '

Ten bok tréjkata odtwarza sie w postaci
ramienia osadzonego przegubowo na osi po-
ziomej, ktére porusza si¢ zgodnie z osia lu-
fy i jest stale do niej réwnolegle.

W punkcie C znajduje sie przegub pier-
$cieniowy lub tym podobna cze$é. Drazek
BC jest umocowany w punkcie B i moze
si¢ §lizga¢ w punkcie C, przesuwajac sie
przez pierscieri przegubu.

W punkcie B potaczenie przegubowe
cktada si¢ z podstawy o osi pionowej, na
ktérej znajduje sig¢ 0§ pozioma z przytwier-
dzonym drazkiem BC i lunets celownicza.

Dzigki powyzszemu obroty [lunety do-
okota tych osi podczas ruchu przyrzadu
wyznaczaja azymut i kat polozenia celu
A, przy wystrzale,

Skoro wigc zapomoca opisanego przy-
rzadu wyznaczy si¢ wysokosé, szybkosé i
kierunek celu, a zapomocg rozrzadu lufy

(a wiec tem samem i ramienia PC) nastawi
si¢ lunete (to znaczy bok BC) na cel, to
woéwczas ramie PC (to znaczy o$ lufy) jest
skierowane ku miejsou, jakie zajmie cel w
chwili nadejscia pocisku.

Tak zbudowany przyrzad do celowania
wedtug wynalazku mozna réwniez stosowaé
do wprowadzania poprawki na paralakse w
nastepujacy sposéb: zapomoca opisanego u-
rzadzenia odtwarza si¢ nie tréjkat APA,,
ale trojkat APP, i to zapomocg stosunku

-I%, albo tez trojkat PB'C’, ktérego boki
posiadaja nastepujace wartosci:
pc' =1,
l
PR = 1.
D

Skoro bok B'C’ jest réwnolegly do kie-
runku P, A celu, obserwowanego z boczne-
go punktu obserwacyjnego, woéwczas bok
PC’, to znaczy wylot lufy, jest skierowany
na cel. '

Aby boki B'C’ i P;A byly réwnolegle,
wystarczy przekazaé lunecie lufy, skiero-
wanej wzdluz B'C’, wzniesienie i azymut,
stwierdzone w gléwnym punkcie obserwa-
cyjnym P,.

Przeciwnie za$, jesli te ostatnie warto-
$ci nada si¢ osi lufy (to znaczy przeniesé¢
na bok PC’), to wéwczas luneta (to znaczy
bok B'C’) zostaje skierowana na cel.

W' celu doktadnego odtworzenia tréjka-

ta bok PC’ musi posiadaé dlugosé¢ — 17 )

przyczem wektor PB’ nalezy skierowaé na
state wzdtuz podstawy, a jego diugos¢ mu-
sin s
h
prowadz!4 zapomoca mechanizmu w ro-
dzaju powyzej opisanego lub zapomoca mi-
mosrodu, przyczem w pierwszym i drugim
przypadku nadaje si¢ samoczynnie odpo-
wiednie wartosci h i s.

.o, , 1 .
si sie réwnaé B: , co da si¢ prze-



W ten sposéb wykonywa si¢ urzadzenie,
"ktére umozliwia skierowywanie lufy na cel
z bocznego punktu obserwacyjnego. Lufie
nadaje si¢ w ten sposéb kat polozenia i azy-
mut celu, obliczone przez obserwatora te-
goz punktu obserwacyjnego. Aparat wedlug
niniejszego wynalazku przemienia samo-
czynnie te. czynniki na kat potozenia i azy-
mut, po uwzglednieniu poprawki na para-
lakse, spowodowana przez odleglosé bocz-
nego punktu obserwacyjnego od dziata, tak
zwang podstawe.

Te druga okolicznosé mozna dwojako
zuzytkowaé, a mianowicie: albo cama lune-
ta mechanizmu celowniczego odbiera dane
z punktu obserwacyjnego i w tym wypad-
ku lufa zostaje skierowana ma cel, lub tez
lufa odbiera dane z punktu obserwacyjnego,
a luneta zostaje skierowana na cel.

Dizialanie przyrzadu, jako przyrzadu do
celowania lub do wprowadzania poprawki
na paralakse, uzyskuje sie¢ zapomoca jed-
nego mechanizmu rézniczkowego na pod-
stawie réwnania:

t _t4+k_ kR

D D D

w ktérem k jest stala, zalezna jedynmie od
doboru stosunkéw.
Aby umozliwi¢ dowolne

t
PB dlugosci —
ugosci D

nadawanie

wektorowi (przypadek

ostrzeliwania przy jednoczesnem obserwo-
waniu samego przedmiotu) lub tez dlugo-
$ci % (przypadek wprowadzenia popraw-

ki na paralakse z bocznego punktu obser-
wacyjnego) mechanizmy musza dzialaé réz-
niczkowo zgodnie z poprzedniem réwna-
niem, lub tez nalezy usunaé cze$é tego me-
chanizmu, odpowiadajaca wyrazowi t_i_Tk ,
tak, aby dzialata jedynie czes¢, odpdmria-

dajaca wyrazowi % .

Poniewaz ten sposéb postepowania jest
bardzo ogélny, wiec miniejszy wynalazek
pod tym wzgledem dotyczy wszelkich me-
chanizméw, w ktérych mnastepuje rozktad
% na dwa ruchy rézniczkowe, przyczem
jeden z nich podaje dane potrzebne do na-
stawiania aparatu celowniczego na cele po-
wietrzne, a drugi dane potrzebne do wpro-
wadzania poprawek na paralakse, przyczem
ten sposéb postepowania dotyczy réwniez
szybkiego i latwego przejécia jednego spo-
sobu dziatania w drugi.

Sidadnik LT %
D

w mimos$rodzie, poruszanym w h i s, ana-

posiada odpowiednik

logicznym do opisanego dla % , gdyz réow-

niez

H'Tk=f(h,s).

Sktadnik

mocy mimosrodu w h i s.

Na fig, 2 przedstawiono urzadzenie, u-
mozliwiajace geometryczne odtworzenie for-
muty: Si’;l $

Ruch ramienia OB odpowiada ruchowi
wgore ramienia PCC’' (fig. 1). Jego obrét
wigc dookola osi O jest réwny s.

Na ramieniu tem umieszcza sie srube V
poruszana, zapomoca, kol zebatych e,, e,, z
ktérych jedno obraca wat, przechodzacy
przez o§ obrotu ramienia OB tak, iz moze
ono byé rozrzadzane nawet podczas obrotu
tego ramienia.

Nakretke E sruby V, zaopatrzong w wa-
tek G, przymocowuje si¢ na odleglosci
06 = 1.

h

Na waltku G wspiera si¢ prostolinijny
wystep aa’ suwakowej plytki C, przesuwa-
neji w kierownicach prostopadle do ad’. Ja-

% otrzymuje si¢ przy po-




sne jest, ze jesli dzieki odpowiedniej budo-
wie aa’ przejdzie przez o do polozenia ze-
rowego, to wowczas przesuniecie si¢ suwa-
" ka C stanie sie réwne

1

sin s

h D

Na fig. 3 przedstawiono przekréj cale-
go przyrzgdu do celowania wedtug niniej-
szego wynalazku wzdtuz plaszczyzny pro-
stopadlej do plaszczyzny pionowej, w kté-
rej znajduje si¢ o§ lufy. P'C’' oznacza ra-
mig, odpowiadajace polozeniu lufy, obraca-

jace si¢ dookota osi poziomej P'X pod dzia-.

taniem jakiegokolwiek mechanizmu, np. ko-
ta zebatego R, polaczonego sztywno z ra-
mieniem i sczepionego ze §limakiem V,, po-
ruszanym recznie zapomocy korby V.

Na ramieniu P’C’ znajduje sie sruba V,,

poruszana zapomoca kot zebatych e,, e,.
Os kola e, przechodzi poprzecznie do osi
ramienia P'C’, dzigki czemu moze byé poru-
szana z dowolnego nieruchomego punktu z
zewnatrz ramienia, Skok sruby V, jest od-
powiednio maly, aby mozina bylo pominaé
blad, wywolany przez obrét ramienia przy
obrocie tej $ruby. (Taki sam zreszta wynik
mozna uzyskaé, obracajac srube V, zapo-
moca mechanizmu rézniczkowego).

Na s$rubie V, umieszcza sie nakretke C’,
na ktérej znajduje si¢ poziomy drazek C'C,
réwnolegly do P'X i zakoficzony przegubem
pierscieniowym C lub temu podobng cze-
$cia.

W pierscieniu przegubu §lizga sie dra-
zek CB, prowadzacy lunete L, najlepiej ko-
lankowa, ktérej o§ optyczna ]est réwnclegla
do linji BC.

Punkt B znajduje sie w plaszczyzme po-
ziomej, przechodzacej przez punkt P’

Luneta L jest umieszczona ma poziomej
osi BL, prostopadtej do linji BC, i porusza
sie na podstawie S, obracajacej sie dookota
osi pionowej y'y.

Luneta ta moze si¢ wiec obracaé¢ we

wszystkich kierunkach,  Nieprzedstawiona
na rysunku podziatka umozliwia odczyty-
wanie wielkosci obrotéw lunety dookola osi,
przyczem obroty te wskazuja kat poloze-
nia i azymut celu w chwili celowama (4,
na fig. 1).

Podstawa S jest przymocowana do uze-
bionego suwaka C,, ktéry przesuwa si¢ po
gomej stronie pudia D osadzonego mna osi
pionowej PY w dowolnej prostolinijne;j kie-
rownicy ZZ'. Suwak ten przesuwa si¢ w
ten sposéb w kierunku poziomym, ze o$ yy'
przechodzi przez o§ PY pod dzialaniem
sprezyny R;.

Os PY znajduje si¢ w plmszczyzme pio-
nowej, przechodzacej przez srodek przegu-
bu pierscieniowego C i réwnoleglej do ra-
mienia P'C’.

Jesli ramieniu P’C’  nada sie wartosé
1 ) ., t+k
— , a wektorowi PB dtugos¢ ——— —
% D
_* , przyczem pudio D obraca si¢ w

D
ten sposéb, aby wektor PB pozostal row-

nolegly do drogi celu, wowczas fig. 1 od-
twarza tréjkat PBC.

Wystarczy zatem skierowaé lunete na
cel tak, aby ramie P'C’, to znaczy lufa, byta
skierowana na potozenie celu w chwili na-
dejscia pocisku wystrzelonego w danym mo-
mencie.

~ Jesli natomiast ramieniu P'C’ nada sie

wartos$é % , a wektorowi PB wartosé %

i ustawi réwnolegle do podstawy oraz jesli
obliczony w $§rodkowym punkcie obserwa-
cyjnym  kat polozenia i azymut nada sie
albo lunecie albo lufie, to wéwczas luneta
albo lufa zostana skierowane na cel obser-
wowany ze $rodkowego punktu obserwa-
cyjnego.

Aby utrzymaé to polozenie taczy si¢ pu-
dto D zapomoca kola zebatego C, i jakich-
kolwiek két zgbatych Cj, C, z kotem zgba-
tem Cj;, potaczonem sztywno z nieruchoma
czesci foza dziatowego. Pudlo D jest oczy-



wiscie przytwierdzone do ruchomej czesci
toza, wobec czego latwo jest dobraé rodzaj
i rozmieszczenie tych kél zebatych w ten
sposéb, aby podczas obrotu wektor PB po-
siadaf staly kierunek w przestrzeni.

W' celu umieszczenia tego wektora w
potozeniu réwnolegtem do drogi lub do pod-
stawy nalezy kolo zebate C, umiescié luzno
na osi kola z¢batego C,. Na koricu osi znaj-
duje si¢ korbka M, zaopatrzona w uchwyt
r ze cprezyna,- wchodzacy w otwory znaj-
dujace si¢ w kole zebatem C,.

Przez wycigganie uchwytu z tych otwo-
" ré6w mozna recznie nastawiaé pudlo D, a
tem samem i wektor PB, a nastepnie, wpu-
szczajac zpowrotem ten uchwyt w otwory
pudia D, udziela si¢ mu ponownie ruch azy-

mutowy.
Nalezy wiec wektorow1 PB nadawaé
. t+Ek k k
diug —— — — al —,
ugosé D albo D

W tym celu suwak C, jest uzebiony i
porusza si¢ zapomoca wycinka uzebionego
E, porurzanego przez zebatke drazka T,
przechodzacego przez pionowa os pudia D.

Drazek T, wchodzi w miejscu J swym
czopem w drazek T,, ktéry stamowi jego
przedtuzenie.
 Dzieki temu drazek T, moze obracaé sie
wraz z pudtem D, przyczem drazek T, nie
bierze udziatu w tym obrocie,

Na korficu drazka T, znajduje sie koto
z¢bate e, ktére sczepia sie mozmczkowo z
dwiema zebatkami C; i C,.

Suwak C; posiada zebatke C,, podobnie
jak na fig. 2, ktéra porusza posrednio (przy
ruchu wgére) ramie OG, polaczone zapo-
moca, kola ze¢batego e, i wycinka uzebione-
go e, ze $limakiem V..

Jak wyrnika z poprzednich rozwazar ra-

mi¢ OG = — (fig. 2).
Ruch suwakal Cs, rownolegly do osi PY,
sin s k

rowna sie wiec kb 5 lub D
Zebatka C; jest wykonana na drazku,

réownoleglym do osi PY, utworzonym z
dwoch czesci T, i T,, wkrecanych jedna w
druga,

Wystep F zapobiega przy odpowiednim
rozrzadzie obrotowi czesci T, i styka sig
pod koniec ruchu wdél z oporkiem H.

Dolny koniec drazka T, opiera sie na
mimos$rodzie K, poruszanym mechanicznie
przy wyznaczaniu kata polozenia s i wyso-
kosci h zapomoca nieprzedstawionych na
rysunku dowolnych potaczen, dzigki czemu,
np. mimoéréd ten przesuwa sig¢ katowo do-
okota swej osi, a na wysokosé¢ wzdluz tej
osi. Powierzchnia tego mimosrodu jest taka,

ze nadaje drazkowi T, przesunigcie réwne

t—_;—k =f (h,s).
Na drazku T, znajduje sig uzebiony kol-
nierz e, sczepiajacy sig¢ z uzebionym wal-
kiem e o dlugich zebach niezaleinie od po-
tozenia drazka T,.

Uzebiony watek e, mozna obracaé recz-
nie zapomoca korby M,.

Uzebienie to dzieki potaczeniu z jaka-
kolwiek badz ruchoma czescia, nieprzedsta-
wiona na rysunku i zaopatrzona w oporki,
porusza si¢ w pewnym oznaczonym kierun-
ku, wykrecajac drazek T, z drazka T, az
do chwili nadania tym drazkom wspélnej
stalej dlugosci, odpowiadajacej pozadane-
mu dziataniu mimosrodu K. v

W tem potozeniu mimosréd wykonywa

! + . Oba te ru-

: k
k — —
, a suwal

chy dmalala rézmiczkowa na koto zeba,’oe e,

ktére przenosi mna suwak C, przesuniecie,

proporcjonalne do
kRt

D D D’

Przyrzad dziala wéwczas jako przy-
rzad celowmiczy. Jesli obroci si¢ korbe M,
do korica w kierunku przeciwnym, to wéw-
czas wystep F opiera si¢ o oporek H dzigki
pociagnieciu przez sprezyne R,, a drazek
T,, nakrecajac si¢ na drazek T,, wznosi sig




az do catkowitego wylaczenia dziatamia
mimos$rodu K.

W ten sposéb dziatanie mimoérodu zno-
si si¢ catkowicie i suwak C, przesuwa sig
jedynie pod dzialaniem suwaka Cj, to zna-

czy proporcjonalnie do wartosci %

Przyrzad zaczyna wéwcezas dziataé jako
aparat do wprowadzania poprawek na pa-
ralakse.

Nalezy zaznaczyé, ze przejscie od jed-
nego do drugiego sposobu dziatania odby-
wa sie stopniowo w pozadanej mierze bez
gwattownych zmian w celowaniu.

Mozna réwniez umocowaé¢ dwie lunety
na drazku BC, przyczem ich okulary sa
woéwczas ustawione wzgledem siebie pod
katem 90° tak, iz kat potozenia i azymut
moga wyznaczaé oddzielnie rozmaite osoby.

Wylaczanie pudta D z jego ruchu azy-
mutowego daje si¢ uzyskaé zapomoca me-
chanizmu rézniczkowego, zastepujacego u-
rzadzenie M r C,.

Nalezy zaznaczyé, ze przyjmuje sig, iz
zespll przyrzadéw jest przytwierdzony do
obracajacej si¢ azymutowo czesci foza dzia-
" towego.

Rozrzad ruchu azymutowego ltoza, poru-
szajacy réwniez wspomniane przyrzady i u-
mozliwiajacy celowanie w azymucie, nie zo-
stal przedstawiony na rysunku i moze byé
dowolnego typu.

Zastrzezenia patentowe.

1. Przyrzad do celowania przy ostrze-
liwaniu celéw powietrznych, posiadajacy
lunete (L) tak potaczona z lufa dziata, iz
skoro lunete te skieruje si¢ na cel, to wow-
czas lufa w tej samej chwili zostanie sa-
moczynnie skierowana w polozenie, jakie

zajmie cel przy nadejsciu pocisku, wystrze- -

lonego w chwili celowania, znamienny tem,
ze posiada ruchome narzady, ktére umozli-

wiaja odtworzenie stosunku % trojkata

(PBC), utworzonego przez wylot lufy, po-
fozenie celu przy wystrzale oraz polozenie
tegoz celu w chwili nadejscia pocisku, przy-
czem V jest to stala szybkos¢ celu, a D je-
go odlegtosé od wylotu lufy,

2. Przyrzad do celowania wedlug
zastrz. 1, znamienny tem, Ze jego czesci ru-
chome umozliwiaja odtworzenie stosunku

ID
wylot lufy (P) i boczny punkt obserwacyj-
ny (P’), znajdujacy si¢ na odleghosci (1) od
danego aparatu, dzigki czemu mozna war-
tosci azymutu i kata polozenia, oznaczone
przez obserwatora, przekazaé danemu
przyrzadowi czyto w celu celowania lune-
ta, czy tez celowania lufa. :

3. Przyrzad do celowania wedlug
zastrz. 1 i 2, znamienny tem, Ze przesuwa-
nie si¢ czesci ruchomych, ktére wyznaczaja

trojkata, utworzonego przez cel (A,A ),

" boki tréjkatow, odbywa sie samoczynnie za-

pomocy polaczern mechanicznych zgodnych
z ruchem azymutowym lufy. ‘
4, Przyrzad do celowania wedlug
zastrz, 1—3, znamienny tem, ze rozklada
. . . t
catkowite przesunigcie D na dwa przesu-

t+ k
D

. . . k
niecia cze$ciowe i D ktore okre-

$la si¢ zapomoca mechanizmu rézniczko-
wego, dzigki czemu uzyskuje si¢ z jednej
strony dane potrzebne do skierowania lufy
na ruchomy cel powietrzny, a z drugiej
strony dane potrzebne do wprowadzania
poprawki na paralakse, przyczem ¢ jest to
czas trwania lotu pocisku, a % stala. _

5. Przyrzad do celowania wedtug
zastrz. 4, znamienny tem, ze przesunigcia
—% lub t—-l')_—k — f) = % sa spowodo-
wane przez dzialanie rézniczkowe mimo-
srodu (K) i mechanizmu z czescia ruchomy
(C,), ktéra stanowi koniec poziomego bo-
ku zmniejszonego tréjkata,

6. Przyrzad do celowania
zastrz. 4 i 5, znamienny tem,

wedtug

ze ruchoma



czesé (C,) przesuwa sie w kierownicy, kto-
ra nastepnie utrzymuje si¢ réwnolegle do
kierunku (A,A) przesuwania si¢ celu lub
tez skierowuje si¢ ja ku bocznemu punkto-
wi obserwacyjnemu (P’).

7. Przyrzad do celowania wedtug
zastrz. 6, znamienny tem, Zze do przesuwa-
nia ruchomej czesci (C,), stanowiacej ko-
niec poziomego boku (PB) lub (PB’) tréj-
kata, posiada mechanizm rézniczkowy, za-
wierajacy z jednej strony mimosréd (K),
poruszany wgore i w kierunku wzniesienia,
a z drugiej strony mechanizm odtwarzajacy

geometrycznie stosunek s—l’r:i - L ,

D
przyczem s jest to kat potozenia celu, a h
jego wysokosé,

8. Przyrzad do celowania wedtug
zastrz. 5 — 7, znamienny tem, ze posia-
da poruszajacy sie ruchem postepowym
mechanizm $rubowy (e, eg), ktéry umozli-
wia dowolne znoszenie dziatania mimosro-
du (K) w celu zastosowania przyrzadu do

bezposredniego przejmowania oznaczen ka-
ta polozenia i azymutu z bocznego punktu
obserwacyjnego oraz do samoczynnego
wprowadzania poprawek na paralakse, spo-
wodowang odlegloscia od tego punktu.

9. Przyrzad do celowania wedlug
zastrz. 5—38, znamienny tem, ze ruchome
czesci mechanizmu celowniczego, ktore o-
kreslaja poziomy bok tréjkata, sa skiero-
wywane réwnolegle do kierunku przesu-
wania si¢ celu pomimo bocznych przesunieé
przyrzadu do celowania zapomoca urzadze-
nia z uzebieniem (C,, C;), polaczonego z
nieruchomem %tozem dziatowem.

10. Przyrzad do celowania wedlug
zastrz. 9, znamienny tem, Ze posiada me-
chanizm wytaczajacy (MC,), ktéry umozli-
wia reczne nastawianie ruchomych czesci
poziomego boku odtworzonego trojkata.

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