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Przedmiotem wynalazku niniejszego jest
przyrzad do mierzenia wielkosci i kierunku
szybkosci ruchu statku powietrznego w zalo-
zeniu, ze wyscko$¢ lotu jest znana,

Przyrzad wedlug wynalazku uwidocz-
niono na rysunku, na ktérym fig. 1 przed-
stawia schemat, wyjasniajacy dzialanie
przyrzadu; fig. 2 i 3 przedstawiaja przyrzad

do uskuteczniania poprawek na wiatr; fig. 4

przedstawia widok zgory przyrzadu, fig. 5—
widok tegoz przyrzadu zboku, fig. 6 —
szczegol konstrukcyjny przegubu limijki,
fig. 7 — szczegolna postaé przegubowego
osadzenia linijki, fig. 8 — widok zdory od-
miany wykenania przyrzadu.

Przy wyjasnianiu zasady wynalazku za-
klada sig, ze w czasie badania statek po-
wietrzny posuwa si¢ w prostej linji, przy-

czem przyjmuje sig, iz statek posuwa sie
poziomo. W przeciwnym razie przyrzad po-
daje rzut szybkosci na plaszczyzne pozioma.

Linja A X (fig. 1) oznacza droge, po kto-
rej posuwa si¢ badany statek na wysokosci
h, linja za§ x — rzut na plaszczyzne po-
zioma, na ktorej znajduje sie obserwator O.
Zaklada sig, ze obserwator stale celuje w
kierunku badanego statku zapomoca nie-
uwidocznionego na rysunku celownika, kté-
ry pozostaje stale réwnolegly do linijki
0 A :

Linijka moze obracaé si¢ w plaszczyznie
Z O A dokota punktu O, natomiast pla-
szczyzna Z O A moze obracaé si¢ dokota
linji poziomej O Z, jak na zawiasach.

Nastawianie odbywa si¢ w sposéb na-
stepujacy. Linijka zostaje oparta na nieru-



chomym precie poziomym A, B,, réwnole-
“glym do zawiasy O Z, i umieszczona na na-

stawionej wysokosci h, ponad plaszczyzng .

pozioma obserwatora. Punkt A, oparcia li-
nijki moze $lizgaé si¢ wzdluz tego preta,
bedac poruszany zapomoca dowolnego ukla-
du, uruchomianego recznie.

Z drugiej strony zawiasa O Z moze byé
pizesuwana réwnolegle w plaszczyznie po-
ziomej zapomoca odpowiedniego uktadu.

Obydwa ruchy umozliwiaja oczywiscie
skierowanie linijki na kazdy punkt prze-
strzeni, przyczem ten sposéb nastawiania,
posiadajacy specjalne wlasciwosci, stanowi
istotng ceche wynalazku.

Niech litera V oznacza szybkos$é posuwa-
nia si¢ statku powietrznego w kierunku linji
A X, a litera x, — kat, ktéry tworzy za-
wiasa O Z z rzutem a x linji A X na pla-
szczyzne pozioma.

Latwo mozina wykazaé, ze szybkosé po-
suwania si¢ punktu a po linji a b, réwno-
leglej do zawiasy; ‘wyniesie:

V cos x.

Droga rachunku latwo réwniez wykazaé,
ze szybko$¢ posuwu, ktéra nalezaloby na-
da¢ zawiasie, aby celownik byl stale skie-
rowany na badany statek, wyniesie:

V sin x.

Poniewaz linijka O A jest oparta nie na
linji A X, lecz na prostej A, B,, umieszczo-
nej na wysokosci h,, zatem. szybkosc punk-
tu A, jest réwna:

V cos x h .
szybkosé zas przesuwama si¢ zawiasy wy-
nosi: -

V sin x%.

, Przyim’uia,c.( Ze stosunek % jest réwny

statej k, otrzymuje sie )ako wartosci szyb-
kosci:

k:V cos x oraz k V sin x.

W zalozeniu, ze nastawianie ruchéw
punktu A, i przesuwanie linijki jest sprze-
zone z dzialaniem licznika obrotéw, poda-
ne wyzej szybkosci moga byé odczytywane
na tych licznikach.

Przyrzad moze obraca¢ si¢ dokota osi
pionowej, zatem podczas obracania sie tego
przyrzadu z szybkosciag obrotowa licznika,
tenze bedzie wskazywal szybkos¢ zerowa
zawiasy, otrzymuje si¢ wiec w danej chwili:
k V sin x = O, a poniewaz ani stafa &, ani
szybkosé V nie moga byé réwne zeru, zatem:
x = 0.

Innemi slowami, jezeli przy obracaniu
si¢ przyrzadu dokola osi pionowej szybkosé
przesuwania zawiasy staje si¢ réwna zeru,
woéwczas kierunek tej zawiasy jest réwno-
legly do kierunku szybkosci posuwania sie
statku. Mozna wiec odniesé ten kierunek
w stosunku do dowolnego, nieruchomego w
przestrzeni kierunku, obranego jako po-

czatek.

Poniewaz w tym czasie kat x, jest row-
ny zeru, licznik, sprzezony z drugim ru-
chem nastawnym, wskaze szybkosé & V po-
suwania sie statku tak, iz licznik moze byé
wycechowany odpowiednio.

Dopéki kierunek i szybkosé statku bada-
nego pozostaja niezmiienne, niema potrzeby
przesuwania zawiasy. Zaréwno szybkoéé
punktu A,, jak i wskazania drugiego liczni-
ka pozostaja bez zmiany.

W tym przypadku celowanie jest nad-
zwyczaj latwe obok bardzo duzej scistosci
pomiaréw.

Aby otrzymaé szybko$é posuwania sig
statku badanego wzgledem szybkosci wiatruy,
nalezy do szybkosci, otrzymanej sposobem
podanym, dodaé wektér, réwny i przeciwny
szybkosci' wiatru, nazywany ponizej wekto-
rem poprawki na wiatr.



Wektor ten mozna .rozlozyé na dwie
skladowe, z ktérych jedna — bedzie rzutem
na kierunek pélnoc-potudnie, druga zas —
rzutem na kierunek wschod-zachéd.

Urzadzenie posiada w tym przypadku
tarcze D (fig. 2), slizgajaca sie wzdluz osi
A B tarczy P!, ktéra mozie znéw §lizgaé
si¢ wzdluz osi C d, prostopadlej do tej osi,
tak iz obydwie osie przecinajg si¢ w $rod-
ku tarczy P'. Tarcze D i P! stanowia po-
nadto zespél, dajacy sie obracaé naokolo
osi nieruchomej O.

Os C d na poczatku nalezy skierowaé
wzdluz linji péinoc-poludnie. Odpowiednia
podziatka g,, naniesiona na tej osi, umozli-
wi przesunigcie tarczy P! o skladowa pét-
noc-poludnie wektora poprawki na wiatr.

Tak samo mozna przesunaé tarcze D
wzdluz osi AB o odcinek, przedstawiajacy
na podzialce g, skladowa wschod-zachod
poprawki na wiatr,

Srodek wigc tarczy D zostanie w ten
sposéb przesunigty wzgledem osi O! tarczy
D o wektor poprawki na wiatr.

Tarcza ta posiada kotowa podziatke
szybkosci oraz promieniowa podzialke ka-
tow.

Na tarczy P' umieszczona jest linijka
E F z podziatka szybkosci, zaopatrzona w
suwak ze wskaznikiem G, ktéry moze prze-
suwaé si¢ wzdluz srednicy tarczy.

Odliczajac na linji O G (fig. 3) szyb-
kos¢ wzgledem ziemi, odczytang na po-
przednio podanym liczniku, otrzymuje sie
szybkosé O’ G wzgledem powietrza, jezeli
linja OO’ oznacza przesuniecie $rodka tar-
czy, przedstawiajace wektor poprawki na
wiatr.

Wielkosé szybkosci odczytuje sig¢ na ko-
tach tarczy D, a jej kierunek — na promie-
niach tejze tarczy.

Na fig. 3 odczytuje sig, np.
40, kierunek 10.

Dziatanie przyrzadu (fig. 4 i 5) jest roz-
patrzone ponizej w dwéch przypadkach.

Luneta celownicza L najlepiej jest pry-

szybkosé

zmatyczna, gdyz jest ona bardziej wygodna
przy obserwacjach. :

Luneta ta jest osadzona na linijce A ze
szczeling, przedstawiajaca prosta, O A A
(fig. 1).

Luneta L jest przesuwana zapomoca,
mechanizmu do poziomego przekazywania
ruchu, wykonanego 'w nastepujacy sposéb.
Linijka A jest osadzona zapomocg przegubu
O, na osi, prostopadlej do plaszczyzny li-
nijki, oraz na osi poziomej OO, oznaczaja-
cej zawiase (fig. 1). Pozioma o§ OO obraca -
sie¢ w nakretkach E', E' poziomych s$rub
réwnoleglych V?, V!, rozmieszczonych pro-
stopadle do tej .osi. -

Sruby te sa nastawiane zapomoca két-
ka R' i polaczone laricuchem c¢,, opasuja-
cym koétka zgbate r', r!, lub tez zapomoca
jakiejkolwiek innej pedni réwnowazne;j.

Zapomoca dowolnego sprze¢zenia mecha-
nicznego $ruby te uruchomiaja licznik C T,
osadzony na przyrzadzie. Powyzszy ruch
odpowiada - przesunieciu zawiasy wedlug
fig. 1 w poziomej plaszczyZnie odniesienia.

W innej odmianie linijka A moze byé
napedzana tylko jedng $ruba i jedna na-
kretka lub tez zapomoca innego mechani-
zmu znanego. '

Luneta L jest przesuwana z jednej stro-
ny w poziomej plaszczyZnie odniesienia, jak
to wspomniano powyzej, z drugiej za$ stro-
ny jest ona przesuwana zapomocg drugiego
mechanizmu do poziomego przekazywania
ruchu, umieszczonego wzgledem poziomej
plaszczyzny odniesienia w odleglosci, pro-
porcjonalnej do wysokosci h przedmiotu A.
Ten drugi mechanizm do poziomego prze-
kazywania ruchu jest wykonany w sposéb
nastepujacy.

Linijka A opiera si¢ précz tego na na-
kretce E® poziomej sruby V3, obracanej két-
kiem R3. Dzigki szczelinie linijka moze §li-
zgaé si¢ po nakretce E3, ktéra posiada w
tym celu czopek a, zakoriczony tbem, przy-
czem $ruba V3 jest réwniez réwnolegla do
zawiasy O, O. :



Sruba {a jest osadzona obrotowo w
dwéch nakretkach E? $rub pionowych V2,
Jedna z nakretek posiada licznik obrotow
C T? dowolnega rodzaju.

Sruby V2 sa sprzezone lafcuchem e¢,,
opasujacym kotka r?, r%, lub zapomoca po-
dobnego ciegna tak, iz w razie uruchomie-
nia kétka R?, polaozonego sztywno z jed-
nf nakretka, obydwie nakretki E* wznosza
si¢ na te sama wysokosé, przyczem sruba V3
" preesutwa si¢ pionowo, pozostajac zawsze
poziomo i réwnolegle do swych polozen po-
przednich.

Calosé jest osadzona na podstawce S,
obracajacej si¢ dokola pionowego czopka
w, umacewanego w.nieruchomej podstawce
S2. Obydwie padstawki mogg byé sprzeZone
zapomoca dowolnej §ruby dociskowej B.
Caly przyrzad jest ustawiony na nierucho-
mej podstawie zewnetrznej S%.

Catloéé adpowiada w zupelnasdci schema-
towi wedlug fig. 1.

Aby licznik obrotow C T2, posiadajacy
odpowiednia podzialke, umozliwil odczyt
szybkasoi statku badanego wystarczy:

1. ustawié¢ srube V2 (przedstawiajaca
prosta A, B, wedlug fig. 1) na wysokosé
pionowa, proporcjonalng do wysokosci h
statku badanego, przyczem to wzniesienie
pionowe odczytuje sie na podzialce k (fig. 5),

2. skierowaé odpowiednio podstawke
S?%, abracajac ja dokola osi w tak, aby gru-
ba V% zostata zgrubsza skierowana wzdiuz
kierunku posuwania si¢ statku badanego
(przyblizone nastawienie kierunku $ruby
mozna wykonaé z latwoscia z bledem naj-
wyzej do 30°),

3. ohracajac kélkiem R! i celujac lu-
neta, nalezy nastawié linijke tak, aby jej
ptaszczyzna byla skierowana na statek ba-
dany,

4. podazaé za statkiem badanym, obra-
cajac jednoczesnie kétkiem R! i kotkiem R3,
ktore obraca linijke,

5. zmienia¢ stopniowo katowe usta-
wienie przyrzadu na podstawce tak, aby

szybkosé obrotu kétka R! zmniejszala sie
az do zera, a to przez uwzglednienie wska-
zan licznika C T, ktéry mierzy szybkosé
obrotéw tedo kolka, badz tez poprostu, wy-
czuwajac zwalnianie kdtka R1,-

6. podazaé w dalszym ciagu za stat-
kiem badanym zapomocq kotka R®.

Licznik C T? wskaze wowczas szybkosé
posuwania si¢ statku.

Fig. 2 przedstawia przyklad wykona-
nia przyrzadu, uwzgledniajacego szybkosé
wzgledna w stosunku do szyhkosci wiatru.

Przyrzad moie byé osadzony na nieru-
chomym walku pionowym, przyczem linij-
ka E F pozostaje sprzeiona z podstawka
St

Odliczanie szybkosci V na tej linijce
moze' byé wykonywane badZ bezposrednio
przez obserwatora, badZ mechanicznie za-
pomacy licznika obrotéw C T2, sprzezone-
go w dowolny sposéb.

W urzadzeniu tem zastosowane sa licz-
niki obrotéw o wskazywaniu ciaglem, elek-
tryczne, elektromechaniczne lub mechanicz-
ne z napedem zegarowym i t. d. w rodzaju
najbardziej rozpowszechnianych licznikéw
szybkosci, stosowanych na samochodach.

Linljka A (fig. 4 i 5) moze byé réwniez
osadzona przegubowo na poziomej osi wide-
lek F (fig. 6), obracajacych si¢ na czopie
pionowym, ktéry moze obracaé si¢ na osi
O, O, sztywno polaczonej z nakretkami
Er, E* bez jakichkolwiek przegubéw.

W tym przypadku linijke moze stanowié
okragly pret, przesuwajacy si¢ w walcowej
prowadnicy, obracajacej si¢ na nakretce EB.

Zachowujac poprzedni rodzaj linijki ze
szczeling (fig. 4 i 5) mozna rozmiesci¢ jej
przeguby wedlug fig. 7.

Obserwator znajduje si¢ w plaszczyznie
O O A drogi posuwania sie¢ statku badane-
go. Luneta L jest osadzona na linijce A ze
szczelina.

Linijka jest zakericzona pierscieniem B,
ktéry moze obracaé si¢ w pierscieniu wspét-
srodkowym C, osadzonym na osi O, O.



Ustréj ten dziala dokladnie tak samo,
jak przyrzad wedtug fig. 4 i 5.

Linijka A jest ponadto przediuzena po-
za §rodek pierscieni, przyczem na jej kon-
cu walcowym osadzona jest tulejka D,, zao-
patrzona w pozioma o§ F F*, prostopadla do
tulejki.

Os jest osadzona w widetkach F F’ G,
podobnie jak w odmianie wedlug fig. 6,
przyczem of D, G jest pionowa i przecina
$rodek pierscieni.

Os F F* jest zatem prostopadta do linij-
ki i jednoczesnie do osi D, G, a zatem do
plaszczyzny A D, G, ktéra jest pionowa pta-
szczyzna celowania, przechodzaca przez ob-
serwatora i statek badany. Obracanie osi D,
G odtwarza zatem zmiany azymutu statku
badanego, ktére moga byé odezytane na od-
powiedniej podzialce, sztywno polaczonej z
ta osia.

Tak samo mozna odczytywaé obrét osi
F F', otrzymujac w ten sposéb wzniesienie
statku (kat, ktéry stanowi linja celowania z
plaszczyzna pozioma).

W celu ulatwienia celowania zamiast
stosowania jednej linijki A mozna na osi O,
O (fig. 4 i 5) osadzié¢ dwie linijki réwnole-
gle, polaczone zapomoca lacznika. Na kaz-
dej z linijek umieszczona jest luneta tak, aby
przyrzad mogly obstugiwaé dwie osoby,
przyczem jedna osoba jest zajgta nastawia-
niem jednego ruchu, druga zas§ — nastawia-
niem drugiego. Linijka dodatkowa, osadzona
wedlug znanej zasady réwnoleglobokéw
przegubowych, nie jest uwidoczniona.

Konstrukcja innej odmiany przyrzadu
ma na celu przyspieszenie nastawiania go.
W tym przypadku obstuga nie potrzebuje
dazyé, aby sprowadzié¢ do zera szybkosé, po-
dang zapomoca licznika, sprzezonego z ru-
chem zawiasy, a zatem niema potrzeby obra-
cania przyrzadu dokola osi pionowej w ce-
lu sprowadzenia tej szybkosci do zera.

Licznik bedzie zatem wskazywal sktado-
wg, szybkosci statku, prostopadla do zawia-
sy. Drugi licznik pokazuje zawsze skladowa

tejze szybkoséci, réwnolegla do zawiasy.-
Obydwa wige liczniki daja dwie sktadowe
szybkosci wzdluz osi prostopadliych. Mozna
wiec z latwoscia otrzymaé ich wypadkowa,
ktéra jest szukana szybkoscia.

Fig. 8 przedstawia inny przyktad wyko-
nania przyrzadu. Dwie réwnolegle sruby V,
i V, 83 opasane taficuchem C,, przyczem po
$rubach tyeh przesuwa si¢ suwak C,, stano-
wiacy ich nakretki. Korbka M, umozliwia
obracanie tych §rub oraz dowolne przesuwa-
nie suwaka.

Na suwaku osadzona jest sruba V,, pro-
stopadta do §rub V, i V,, ktéra przesuwa na-
kretke E, zaopatrzona we wskaznik /. Sruba
V jest obracana zapomoca zgbatych kétek
stozkowych p, p,. Kétko p, jest osadzone na
$rubie V, natomiast kétko p, jest zaklinowa-
ne na walku A tak, ze moze §lizgaé sie
wzdluz tego watka i moze byé przesuwana
zapomocg kciuka D,, przytwierdzonego do
suwaka C, i umieszczonego w pierécienio-
wym rowku kétka. Walek A jest obracany
zapomoca korbki M, kitéra umozliwia do-
wolne przestawianie nakretki £ na $rubie,
niezaleznie od ruchu suwaka C,.

Wskazowki, posiadajace ten sam srodek
co i liczniki szybkosci, sa polaczone mecha-
nicznie w dowolny sposéb ze srubami V, V,
oraz z walkiem A.

W razie utrzymania tych wskazéwek w
potozeniu, zgodnem ze wskazowkami licz-
nikéw, przez obracanie korbek M i M,,
wskaznik I nakretki E (jezeli stosunek ru-
chow jest obrany odpowiedrio) przesuwa sie
w dwéch prostopadlych kierunkach, ‘pro-
porcjonalnie do prestopadiych skiadewych
V sin x oraz V cos x, ktére sa wskazywane
zapomocy licznikéw. ,

Wektor O I, ktéry lacey wska#nik I =z
poczatkiem O ruchéw tefe wskaZnika,
przedstawia zatem szybko§é V statky bada-
nego tak pod wzgledem wielkosei, jak i kie-
runku.

Przy odczytywaniu tej wielkodei i kie-
runku mozna réwniez uwzglednié szybkosé



wiatru, przyczem wystarcza umiescié w tym
celu przyrzad wedtug fig. 2° pod wskazni-
kiem I tak, aby sérodek tego przyrzadu po-
krywatl :si¢ z punktem O.

Oczywiscie, mozna réwniez zadowolié
si¢ odczytaniem skladowych szybkosci na
licznikach i przeniesieniem tych sktadowych
na podziatki, ktérych wskazniki sa sprzezo-
ne z ruchem érub V, V, i watka A.

Zastrzezenia patentowe.

1. Przyrzad do mierzenia szybkosci i
kierunku ruchu statku powietrznego wzgle-
dem ziemi lub wzgledem szybkosci wiatru,
znamienny tem, Ze zawiera lunete (L), prze-
suwang z jednej strony mechanizmem do po-
ziomego przekazywania ruchu (E', V1), u-
mieszczonym w poziomej plaszczyZnie od-
niesienia, z drugiej za§ strony — drugim

mechanizmem do poziomego przekazywania

‘ruchu (E3, V3), umieszczonym wzgledem po-

ziomej plaszczyzny odniesienia w odleglo-
$ci, proporcjonalnej do wzniesienia (h) stat-
ku (A), a ktérego kierunek ruchu jest pro-
stopadly do kierunku przesuwania sie pierw-
szego mechanizmu, dzieki czemu mozna §le-
dzi¢ statek (A) przy pomocy lunety, mani-
pulujac obydwoma mechanizmami, i wyzna-
czyé szybkosé tego statku na podstawie szyb-
kosci przesuwania sie tych mechanizméw.

2. Przyrzad wedlug zastrz. 1, znamien-
ny tem, ze zespél, skladajacy sie z lunety
(L) i dwéch mechanizméw (E', V1) i (E3,
V3), jest umieszczony nastawnie, co pozwa-
la na uzyskiwanie réwnoleglosci miedzy kie-
runkiem przesuwania sie drugiego mecha-
nizmu (E3, V3) i kierunkiem (AX) lotu stat-
ku wskutek obracania tego zespolu az do
chwili, gdy nie trzeba juz poruszaé pierw-
szego mechanizmu. .

3. Przyrzad wedtug zastrz. 1, znamien-
ny tem, ze posiada licznik (CT'), porusza-
ny mechanizmem (E", V'), co pozwala na
oznaczanie chwili, w ktérej zostaje uzyska-
. na réwnoleglto§é dokladna miedzy kierun-

kiem przesuwu mechanizmu (E3 V3) i kie-
runkiem (AX) lotu statku. :

4, Przyrzad wedlug zastrz. 1, znamien-
ny tem, e posiada licznik (CT2), mierzacy
w kazdej chwili szybko§¢ przekazywania
ruchu mechanizmu (E3 V3), stuzacego do
przesuwania lunety (L), co pozwala na od-
czytywanie na tym liczniku, o prawie sta-
tym wspélczynniku, szybkosci lotu statku.

5. Przyrzad wedlug zastrz. 1, znamien-
ny tem, ze luneta (L) jest umieszczona na
linijce (A).

6. Odmiana przyrzadu wedlug zastrz.
1, znamienna tem, ze posiada dwie linijki,
utrzymywane réwnolegle, z ktérych kazda
jest zaopatrzona w lunete.

"~ 1. Przyrzad wedtug zastrz. 5, znamien-
ny tem, ze linijka (A) jest polaczona prze-
gubowo z osig (O, O), umieszczong w po-
ziomej plaszczyZnie odniesienia i porusza-
na w tej plaszczyznie, prostopadle do jej
osi, przyczem ta linijka jest przesuwana po
suwaku (E?), posuwanym réwnolegle do tej
osi i umieszczonym ponad ta plaszczyzna
pozioma w odleglosci, proporcjonalnej do
wzniesienia (h) statku.

8. Odmiana przyrzadu wedlug zastrz.
5, znamienna tem, zZe linijka {A) jest osa-
dzona przegubowo na poziomej osi widetek,
obracanych na czopie pionowym, wahliwym
na poziomej osi (O, O), przesuwanej w po-
ziomej plaszczyZnie odniesienia, z drugiej
za$ strony linijka ta $lizga si¢ w obrotowej
prowadnicy, utrzymywanej nakretka (E3),
poruszajaca si¢ nazewnatrz plaszczyzny od-
niesienia.

9. Przyrzad wedlug zastrz. 5, znamien-
ny tem, ze linijka {A) jest zaopatrzona w
piersciei (B), obracany ‘w pierscieniu (C),
potaczonym z osia pozioma (O O), umie-
szczong w poziomej plaszczyZnie odniesie-
nia, przedluzenie zas linijki (A) stanowi-
drazek, osadzony przegubowo w widetkach
(F F'), umieszczonych wewnatrz pierscieni
(B i C), co pozwala mierzyé na osi (D G)
ruchy katowe linijki (A), t. j. zmiany azy-



mutu statku, niezaleznie od pionowego po-
chylenia tej linijki.

10. Przyrzad wedlug zastrz. 1, zna-
mienny tem, Ze posiada wskaznik (1), poru-
szany réwnolegle do dwéch osi prostopa-
dlych, przeprowadzonych przez przyjety za
poczatek srodek (O), co pozwala, przy na-
daniu temu wskaznikowi ruchéw wzgledem
tych osi, proporcjonalnych do szybkosci
przesuwania mechanizméw, rozrzadzajacych
luneta (4), na ograniczanie w kazdej chwili
miedzy srodkiem (O) i wskaznikiem (I)
wektora, przedstawiajacego szybkos¢ (V)
statku powietrznego, co do kierunku i wiel-
kosci.

11. Przyrzad wedlug zastrz. 3, 4 i 10,
znamienny tem, ze wskaznik (I) jest osa-
dzony przesuwnie na $rubie (V3), utrzymy-
wanej suwakiem (C2?), poruszajacym sie
wzdtuz réwnoleglej sruby (V*, V2), prosto-
padiej do $ruby (V?), przyczem obracanie
tych $rub powoduje ruchy wskaznika w kie-
runkach prostopadlych.

12, Przyrzad wedlug zastrz. 10, zna-
mienny tem, ze posiada uklad do przesuwa-
nia wskaznika (1) réwnolegle do jednej z
osi, rozrzadzajacy wskazowka, ktérej sro-
dek obrotu odpowiada srodkowi obrotu licz-
nika (CT") lunety (L), umieszczonej w po-
ziomej plaszczyznie odniesienia, oraz uklad
do przesuwania wskaznika (/) réwnolegle
do drugiej osi, rozrzadzajacy wskazowka,
ktérej srodek obrotu odpowiada srodkowi
obrotu licznika (CT?2), umieszczonego naze-
wnatrz poziomej plaszczyzny odniesienia,
co pozwala przez przesuwanie wskaznika
(1) na utrzymywanie tych wskazéwek na-
przeciwko wskazéwek szybkosci licznikow
(CT*, CT?), ptzyczem wskaznik ten wyzna-
cza kierunek i wielko$é¢ szukanej szybkosci.

13. Przyrzad wedlug zastrz. 11, zna-
mienny tem, ze posiada dwa stozkowe kola
z¢bate (p i p?), z ktérych pierwsze jest osa-
dzone na koricu sruby (V?3), drugie zas, po-
taczone z suwakiem (C2?), jest osadzone
przesuwnie na walku ((A4), réwnoleglym do
§rub (V11 V2),

14. Przyrzad wedlug zastrz. 10, zna-
mienny tem, ze posiada tarcz¢ (D) z po-
dzialtka kolowg szybkosci i promieniowa ka-
tow, ktérej srodek jest przesuwany réwno-
legle do dwéch nieruchomych osi prostopa-
dlych, przeprowadzonych przez o§ obrotu
(O) zespolu nastawnego na odleglosci, pro-
porcjonalne do skladowych szybkosci wia-
tru wzdluz tych osi, co pozwala na okresla-
nie, migdzy $rodkiem tarczy (D) i wskazni-
kiem (1), wektora szybkosci statku powietrz-
nego wzgledem szybkosci wiatru.

15. Przyrzad wedlug zastrz. 2 i 14,
znamienny tem, ze jest zaopatrzony w utrzy-
mywana zapomoca nastawnego zespotu li-
nijke (E F) z podzialka szybkosci, ktéra to
linijka jest umieszczona nazewnatrz pozio-

'mej plaszczyzny odniesienia réwnolegle do

kierunku przesuwania si¢ i posiada suwak
(G), poruszajacy si¢ przed tarcza (D), prze-
prowadzony przez os$ obrotu zespotu nastaw-
nego i polaczony z licznikiem obrotéw (CT2),
umieszczonym nazewnatrz poziomej pla-
szczyzny odniesienia, co pozwala na zesta-
wianie na tarczy (D) szybkosci wiatru (0o)
oraz szybkosci statku powietrznego wzgle-
dem ziemi, t. j. na okreslanie szybkosci
(O G) tego statku wzgledem szybkosci wia-
tru.

René Riberolles.
Zastepca: M. Skrzypkowski,
rzecznik patentowy.
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