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Niniejszy wynalazek dotyczy urzadze-
nia do kierowania ogniem dzialowym przy
ostrzeliwaniu poruszajacych sie celéw,
zwlaszcza za$ dotyczy urzadzenia, stuzace-
go do okreslania potozenia celu, porusza-
jacego si¢ w powietrzu lub po powierzchni
ziemi, np. szybko posuwajacego sie samo-
lotu lub statku, w chwili, gdy wystrzelony
pocisk go dosiegnie.

Urzadzenie do kierowania ogniem dzia-
towym, stanowigce przedmiot niniejszego
wynalazku, jest przeznaczone do okresla-
nia wszystkich danych do prowadzenia
ognia przeciwlotniczego, z wyjatkiem okre-
$lania wysokoéci celu nad powierzchnia
ziemi, do tego bowiem celu stuzy urzadze-

nie pomocnicze, okre§lajace wzniesienie
celu.

W razie za$ strzelania do celu, poru-
szajacego si¢ po powierzchni ziemi, urza-
dzenie wedlug wynalazku okresla wszyst-
kie dane niezbedne do prowadzenia ognia,
z wyjatkiem odleglosci do celu, ktéra okre-
§la sie¢ zapomocg specjalnego przyrzadu.
Obliczanie danych, niezbednych do prowa-
dzenia ognia przeciwlotniczego, mozna po-
dzieli¢ na trzy czynnosci obliczeniowe:

" a) okreslenie potozenia celu w danej
chwili, czyli okre§lenie zaréwno wzniesie-
nia jak i azimutu celu w danej chwili;

b) okreslenie drogi, po ktérej posuwa
sig¢ cel, oraz szybkoséci ruchu celu; z tych
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danyeh meze byé ekreslone poltezenie, kté-
re zajmie cel w chw1h, %dy wystrzelony

c’j '6b11?eme &n.ych iezbgdmnych do

etdwania dviak oraz ! do nastawienia
vIalmkoy& rozpryskowych.

Wszystkie obliczenia i okreslenia po-
wyzsze s3 dokonywane zapomoca urzadze-
nia wedlug wynalazku jednoczesnie oraz w
sposéb ciagly, wskutek czego czas martwy
jest zmniejszony do minimum, a dane, do-
starczane ebstudze dziala lub zastepuja-
cym ja urzadzeniom, sg dokladne dla po-
cisku, wystrzelonego w dowolnej chwili.
Przy ustalaniu tymczasowego polozenia ce-
lu nie stosuje sie przy obliczeniach biegu-
nowego ukladu wspétrzednych, jak w licz-
nych znanych sposobach kierowania ogniem
dziralowym, lecz wykonywa si¢ rzut drogi
celu ma plaszczyzne poziema, a nastepnie
oblicza si¢ t¢ droge w odniesieniu do pro-
stokatnego ukladu wspélrzednych X Y,
zwiagzanego z pewnym okreslonym kierun-
kiem, np. linja péinoc — potudnie.

Na rysunkach przedstawiono schema-
tycznie przyklad wykonania niniejszego
wynalazku, przyczem fig. 1 przedstawia
ogolny schemat zespolu gléwnych czesci
sktadowych urzadzenia wedlug wynalazku,
fig. 2 — schemat tréjwymiarowy, wyjasnia-
jacy sposéb rozwiazywania zagadnienia o-
brony przeciwlotniczej zapomoca ognia
dzialowego, fig. 3 — widok zgéry jednego
z dwoéch mechanizméw obliczajacych urza-
dzenia, fig. 4 — widok zboku tego mecha-
nizmu, czgsciowo w przekroju, fig. 5 —
uklad polaczen, wyjasniajacy, w jaki spo-
s6b sa uruchomiane silniki mechanizméw,
obliczajaeych zmiany odleglosci do celu
oraz zmiany azimutu, uruchomiane zapo-
moca przelacznika obrotowego, sprzgzone-
go z mechanjzmem, przedstawionym na
fig, 3, a fig. 6 — schemat, wyjasniajacy
teoretycznie przebieg pracy tych silnikow.

Jak zaznaczono powyzej, za podstawe
do obliczeri uzywa si¢ linjowych sklade-

wych szybkosci ruchu celu, okreslanych 2
rzutu poziomego tej szybkosci, w odréznie-
miu od uzywania do tego celu wspélrzed-
nych bieganowych, jak to ma miejsce w
znanych spesobach.

Wedlug fig. 2 potozenie w przestrzeni
punktu P, (tymezasowe polozenie samolo-
tu) moze byé ckreslone zapomoca wysoko-
$ci (wzniesienia) B P, tego punktu, kata
polozenia E_ tegoz punktu oraz jego azi-
mutu w stosunku do pewnego zgéry okre-
§lonego kierunku, np. zapomoca kata A o
wzgledem linji E—W lub dowolnej linji
o okreslonym, kierunku. Zgodnie z fig. 2 sa-
molot leci wzdluz linji 1, 2, 3, P, na pew-
nej okreslonej niezmiennej wysokosci BP,,
przyczem przyjmuje sig, ze lunety urza-
dzenia posuwaja si¢ za celem i stale go sle-
dza, a wysokosé lotu pozostaje w dalszym
ciggu bez zmiany.

Kat pelozenia E°, odpowiadajacy wznie-
sieniu celu w danej chwili, jest mierzony
zapomoca odpowiedniego mechanizmu po-
meocniczego zapomoca pokrecania recznego
kotka E H (fig. 1), ktére porusza lunete
E T, sledzaca wzniesienie celu, podczas gdy
kat Ao azimutu obecnego polozenia celu
jest mierzony zapomoca drugiego mechani-
zmu pomocniczego przez pokrecanie kotka
recznego AH (fig. 1), ktére obraca cale u-
rzadzenie wraz z luneta AT w plaszczyZnie
poziomej (azimutu) dookota nieruchomego
kola zebatego I, przyczem obie lunety sa
sprzezone ze sobg, tak, iz kazda z nich jest
skierowana mna cel.

Rzut poziomy odcinka drogi samolotu
przebytej do punktu P, stanowi wige od-
cinek 1°B, a pozioma skladowa OB (czyli
Ro) odleglosci do celu moze byé obliczo-
na z prostokatnego trojkata OBP,, miano-
wicie, Ro = BP, cotg. Fo, przyczem BP,
jest to wartos¢ wiadoma (Ho), mierzona
zapomoca dowelnego odpowiedniego przy-
rzadu znanego. Rzut poziomy nastepmego
odcinka drogi samolotu, (ktérej przebieg
zostal ustalony zgéry jake zalozenie do



obliczei podane powysej), bedrie stamo-
wite przedtuzenie kinji ' B, a rzeczywisty
droge w przesirzeni (réwniez zalozong zg6-
ry) — przedluzenie linji IP,, wobec czego
nastepne polozenie celu na tych dwéch li-
njach, mianewicie w punktach B’ i P, moze
byé okreslone w nastepujacy sposéb.
Wedtug wynalazku odcinek ‘B maleiy
roztoZyé ma dwie skladowe, np. w kierun-
%u pétnoc—poludnie oraz wschod—zachod,
poczem okresla sie szybkoéé ruchu w kai-
dym z ‘tych kieruskéw oraz mnozy sig te
szybkosci przez czas lotu pocisku, w celu
okreslenia wspbdlrzednych obranego zgéry

puttktu B°. Pierwsza z tych wspétrzednych

stanowi wielkosé przesuniecia linji S—§,
réwnoleglej do lmji N—S, w polotenie
§' — §, mierzona wedlug linji wschéd—
zachdd; druga skladows stanowi wielkos§é
przesuniecia linji S, S,, przeprowadzonej
przez punkt B, w polozenie §‘;, §;,, mie-
rrzona wzdluz linji péinoc—potudnie. Punkt
przeciecia ste linji S, §° i §';, §', okresla
wiec pologenie punktu B, a weskutek tego
i punktu P,, 2znajdujacego sic wprost nad
punktem B’ na ‘wysokesci H .

Po ustaleniu prostokatnych wspélirzed-
nych tych punktéw mozna je przeksztalcié
ponownie we wspélrzedne biegunowe, mia-
nowicie na odlegtoéé w plasxczyZnie pozio-
mej nastepnego polozenia samolotu, a wige
OB (Rp), kat Ep nastepnego polozenia
samolotu, kat Ap azimutu tego polozenia
oraz kat Fg podniesienia lufy dzialowej.

Powracajge do schematu wedtug fig. 1
oraz przyjmujac, ze kat Ao arimutu po-
czatkowego polozenia celu jest okreslany
zapomocg urzadzenia wedlug wynalazku
badz pokrecaniem kétka recanego AH', w
razie szybkiej zmiany azimutu, badé po-
krocaniem kotka recznego AH, w razie po-
wolnej zmiany azimuty, a kat Fo jest okre-
$lany pokrecaniem koétka recznego EH,
malety zaznaczyé, ze obydwie lumety be-
da skierowane przytem ma cel, poniewag
{udzie z obslugi urzgdzenia wodza temi lu-

‘netarni va celem, pokrecajac wzaniahdeowa-
ne kétka reczne. Jednoozesnie wysokoid
celu jest okreslana samoczysnie zapossoos
silotka 2, - wprawianego w roch zapomoca,
przekaZnika przgrzadu, okreslajacego tg
wysoko$é (nieuwidocznionego na rysundca),
przyczem silnik 2 nastawia odpowwd io
wskazéwke Ho. W razie potrzeby moze

by¢ wprowadzona poprawka, uwzg,lc;dniv
jaca zmiane wysokosci, pokrecaniem gabli
3, osadzonej na watku 4. Poprawka ta oo~
staje pokazana na tarczy wskaznikowej 5.
Watek 4 wprawia w ruch stozkowe kotko
zgbate 6, obracajace wicksze stozkowe ko-
4o z¢bate 7, polaczone z dajaca sic obre-
caé magnebnica silnika 2, dzigki czemu o~
siaga si¢ mMoZnosé przeciwstawienia obrotu
magnesnicy obrotowi wirnika tego silnika
i osiaggania $ciSlejszych danych, przyczem
wskazéwka Ho jest nastawimna odpowied-
nio do algebraicznej suray zmian wysoko-
$ci, wprowadzonych przy pokrecaniu gal-
ki 3, zapomocs ktérej pokrgca sie magnea
énice silnika wegledem wirnika.

Kat potorenia odczytuje sig na tarcey
wskaznikowej Eo (w przyblizenin) orax
doktadmie na tarczy wskaznikowej E', ©
drobniejszej podziatce, a kyt azimuta m
podobnych tarczach wskaznikowych Ao i
A‘,. Odlegtos¢ poziomu Ro do pocratko-
wego polozenia celu jest obliczana w arza-
dzeniu wedbs3 wynalazku zapomwocy pro-
wadhnicy bebnowej 10, ktérej przesaw po-
woduje rogwiazywanie przer mechaniza

Ho
tang. Eo ’

urzadzenia réwnania Ro —

wzmiankowanego powyzej.

Gdyby jednak powierzchnia tej pro-
wadnicy umozliwiata rozwiazywanie tego
réwnania przy wszelkich wartosciach Eo,
to rozmiary tej prowadnicy musialyby byé
olbrzymie, aby moiliwe bylo rozwigzywa-
nie powyzszego réwmania przy FEo bli-
skiem do 90°. W samej rzeczy, niemozliwe
bytoby wykonanie takiej prowadmicy, ki6-
ra umozliwialaby osigganie doktadnych



danych dla Ro, w granicach 15° od zenitu
w obu kierunkach. Podobniez, w razie sto-
sowania réwnania, zawierajacego wartosci
cotg. Eo, te same trudnosci bylyby odczu-
wane przy zblizaniu si¢ wartosci Eo do
zera.

Wskutek tego powierzchni¢ prowadni-
cy bebnowej nalezy uksztaltowaé wedlug
réwnania, zawierajacego. wysokosé cely,
pozioma odleglosé od niego i kat potoze-
nia bezposrednio. w stopniach, ktérych
wartosé jest, oczywiscie, wartoscig skon-
czona na calym obwodzie kota.

Powierzchnia takiej prowadnicy bedzie
posiadala za tworzaca linje¢ spiralng o
stalym skoku, rozpoczynajaca si¢ w punk-
cie, w ktérym zaréwno wysokosé celu, jak
i jego pozioma odleglos¢ sa réwne zeru, i
przechodzaca przez punkt, w ktérym odle-
glosé i wysokosé sg sobie réwne przy 45°.
Oczywiscie, ze kazdemu stosunkowi wyso-
kosci do odlegtosci bedzie odpowiadal pe-
-wien okreslony kat polozenia Eo. Jezeli po-
wierzchnia prowadnicy bgbnowej zostanie
uksztaltowana tak, iz jej promien bedzie
odpowiadal w dowolnem miejscu stosunko-
wi wysokosci celu do jego odleglosci, to
przesuw sztyftu, posuwajacego si¢ po tej
powierzchni, bedzie wskazywal bezposred-
nio kat polozenia, czyli kat Eo; jezeli zas
wskazéwki, wskazujace Eo, zostana wyla-
czone i przyrzad zostanie przestawiony na
wskazywanie wysokosci, to otrzymywane
dane beda odpowiadaly odleglosci. Szcze-
‘g6lng wiec zalete prowadnicy bebnowej
tego rodzaju stanowi ta okoliczno$é, iz uzy-
cie jej umozliwia wykonanie takiego me-
chanizmu, ktéry moze byé stosowany przy
obliczaniu w obrebie wszelkich katow i nie
zachodzi potrzeba wylaczania go przy ka-
cie polozenia, wynoszacym 80°, jak to
trzeba robi¢ w wielu znanych urzadzeniach
tego rodzaju.

Wzmiankowana prowadnica bebnowa
jest tylko jedna z wielkiej ilosci tak zwa-
nych prowadnic tréjwymiarowych, naj-

czesciej stosowanych do tego celu, to jest
prowadnic, ktére nietylko obracaja si¢ na
swej osi, lecz daja si¢ przesuwaé¢ w kie-
runku tej osi.

Stosowanie prowadnic tr6jwymiarowych
jest znane, lecz w znanych urzadzeniach
na wspélnym watku osadza sie obok siebie
kilka nieokraglych tarcz i przesuw osiowy
osiaga sie przesuwaniem sztyftu po tych
tarczach. Taka konstrukcja prowadzi do
btednych obliczeri, poniewaz dane sa otrzy-
mywane wskutek ruchu sztyftu do géry
lub nadét. W konstrukciji zas wedlug wy-
nalazku sztyft jest utrzymywany w poto-
zeniu, prostopadtem do prowadnicy, pro-
wadnica za$ jest obracana odpowiednio do
zmiany jednej ze skladowych wzmianko-
wanego réwnania i jest przesuwana w kie-
runku osiowym odpowiednio do zmian
drugiej skladowej tego réwmania.

Wzmiankowana prowadnica bebnowa
jest osadzona we wsporniku 11, osadzo-
nym zkolei na sworzniu nagwintowanym
12, obracanym zapomoca kétka recznego
13 mechanizmu, okreslajacego poczatkowa
odlegtosé do celu. Prowadnica jest obra-
cana na swej osi zapomoca waltka 14, kto-
rego obrét zalezy od wysokosci, odczyty-
wanej na tarczy wskaznikowej Ho. Do po-
ruszania tego mechanizmu stuzy raczka H,
ktéra wprawia w ruch przekladnie z¢bata
15 i 16, a wskutek tego i walek 14, oraz
przekreca pierscien zewnetrzny 16° przy-
rzadu wskazujacego Ho za posrednictwem
waltka 17. Oczywiscie, moze by¢ zastosowa-
na odpowiednia przekladnia, zmniejszajaca
site, niezbedna do poruszania tego mecha-
nizmu.

Z powierzchnia prowadnicy bebnowej -
wspoldziata dajacy si¢ przesuwaé sztyft
19°, ktérego przesuw w kierunku podluz-
nym wprawia w ruch obrotowy, zapomo-
ca zebnicy i kétka zebatego 20°, walek 21,
ktéry obraca zkolei za posrednictwem
waltka 22 wskazowki 23 i 23° przyrzadow
Eo i E‘o, wskazujacych kat polozenia. Pro-



wadnicd bebfiowa jest tak uksztaltowaiid,
iz po wstaletiiu scistych ddhryeh; odpowia-
dajdcyeh wysokosei Ho i katowi polozéiiia
Eo; 1 wprowadzeniu tych danych do utzg-
dzenia wedltug wynalazku; obrot rgczki 13
mechanizmu; okrésldjacego tbecra odle-
glosé do cely, Hskuteczfitany w celit odpo-
wiedniegt Hastdwienia przyrzdadéw wskaz-
nikowych E; E’o; bedzie stanowil midre po-
ziomej odlegloéci Ro.

Nalezy jednak mieé na uwiddze; ze w
niiar¢ posuwahia sie samolotu W prestrze-
fil rozmaite wzmiankowane powyzej czym-
niki zmieniaja sie nieprzerwanie. W miare
zmiahy kata polozenia obslugtijacy raczke
13 wprawia w ruch kétko reczhe 24 me-
chanizmu, wskazujacego zmiane odleglo-
$ci. To kétko reczne obraca tareze wskazni-
kowa 25 oraz nastawia narzad sprzegaja-
ty pédfli o zmiennyti stosunku przeklad-
tli. Jak to przedstawiono na rysdnku, obrét
tego kotka powoddje przesuw kulki b ku-
lek 28; sprzegujacyel cietnie tarcze 27,
obracatia zdapomoca Silhika 28 & &talej
szybkosci obrotit; z eylindrei 29. Wizmidn-
kowdny cylinder 29 dbrdta tenze walek
30, co i raczka 13, za podrednictwem dy-
ferencjali 31, wskutek tzego; gdy zapomo-
ca kéltka recziiego 24 przyrzady wskazni-
kowe zostana ustawiotie w odpowiediiie
polozenie, obrét tego kétka ovHpowiada
Scile zmiatiie odleglosci.

Welek 30 nietylko nastawia prowadni-
ce babiiowa 710 w powyzej opisatiy sposéb,
lecz wprawia W ruch rowmiez walek 31°
i walki 32 otaz 33, wskutek czego ditie,
odpowiadajace odlegltosci w danej chiwili,
zostdjg przekazahe mechdnizmowi 34, o-
kreslajacemtt poczatkowe polozenie celu,
oraz methanizmowi 35, okreslajgceniu
przyszie potozenie celu.

- W podobny sposob katy Av azimutu sg
nastawiatie zapomocg koétka recznego AH
oraz watkéw 36; 37 i 38, przyczem watek
38 jest sprzezbny z mechdnizmem 34 za-
pomoca watka 39. Wzmiahkowane mecha-

rilzthy 34 i 35 najleplej jest umiescié jedeh
iad drugim, przyczem oba meehaniziny

‘moga posiadaé idemtyczrd butdowe (patiz

réwrniez fig. 31 4).

Kazdy 2z tych mechatiizinéw posiada
thize kolo zebate 41, zéopattzone w spiral-
iy rowek prowadniczy 42, wykonany ia
bocznej powierzchmi tarczy tego kola.
Wzmiankowane kolo 41 jest napedzane w
odmianie mechanizmu, przedstawiorej Ha
rysunky, zapohmoca waltkow 31, 32 oraz
kétka zebatego 45. Nad koletn 41 jest u-
niieszczone wspoélsrodkowo z niemi drugie
kolo zebate lub tarcza 43; pdsiadajaca
otwor szczelinowy 44, wyciety w kiertinku
promieria tej tarczy; tarcza 43 jest obra-
cana zapombcea kotka zebatego 46; osadzo-
nego na walkit 39 mechanizmu, okresla-
jacego azimit celu. W tym otworze szcze-
linowym daje si¢ przesuwaé¢ klocek 47,
zaopatrzony w czopy, wystdjace zen po o-
bydwéch strotiach; na czopach tych daja
sie obracat krazki 48 — 48‘. Dolny krazek
przetacza sig w spiralnym rowku prowad-
niczyin 42, gérny za§ czop przechodzi
przez otwory szczelinowe 49 i 50; wyko-
nane w ramionach suwakéW 51 i 52; urhie-
szcgonych jeden nad drugim.

Z rysuttku mozna latwo wywniosko-
wag, ze polozédie klocka 47 wzglednie
$rodka O obrotu wzmiankowhnego kola
odpowiada danemu katowi Ao azimistu,
poniewaz linja laczaca $rodek tarczy 43
oraz §rodek krazka 48° tworzy kat azimutu
Ao, przecinajac sie z linja poziomsa;, a od-
legltosc od tego srodka dd klocka, mierzo-
na wzdhi2 promienia, sdpowidda odleglo-
§c¢i Ro.

Wzmiankowane powyzej suwaki 51 i
52 dajy sie przesuwaé ma Szymach prowad-
niezych 53 i 54, wskutek czego przesuwaja
si¢ prostopadle wzgledem siebie, przyczem
przesunigcia tych suwakéw odpowiddaija
sktadowym rzutu poziomych przesunieé
ruchomego celu wtedy, gdy kolo zebate 41
zostaje ustawiohe odpowiednio do poczat-



kowej i odleglosci do celu, a kolo zebate
lub tarcza 43 jest nastawiona odpowiednio
do poczatkowego kata Ao azimutu. Dyfe-
rencjal 50° zapobiega przestawianiu sig
kola 41 w tym przypadku, gdy zmienia sig
tylko Ao, poniewaz w tych warunkach
dyferencjal ten zmusza oba kota do poru-
szania si¢ jednoczesnie.

Jak zaznaczono powyzej, mechanizm
35, okreslajacy przyszle potozenie celu w
przestrzeni, moze posiada¢ konstrukcje zu-
pelnie podobna do konstrukcji mecha-
nizmu 34, z ta réznica, ze kolo zebate 41°
(koto odleglosciowe) jest obracane za po-
srednictwem watka 33, napedzanego nie-
tylko zapomoca watka 31° mechanizmu,
okreslajacego poczatkowa odleglosé, lecz
réwniez zapomocy silnika 96, dzialajacego
w zaleznosci od zmian odleglosci do celu,
oraz dyferencjalu 97. ‘

Podobnie koto 43° (kolo azimutowe)
jest obracane zapomoca walka 40, nape-
dzanego mietylko zapomoca waltka 38,
lecz réwniez zapomocy silnika 98, dziala-
‘jacego w zaleznosci od zmian azimutu,
oraz za posrednictwem waltkéw 99 i 100 i
dyferencjalu 101.

Suwak 52°, przesuwajacy si¢ w kierun-
ku pionowym, wprawia w ruch w tej od-
mianie przyrzadu walek 110 za posred-
nictwem zebmicy i kétka zebatego 111. Na
watku 710 jest umocowana jedna czes¢ 86°
przelacznika obrotowego 86, 86°. Suwak
za$ 51° wprawia w ruch ze swej strony za-
pomoca podobnej zebnicy i kétka zebate-
go 111' czesé 83‘ przelacznika obrotowego
83, 83. Pozostale czesci przelacznikow
obrotowych sa poruszane zapomoca silnika
‘mechanizmu, obliczajacego zmiany odle-
glosci, lub silnika mechanizmu, obliczaja-
cego zmiany azimutu, jak to opisano poni-
zej.

" 'W mechanizmie, obliczajacym poczat-
kowe polozenie celu, szybkosci ruchu
suwakéw 51 i 52 sa, oczywiscie, propor-
cjonalne do obydwéch sktadowych ruchu

celu. W celu okreslenia tych sktadowych,
przesunigcie suwaka 52 do goéry lub wdot
jest przekazywane zapomoca zgbnicy i
kotka zgbatego 57 walkowi 56, a ruchy
suwaka 51 w lewo i w prawo sa przeka-
zywane zapomocg podobnej zg¢bnicy i kot-
ka zg¢batego 57° watkowi 58. Walek 56 jest
sprzezony za posrednictwem walkow 60 i
61 z przyrzadem 59, mierzacym szybkosc,
a walek 58 jest sprze¢zony zapomoca walka
63 z podobnym przyrzadem mierniczym
62. Wzmiankowane przyrzady miernicze
mogg by¢ wykonane w postaci ' tachome-
trow, dzialajacych w ciagu pewnego okre-
slonego czasu, np. 3 sekundy, po kazdem
nacisnieciu dzwigni 64. Taka konstrukcja
urzadzen do mierzenia szybkosci daje
mozno§¢ otrzymywania prawdziwych i
dokiadnych szybkosci skladowych w od-
niesieniu do zastosowanego prostokatnego
ukiadu wspélrzednych, lecz konstrukcja
ta, oczywiscie, nie dawataby pozadanych
wynikéw w razie uzycia biegunowego u-
kiadu wspélrzednych, poniewaz w ukla-
dzie biegunowym skladowe szybkosci nie
pozostaja stalemi przy stalej szybkosci
celu, lecz zmieniaja si¢ w zaleznosci od
kata pomiedzy promieniem wodzacym a
powierzchnia pozioma oraz w zaleznosci
od odleglosci do celu

Obsluga urzadzenia obraca kétka recz-
ne 65 i 66 w celu obrocenia zewnetrznych
pierscieni 67 i 68 przyrzadéw wskazniko-
wych odpowiednio do danych, wskazywa-
nych przez tachometry, tak ze np. kétko
reczne 65 jest obracane odpowiednio do
skladowej szybkosci celu, skierowanej
wzdluz linji pélnoc — ‘potudnie, a kétko
regczne 66 — odpowiednio do skladowej,
skierowanej wzdtuz linji wschéd—zachéd.

Bardziej sciste przyrzady do wskazy-
wania szybkosci skladowych sa stosowane
w urzadzeniu réwniez w celu wprowadze-
nia poprawki na dzialanie wiatru, przy-
czem stosowanie ich jest bardzo proste i
bezposrednie. Mozna dowiesé z tatwoscig,

-



te dzialanie wiatru spowoduje przesuw le-
cacego pocisku w kierunku wiatru na odle-
glosé, proporcjonalng do czasu letu poci-
sku oraz do szybkosci wiatru. Wabec tego,
jekeli saybkosé¢ oraz kierunek wiatru sg
zmane, to czynniki te mozna z {atwoscia za-
stapi¢ skladowemi, skierowanemi wzdluz
linij p6lmoc—potudnie i wschéd—=zachod, i
wprowadzi¢ w zwigzku z tem odpowiednie
poprawki do skladowych szybkosci ruchu
celu, przesuwajac nieco w ten sposéb obli-
czone uprzednio przyszle polozenie celu o
pewna odleglosé, rowng odleglosci, o kté-
rq wiatr przesunie lecacy pocisk. Powys-
sze uskutecznia si¢ pokrecaniem kélek
recznych 260, 2601, nastawiajacych pierscie-
nie wskaznikowe 202, 203 odpowiednio do
poprawek na dzialanie wiatru, ktére nale-
iy wprowadzi¢ do danych, wskazywanych
przez przyrzady wskaznikowe 67 i 68.

. Obrét kotka recznege 65 powoduje ob-
racanie si¢ nagwintowanego sworznia 70,
na ktérym jest osadzona dajaca sie prze-
suwa¢é nakretka 71; obrét zas walka 66 po-
woduje obracanie si¢ podobnego nagwinto-
wanego sworznia 70°, na ktérym jest osa-
dzona dajaca si¢ przesuwaé nakretka 71°.
Kaida nakretka jest zaopatrzona w czop
72, dajacy sie przesuwaé w otworze szcze-
linowym 73 diwigni 74 lub dzwigni 75.
Kazda z tych dZwigni posiada ponadto o-
twor szczelinowy 76, w ktéorym jest osa-
dzony dajacy si¢ przesuwaé krzyzulec,
zaopatrzony na przeciwleglych swych
stronach w czopy, przechodzace przez o-
twory szczelinowe suwakéow 78 i 79, po-
siadajacych ksztalt litery T, oraz przez o-
twory szczelinowe suwaka 77 w ksztalcie
litery T, wspélnego dla krzyzulcéw oby-
dwoch dzwigni 74 i 75. Suwak 78, przesu-
wajacy si¢ w lewo lub w prawo, obraca za-
pomoca, zebnicy i kétka zebatego 87 watek
80, napedzajacy walek 81°, sprzezony za
posrednictwem walka 82 z przelacznikiem
83 mechanizmu 35, obliczajacego przyszie
polozenie celu. W podobny sposéb suwak

79 wprawia w ruch za: posredaictwem s¢h-
nicy, i kotka zgbatego 81' oraz watkéw 84,
84 i 85 przelacznik 86, umieszczony peo
przeciwleglej stronie mechanizmu 35, obli-
czajacego przyszle polozenie celu.
Polozenie w kierunku pionowym suwa-
ka 77 zalezy od czasu lotu pocisku. Suwak
ten jest przesuwany zapomoca preta 88,
ktérege drugi koniec posuwa si¢ po pro-
wadnicy bebnowej T, ktérej pewierzchnia
jest uksztaltowana odpowiednio do réwana-
nia lotu pocisky. Mechanizm ten oblicza
szybkosci skladowe pomnozone przez czas
lotu pocisku; skladowe te sg jednoczesnie
skladowemi przesunieé celu z poczatkowe-
go polozenia w polozenie przyszle. Pro-
wadnice bebnowa T stanowi réwnieg tréj-
wymiarowa prowadnica, mogaca przesu-
waé sie w kierunku osiowym i osadzoma w
tym celu we wsporniku 90, - osadzonym
zkolei na sworzniu nagwintowanym 91,
napedzanym zapomocs przyrzadu, okresla-
jacego wzniesienie celu, lub zapomoca kél-
ka recznego H. Prowadnica T jest wpre-
wiana w ruch obrotowy zapemoca watka
92, na ktérym dobrze jest umiesci¢ czwar-
ta prowadnice bebnowa Q, przyczem pro-
wadnica T jest obracana zapomoca walka
92 i przekladni zebatej 93 z szybkoscia
dwa razy mniejsza od szybkosci obraca-
nia si¢ prowadnicy Q,., poniewaz w przy-
kladzie wykonania, przedstawionym na ry-
sunku, prowadnice T stanowi jedna tylke
potowa stozkowatej bryly obrotowej, kté-
rej druga potowa tworzy odrebna prowad-
nice F, wyliczajaca i okreslajqca moment

strzatu. Walek 92 jest obracany za podred-

nictwem walkow 93 i 94, watek zas 94 jest
sprzezony zapomoca przekladni 95 z wal-
kiem 33 mechanizmu obliczajacege przy-
szla odlegloéé do celu.

Wazmiankowane powyiej skladowe
wspolrzedne odleglosci, obliczone ze skla-
dowych szybkosci zapomoca opisanych po-
wyzej mechanizméw, mnozacych je przez
czas lotu pocisku, sa dodawane do wspét-



rzednych poczatkowego polozenia celu za
posrednictwem walkéw 81° i 84 oraz przez
przekrecanie przelacznikéw 83 i 86 o war-
tosé, odpowiadajaca wzmiankowanym po-
wyzej wspoélrzednym zmiany polozenia
celu. '

 Kazdy z suwakéw 52' { 51° mechanizmu
35 nastawia czesci 86° i 83° przetacznikéw
obrotowych 86 i 83, jak opisano powyzej,
wspoldziatajace z czesciami tych prze-
tacznikéw, nastawianemi zapomoca mecha-
nizméw mnozacych. Przelaczniki te roz-
rzadzaja dzialaniem silnikéw 96 i 98 me-
chanizméw, okreslajacych zmiany odleglo-
$ci i azimutu, przyczem rozrzad ten jest
uskuteczniany najlepiej zapomoca ukladu,
opisanego ‘ponizej i przedstawionego na
fig. 5.

W wyniku tego mechanizmowi, ustala-
jacemu przyszle potozenie celu, przeka-
zywane s3 zgéry obliczone wspétrzedne
polozenia celu, z ktérych przyszla odle-
glosé¢ Rp i przyszly kat azimutu Ap moga
byé okreslone na podstawie polozenia ka-
towego kot zebatych 41° i 43‘. Polozenie
pierwszego z nich okresla obrét walka 33,
a drugiego — obrét watka 40, odczytywa-
ny jako azimut przyszlego polozenia celu
na tarczach wskaznikowych Ap i Ap’. Do
tych danych wprowadzone moga byé po-
prawki na dziatanie wiatru, co uskutecznia
si¢ zapomoca koétka recznego 104, ktére
obraca magnesnice przekaznika 105 przy-
rzadu Ap, przekazujacego przewodem 106
kat azimutu przysztego polozenia celu od-
biornikowi przy dziale.

Rozpatrzenie dzialania mechanizmu,
ustalajacego przyszle polozenie celu, wy-
kazuje, Ze mechanizm ten zamienia dwie
wspblrzedne przyszlego polozenia celu
dane w ukladzie prostokatnym na wspél-
rzedne biegunowe, mianowicie odleglosé
Rp i kat azimutu Ap, czyli, innemi stowy,
mechanizm rozwiazuje zadanie z dwiema
niewiadomemi zmiennemi jednoczesnie, u-
rzadzenie zas, jako caltosé, catkuje te row-

nania w sposéb ciagly, czyli dziala w spo-
£6b ciagly, przyczem dokladne dane co do
nastepnego polozenia celu sa otrzymywane
bardzo szybko, aczkolwiek kazda zmiana
jednej zmiennej powoduje odpowiednig
zmiang drugiej zmiennej i odwrotnie.
Wskutek tego oba silniki 96 i 98 dzialaja
jednoczesnie, przyczem bieg kazdego z
nich oddzialywa na bieg drugiego.

Z rozpatrzenia wykresu, przedstawio-
nego na fig. 6, wynika, ze, w celu osiagnie-
cia najlepszych wynikéw, kazdy ze
wzmiankowanych powyzej przelacznikow
obrotowych nie powinien rozrzadzaé bie-
giem jednego silnika, lecz najlepiej, gdy w

zalezno$ci od nastawienia tarcz 41 143 kaz-

dy przelacznik obrotowy taczy si¢ to z jed-
nym to z drugim silnikiem.

Jezeli np. cel znajduje si¢ w miejscu
T, (fig. 6), to zmiane kata Ap tatwiej jest
zastapié odpowiednia zmiana wspélrzed-
nej Yp, niz zmiana odleglosci Rp, podczas
gdy zmiane odleglosci Rp latwiej jest za-
stapi¢ zmiana wspélrzednej Xp, niz zmiana,
kata Ap. Podobniez, gdy cel znajduje sie
w miejscu T,, to zmiang¢ kata Ap latwiej
jest zastapi¢ odpowiednia zmiana wspol-
rzednej X, a zmiane odleglosci — zmiana
wspblrzednej Y. Innemi stowy, pomiedzy
punktami T, i T, silnik 98 nalezy odia-
czyé od przelacznika 86 i polaczyé z prze-
tacznikiem 83, a silnik 96 przetaczyé od-
wrotnie do powyzszego. Jako zasade moz-
na ustalié¢, ze dla punktéw, lezacych po-
miedzy linjami L, i L przelacznik 86 powi-
nien rozrzadzaé silnikiem 98, a przelacz-
nik 83 — silnikiem 96, podczas gdy w wy-
cinku pomiedzy linjami L i L, sprze¢zenie
powinno byé odwrotne. W wycinku L, L,
panuja te same warunki, co i w wycinku
L, L., z ta réznica, iz znaki sa odwrécone,
to znaczy, ze silniki powinny biec w kie-
runkach przeciwnych do poprzednich, a
w wycinku L, L, warunki sa podobne do
warunkéw w wycinku L, L, z ta réznica, Ze
znaki sa réwniez zamienione na odwrotne.



Na fig. 5 przedstawiono urzadzenie, u-
skuteczniajace samoczynnie opisane po-
wyzej przelaczanie silnikéw.

Przetaczniki 86, 86° i 83 i 83‘ rozrza-
dzaja silnikami 96 i 98 za posrednictwem
zespolu przekaznikéw R, R, i R,. Ponadto
urzadzenie to zawiera przetacznik obroto-
wy 120. Przelacznik ten posiada kontakty
L L, L,ilL, zapomoca ktérych usku-
tecznia si¢ przelaczanie silnikéw, gdy urza-
dzenie ma dzialaé wedlug schematuy,
przedstawionego na fig. 6, wpoblizu linij,
nachylonych pod katem 45° do osi wspét-
rzednych, przyczem ramie 121 przelaczni-
ka jest osadzone na walku 40, uwidocznio-
nym na fig. 1. Dtugosé kazdego z pierscie-
niowych kontaktéw wycinkowych L, L, L,,
L, jest nieco wigksza od tuku, odpowiada-
jacego katowi 90°, wskutek czego dziatanie
kontaktéow kazdej pary pokrywa sie ze so-
ba w obrebie kilku stopni, jak to uwidocz-
niaja zakreskowane strefy na fig. 6. Zapo-
‘mocg przekaznikéw R, — R,, ktérych dzia-
tanie jest powszechnie znane w elektro-
technice i nie wymaga bardziej szczegéto-
wego opisu, rozrzad kazdym silnikiem mo-
ze by¢ przekazywany dowolnemu z prze-
tacznikéw 86, 86° lub 83, 83‘, ponadto kie-
runek biegu silnikow moze byé zmieniany
na odwrotny w zaleznosci od potozenia
ramienia 121, lecz w razie ustawienia te-
go ramienia w polozenie, odpowiadajace
ktérejkolwiek z zakreskowanych stref na
fig. 6, silnik bedzie rozrzadzany nadal za-
pomoca, tego kontaktu wycinkowego, ktéry
rozrzad ten uskutecznial poprzednio, az do
chwili przesuniecia sie ramienia 121 cal-
kowicie na nastepny kontakt wycinkowy;
powyzsze zjawisko zachodzi dzieki odpo-
wiedniemu sprzezeniu ze soba obwodéw
przekaznikéw. Powyzsze ma réwniez na
celu zapobiezenie zbyt raptownemu prze-
taczaniu silnikéw, gdy ramie 127 jest usta-
wione lub waha si¢ wpoblizu potozenia,
odpowiadajacego lmjom. nachylonym pod
kqtem 45° na fig. 6.

Obstuga dzial musi wiedzie¢, w kté-
rym wycinku znajduje si¢ kat, pod ktérym
ma by¢ nastawione dziato, przyczem war-
tos¢ tego kata jest rowna sumie wartosci
kata polozenia przyszlego polozenia celu
oraz poprawki tego kata. Poniewaz zarow-
no kat potozenia przysziego polozenia ce-
lu jak i jego poprawka zaleza od poziomej
odleglosci Rp do celu w przysziem jego
polozeniu oraz od wysokosci H, to nalezy
oblicza¢ sume¢ tych czynnikéw zapomocy
wzmiankowanej juz prowadnicy bebnowej
Q; w celu otrzymania kata podniesienia
dla dziala. Odleglosé¢ przyszla Rp, okre-
$lana obracaniem walka 94, mozna wiegc
wykorzysta¢ do powyzszego celu, przeno-
szac obrot tego walka na walek 92, a przez
to i na prowadnice Q,, FiT.

Jak opisano powyzej, powyisze pro-
wadnice sa przesuwane w kierunku osio-
wym w zaleznosci od wzniesienia celu za-
pomoca walka 91; do tego przesuwu moze
wiec byé wprowadzona odpowiednia po-

prawka przez pokrecanie galki 107, przy-

czem obrot watka 108 powoduje obracanie
si¢ wycinka §$limacznicy 109 i przesuw w
kierunku osiowym walka 97 i ramki 90.
Jezeli powierzchnia robocza prowadni-
cy bebnowej, zapomoca ktérej okresla sig
wycinek i kat podniesienia dla dziala, zo-
stala uksztaltowana wlasciwie, to prze-
suw preta 112 bedzie odpowiadal wlasnie
wlasciwemu katowi podniesienia dla dzia-
la, to jest katowi polozenia nastepnego
polozenia celu lacznie z poprawka. Prze-
suw tego preta powoduje zapomocg z¢bni-
cy i koltka zebatego 113 obrét przekaznika
114 i przekazanie obstudze dzial wzmian-
kowanego powyzej kata podniesienia. W
razie potrzeby moga byé zastosowane tar-
cze wskaznikowe 115 i 115°, wskazujace w
przyblizeniu (115) oraz bardziej doklad-
nie (115°) wzmiankowany kat. Moze byé
rowniez wprowadzona poprawka do war-
tosci tego kata zapomoca kéltka recznego
116 i tarczy wskaznikowej 117. Obrét kot-



ka 116 powoduje obrét magnesnicy prze-
kaznika 114, w celu wprowadzenia poza-
danej poprawki do wzmiankowanego kata.

Podobniez, jezeli prowadnica bebnowa
F jest uksztaltowana wlasciwie, to prze-
suw preta 118 bedzie odpowiadal danym,
niezbednym do strzatu, ktére to dane moz-
na przekaza¢ obstudze dziala zapomoca
przekaznika 119.

Do tych danych réwniez moga by¢
wprowadzane pozadane poprawki zapomo-
ca kotka recznego 120 i tarczy wskazniko-
wej 121, poniewaz obrét kotka 120 powo-
duje odpowiedni obr6t magnesnicy prze-
kaznika 119, jak opisano powyzej.

Powyzej opisane zostalo dzialanie i
konstrukcja urzadzenia wedlug wynalaz-
ku, umieszczonego tuz przy dziale. Zwy-
kle jednak, urzadzenie do kierowania o-
gniem dzialowym znajduje si¢ w pewnej
odlegtosci od dziala i moze by¢ ustawione
na innym poziomie. Nalezy wobec tego
zaopatrzyé¢ je w mechanizmy pomocnicze,
wprowadzajace do danych obliczanych
zapomoca tego urzadzenia, poprawki, u-
wzgledniajace réznice w polozeniu urza-
dzenia i dziata; poprawki te sa nazywane
ponizej poprawka na paralakse azimuto-
wa, czyli paralaksa azimutowa, oraz po-
prawka na paralakse w plaszczyZnie pio-
nowej, czyli paralaksa pionowa. Dogod-
nym sposobem wprowadzania paralaksy
azimutowej jest wprowadzanie poziomej
odlegtosci od baterji dziat do urzadzenia
(w postaci sktadowych wzdluz osi prosto-
katnego uktadu wspélrzednych) jako po-
prawki polozenia opisanych wyzej suwa-
kéw 51°, 52° mechanizmu obliczajacego
przyszlte polozenie celu tak, by poprawka
ta zostata juz uwzgledniona w danych, o-
kreslajacych to przyszle polozenie celu,
aczkolwiek poprawka ta nie wplywa na
dzialanie mechanizmu okreslajacego po-
czatkowe potozenie celu. W tym celu zebni-
ce 130 i 130, ktore obracaja kétka zgbate
81, 81, sa zaopatrzone w gwint i nakreco-

ne na sworznie nagwintowane 131, 131,
dajace sie obracaé¢ w uchach 132° suwakow
78 1 79, posiadajacych ksztatt litery T.
Zapomoca obracania gatki nacinanej 133,
osadzonej na sworzniu 131, mozna nasta-
wia¢ zebnicg 130° odpowiednio do wspoél-
rzednej sktadowej Y odleglosci dziala od
urzadzenia do kierowania ogniem dzialo-
wym, a przez pokrecanie galki nacinanej
133° nastawia sie zebnice 130 odpowiednio
do wspolrzednej skladowej X tejze odle-
glosci.

Paralakse pionowa mozna wprowadzi¢
z tatwoscia pokrecaniem galki 707 mecha-
nizmu, obliczajacego poprawke kata poto-
zenia przyszlego polozenia celu; w ten
sposob paralaksa pionowa moze byé wpro-
wadzana bez wplywu na dziatanie mecha-
nizmu, okreslajacego poczatkowy kat po-
tozenia celu.

Aczkolwiek urzadzenie wedlug wyna-
lazku jest przystosowane do kierowania
ogniem dzialowym przy ostrzeliwaniu sa-
molotéw, lecacych na pewnej niezmiennej
wysokosci, to mozna urzadzenie powyzsze
stosowaé réwniez w razie lotu samolotu
na zmiennej wysokosci. W tym przypad-
ku wzmiankowana powyzej gatka 107 i
tarcza wskaznikowa 107° moze by¢ wyko-
rzystana do wprowadzania odpowiednich
poprawek do zmiennego wzniesienia celu.
Inny sposéb polega na tem, Ze obsluga u-
rzadzenia pozostawia koétka reczne 13 i 24
w tem polozeniu, w jakiem one znajdowa-
1y sie¢ w chwili zauwazenia zmiany wznie-
sienia lecacego samolotu i utrzymuje
wskazoéwki tarcz wskaznikowych Eo we
wlasciwem polozeniu przez pokrecanie
kotka recznego H. Urzadzenie bedzie obli-
czato obecne wzniesienie celu, przyjmujac
jako zalozenie, iz szybko$é zmiany Ro po-
zostaje stala podczas tego ,nurkowania”
samolotu. Wskutek tego urzadzenie okre-
§la poczatkowe polozenie celu, w razie
za§ wprowadzenia odpowiednich popra-
wek, w celu okreslenia przysztego potoze-
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nia celu, pocisk rozerwie si¢ dokladnie
przy, celu.

Jak juz wspomniano powyzej, urza-
dzenie wedlug wynalazku moze by¢ stoso-
wane réwniez przy kierowaniu ogniem
dzialowym do celéw ruchomych, posuwa-
jacych si¢ po powierzchni ziemi lub po
wodzie. W tym przypadku odlacza si¢ od
urzadzenia zapomoca sprzegla 150 me-
chanizm, okreslajacy wartos¢ H i laczy
si¢ ze sobg walki 30 i 19 zapomoca sprze-
gla 151, czyli laczy si¢ mechanizm, obli-
czajacy odleglosé do celu, ze skala ze-
wnetrzng 16° tarczy Ho, ktérej skala we-
wnetrzna jest obracana za posrednictwem
silnika 2, rozrzadzanego zapomoca przy-
rzadu do okreslania odleglosci do celu. W
ten sposéb zamiast danych, dotyczacych
wysokosci celu, do urzadzenia wprowadza
si¢ dane, dotyczace odleglosci i przekazu-
je si¢ je tarczy wskaznikowej Ho, nasta-
wianej nastepnie w odpowiedni sposéb
zapomoca kélek recznych 13 i 24. Jezeli
cel znajduje si¢ na tymze poziomie co i u-
rzadzenie, to wskazéwki Eo beda staly na
zerze, a skale zewnetrzne 23 i 23° tarcz Eo
ustawia sie na zero obracaniem kétka recz-
nego H.

Urzadzenie wedlug wynalazku daje
réwniez rozwiazanie zagadnienia kierowa-
nia ogniem dzialowym nawet wtedy, gdy
cel znajduje si¢ na poziomie nizszym lub
wyzszym od poziomu, na ktérym umieszczo-
ne zostalo urzadzenie wedlug wymalazku.

Aby w tym przypadku utowié cel w po-
le widzenia, lunete poszukujaca ET, oczy-
wiscie, odpowiednio opuszcza si¢ lub pod-
nosi, obracajac ja o pewien kat Eo, na-
stepnie za$, odpowiedniem nastawieniem
tarcz Ho i Eo zapomoca kétek recznych 13
i H, kat Fo jest wprowadzany do danych,
obliczanych przez urzadzenie, przez co u-
rzadzenie okresla samoczynnie réznice w
poziomach celu i urzadzenia. Paralakse
pionowa oraz paralakse azimutowa mozna
wprowadzié, w razie réznicy w poziomach

i réznicy w azimucie celu i urzadzenia, w
sposéb opisany powyzej.

Zastrzezenia patentowe.

1. Sposéb kierowania ogniem dzialo-
wym zapomoca okreslania z punktu obser-
wacyjnego przyszlego polozenia rucho-
mego celu, w ktérem wystrzelony pocisk
ma go trafi¢, znamienny tem, Ze poziomy
rzut danego odcinka drogi ruchomego ce-
lu, mierzonego od poczatkowego jego po-
lozenia, rozklada sie na dwie skladowe
wzdtuz osi spétrzednych ukladu prostokat-
nego, zlewajacych sie¢ z kierunkami pét-
noc—poludnie i zachéd—wschéd, poczem
oblicza si¢ szybko$é tych ruchéw i mnozy
si¢ je przez czas lotu pocisku, ktéry ma
trafi¢ do celu, wskutek czego otrzymuje sie
rzut punktu przyszlego polozenia celu, w
ktérem pocisk go dosiegnie, przyczem
przyszle polozenie celu w przestrzni otrzy-
muje si¢ po dodaniu wysokosci na jakiej
leci cel.

2. Urzadzenie do kierowania ogniem
dzialowym sposobem wedlug zastrz. 1, zna-
mienne tem, Ze posiada mechanizm, slu-
zacy do rozkladania odcinka drogi rucho-
mego celu na dwie skladowe, mechanizm,
obliczajacy szybko$é ruchu posuwajacego

sie celu wzdluz kazdej ze wzmiankowa-

nych skladowych, oraz mechanizm, mnoza-
cy kazda z tych szybkosci przez czas lotu
pocisku, ktéry ma byé wystrzelony do tego
celu.

3. Urzadzenie wedlug zastrz. 2, zna-
mienne tem, ze posiada mechanizm do za-
miany wzmiankowanych powyzej wspol-
rzednych na kat azimutu i odlegtosé do ce-
lu oraz mechanizm, wigzacy odleglosé z
wysokoscia, w celu okreslenia kata pod-
niesienia dziala.

4.  Urzadzenie wedlug zastrz. 2 i 3,
znamienne tem, ze posiada przyrzad op-
tyczny, umozliwiajacy obserwowanie ru-
chéw azimutalnych celu, przyrzad wskaz-
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nikowy, obracany zapomoca wrmiankowas
nego przyrzadu optycznego, i zmspét ma-
rzadéw, stuzacych do przesuwania przy-
rzadu wikaznikowego w kierunku promie-
ni ku $rodkowi obrotu tego przyrzadu lub
od tego srodka na odiegloéé, proporcjo-
naing do odleglosci w plaszczyénie pozio-
mej od urradrenia do ruchomego celu.
5, Uragdzenie wedlug zastrz. 2 — 4,
gnamienne tem; e jest: zaopatrzone w
preyrzad do ustalanim zgéry wspolrzed-
nych nastgprego polodenia celu, w zespét
aarzadéw, staacy do przekazywania tewra
przyrzadowi. ' ‘wzmiankowalwych powytej
szybkosci, - pomnozonych: praez czas lotu
pociskn, ktéry ma byt wystrzelony, oraz
w-mechaniem, stukacy do ponownej zamin-
ny wspéirzedaych nastepnego poloienia
celu na kat pototenia celu oraz kat ce-
lownika dziata. ‘

6. Frzadezenie wedbug zastrz. 5; zma-
mienne tem, e ra przyrzady do mierze-
nia: szybkosci staty tachometry. '

7. Urzadzenie wedlug zastrz. 6, zna-
méenne tem,’ ze posinda mechanizm do
wprowadzania poprawek na dziatanie wia-
tru bezposrednio do danych, wykazywa-
nych preez tachometry. :

B.. Urzadzenie wedlug zastrz. 2 — 17,
2namientie tem, Ze dla umozliwienia wmie-
szezania go w pewnej dowolnej odlegtosci
od driala posiada mechaniem, pryekazu-
facy mechanizmowi, okreslajacemu wspét-
rzedne prrysziego pototenin celu, popraw-
ki, zalezne od odleglosci od dziala do u-
ryadzenia.

9.. Urzadzenie wedlug zastrz. 2 — 8,
znamienne tem, ze dla umozliwienia umie-
szczania ‘go na pogziomie, rbenigcym sig od
poziomu, na ktérym ustawione jest dzia-
o, posiada mechanizm do wprowadzania
odpowiednich poprawek, zaleinych od tej
roinicy pozioméw, do okreslonych wspét-
rzeduych prryszlego polozenia celu.

- 10. Urradzenie wedlug zastrz. 2 — 9,
nntpienne tem, #¢ posiada mechanizm,

praekazujacy mechmnizmowi, obliczajace-
mu wspdlrzedne przyszlego polovenia ce+
ta, poprawki na dziatamie wiatru.

11, Urzadyeme wedlug mstrz. 210,
znamienne tem, e mechanizm, stuzacy do
zamiany prostokatnych wspéirzednych
przyszlego poloZemia celu na  pozioma
odleglos¢ i kat pologenia, jest zaopatrzony
w narzad, dziatajacy odpowiednio do skia-
dowej szybkosci ruchu wzdiuz jednej ze
wspbirzednych {X), narzad dzialajacy od-
powiednio do skladowej szybkosci ruchu
wzdluz dragiej wspoirzednej {Y ), mecha-
nizm, wprowadzajacy do obliczeri warto$é
poziomej odleglosci do celu, mechanizm,
wprowadzajacy do obliczer kat polozenia,
ptzyczem oba te mechanizmy sg rozrzm-
dzane niezalezinie od siebie zapomoca wy-
#ej wezmiankowanych narzaddw, oraz w
preelacznik, laczacy wzmiankowane sa-
rzady ze ‘wemiankowanemi mechanizmami
w zaleinosci od tego, w jakim wycinka
pionowej. plaszczyzny przechodzacej prrex
urzadzenie znajduje sie obserwm\rany cel
rachomy.

12, Urzadzenie wed‘lug zastrz, 11, zna-
mienne tem, e posiada narzady, opdZmiar
jace zmiane w polaczeniu wzmiarkowa:>
nych narzadéw ze wzmiankowanemi ‘me-
chanirmami w obregbie pewnych offrami-
czonych stref, przylegajacych do limij, o-
kreslajacych zmiane wycinka,

13. Urrzadzenie  wediug zastrz. 11 i
12, zhamientre tem, e wrzmiankowame na-
rzqdy sq poruszane elektrycznte i rogrza-
dzaja dwoma suwakami, przesuwajacemd
si¢ wzajemnie prostopadle, urzadzenie zas
posiada silnik, dziatajacy w zaleznosci od
gmiany odleglosci w poziomie, oraz silnik,
dzialajacy w zaleinoéci od zmiany azimu-
tu celt, rozrzadzane zapomoca wspomnia-
nych narzadéw, dwuczlonowy mechanirm
do poruszania wzmiankowanych suwakéw,
mechanizm, obracajacy czioay powytsze-
g0 mechanizmu w zaleznoséci od dzialanmia
wzmiankowanych silnikéw, przyrzady, wy-
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kazujace zmiany we wspélrzednych i na-
stawiane odpowiednio do obliczonego obec-
nego polozenia celu, mechanizm do obli-
czania czasu lotu pocisku czesciowo z po-
czatkowej odleglosci do celu oraz czescio-
wo z dzialania silnika, dzialajacego w za-
leznosci od zmiany tej odleglosci, oraz
mechanizm do wiazania ze soba w oblicze-
niach wzmiankowanych szybkosci sklado-
wych i czasu lotu pocisku, przyczem
wzmiankowane poprzednio mnarzady roz-
rzadcze sa nastawiane zapomoca ostatnio
wymienionego mechanizmu.

14. Urzadzenie wedlug zastrz. 2 — 13,
znamienne tem, Ze posiada inecharizm do
obliczania poziomej odleglosci do celu z
jego wysokosci i kata polozenia, bez ko-
rzystania z réwnania, zawierajacego tan-
gens tego kata, zaopatrzony w prowadni-
ce, ktérej kazdy dany punkt odpowiada
znanemu katowi polozenia, odpowiadaja-
cemu stosunkowi znanej wysokosci celu do
nieznanej jego poziomej odleglosci, mecha-
nizm do rozwiazywania tego rdéwnania,
stanowiacego funkcj¢ poziomej odleglosci
az do wartosci, przy ktérych przesuw na-
rzadu, wspéldzialajacego ze wzmiankowa-
na prowadnica, jest rowny znanemu ka-
towi, oraz mechanizm do wprowadzania
tych danych do obliczeri, uskutecznianych
przez inne mechanizmy urzadzenia.

15. Urzadzenie wedlug zastrz. 14,
znamienne tem, Ze posiada tréjwymiaro-
wa prowadnice oraz wspéldzialajacy z nia
narzad, przyczem prowadnica i narzad da-
ja sig¢ obracaé¢ i przesuwaé wzgledem sie-
bie, powierzchnia za$ robocza prowadnicy
jest uksztaltowana tak, iz jej tworzace w
jednym kierunku odpowiadaja wysoko-
$ciom celu, w drugim za$ odpowiadaja po-

ziomym odleglodciom do celu, wskutek
czego przesuw wzmiankowanego narzadu
odpowiada w kazdym punkcie prowadni-
cy katowi polozenia celu, zaleznemu od
jego wysokosci i odleglosci, i mechanizm
do posuwania prowadnicy w jednym kie-
runku odpowiednio do znanej wysokosci
celu, a w drugim odpowiednio do poszu-
kiwanej odleglosci az do chwili, w ktérej
przesuw narzadu stanie si¢ réwny obliczo-
nemu katowi podniesienia dziala.

16. Urzadzenie wedlug zastrz. 2 — 15,
znamienne tem, Zze posiada mechanizm do
obliczania jednym zabiegiem kata podnie-
sienia lufy dzialowej, bez obliczania kata
polozenia przyszlego miejsca celu oraz ka-
ta celownika, zaopatrzony w prowadnice
i wspéldzialajacy z nia narzad przesuwny,
oraz mechanizm, przenoszacy na wzmian-
kowana prowadnice kat polozenia i odle-
glosé nastepnego polozenia celu, przyczem
prowadnica jest uksztaltowana tak, iz
przesuw wzmiankowanego narzadu w kaz-
dym punkcie prowadnicy daje kat podnie-
sienia lufy, odpowiadajacy obliczonym
odleglosci i wysokosci celu.

17. Urzadzenie wedlug zastrz. 16,
znamienne tem, ze tréjwymiarowa pro-
wadnica daje si¢ obracaé i przesuwaé
wzgledem wspéldziatajacego z nia narza-
du w celu podnoszenia i opuszczania go,
przyczem jeden z ruchéw prowadnicy po-
woduje mechanizm, obliczajacy przyszla
odlegtosé¢ do celu, a drugi — mechanizm,
obliczajacy przyszla wysokosé celu.

Sperry Gyroscope
Company, Inc.
Zastepca: 1. Myszczynski,

rzecznik patentowy.
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