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Zapomoca, urzadzenia wedlug patentu
Nr. 12785 okresla si¢ elementy strzalu z
praktycznie wystarczajaca dokladnoscia
tylko w pewnych granicach, o ile przy
bocznem wyprzedzeniu s°. w plaszczyznie
poziomej nie jest przekroczony kat 22!.".
Przy wigkszych katach s°. powstaja jed-
nak znaczne réznice tak miedzy teoretycz-
nie dokladng wartoscig odleglosci pozio-
mej celu X_ i okreslona odlegtoscia pozio-
ma X', jak rowniez miedzy teoretycznie
wlasciwym katem bocznego wyprzedzenia
s, i okreslonym zapomoca urzadzenia ka-
tem wyprzedzenia s°..

Niniejszy wynalazek usuwa te niedo-

godnosé. Wynalazek dotyczy urzadzenia,
ktore umozliwia teoretycznie dokladne o-
kreslenie poziomej odlegtosci do celu X,
i kata bocznego wyprzedzenia s, takie w
tym przypadku, gdy ten kat jest wigkszy
od 227." i gdy to urzadzenie stuzy za cen-
tralny przyrzad-dla dowddcy i jest usta-
wione w znacznej odleglosci od stanowi-
ska baterji, przyczem jest uwzgledniony
takze tak zwany czas martwy ©', ktory
jest potrzebny do cdtykania zapalnikéw po-
ciskéw, tadowania dzial i dania strzalu
przy elektrycznem przenoszeniu rozkazéow
i jest niezalezny od czasu O, potrzebnego
do wycelowania dziala w kierunku i na



wysokosé na podstawie ustnego lub telefo-
nicznego rozkazu.

e L M p .
* Tb niezaleine wprowadzenie czaséw

martwych ©i 0w dwa niezalezne jeden

od drugiego centralne przyrzhdy dla do_:-”'

wodcy jest konieczne, poniewaz przy
ustnem przekazywaniu rozkazéw czas O
musi byé wprowadzony do mechanizméw
przyrzadu wyprzedzajacego, aby te. . wy-
przedzenia obejmowaly nietylko czas, po-
trzebny do odtykania zapalnika, fadowania

trzebny do nastawienia dziala w kierunku
i na wysokosé, poniewaz przy elektrycz-
nem przesylaniu rozkazéw azymut i ele-
wacja dziala s nastawione aZ do chwili
strzalu. Wskutek tego czas martwy @, po-
trzebny do odtykania zapalnika, }adowania
i dania strzalu, nalezy wprowadzi¢ do tego
przyrzadu, ktéry okresla tylko wyprzedze-
nie, zalezne od odtykania zapalnika, a nie-
zalezne od bocznego wyprzedzenia s,.
Réznica, jaka ujawnia si¢ przy okresla-
niu wyprzedzenia s, zapomoca urzadzenia
wedlug patentu Nr 12785 w poréwnaniu z
tecretycznie doktadnem wyprzedzeniem s,
wynika z fig. 1. ,
Na tej figurze litera P oznaczono stano-
wisko centralnego przyrzadu dowédcy, li-
tera A — polozenie celu, posuwajacego si¢
w kierunku strzatki w chwili celowania, li-

tera B — polozenie celu w chwili trafienia

wen, litera C — rzut punktu B na przedlu-
zony kierunek PA w chwili celowania do
celu A. Jezeli promieniem PC z punktu P
opisaé luk, to otrzyma si¢ przy okreslonym
kacie s°, punkt D. Odleglos¢ PA=X’ od-
powiada odleglosci poziomej do celu w
chwili celowania, odleglos¢ AB = ) jest
rzutem drogi celu na pozioma ptaszczyzne,
ktora cel przebywa podczas lotu pocisku i
czasu martwego. AC = A okresla sktado-
wa rzutu A drogi w poziomej plaszczyznie
wzdluz poczatkowego kierunku, a BC = A,
— odpowiednia skladowa boczna rzutu
drogi celu w tej samej plaszczyznie, przy-

czem tuk DC jest tukiem kata s_ bocznego
wyprzedzenia. Okreslong zapomoca cen-
tralnego przyrzadu dokladna pozioma od-
leglos¢ punktu D stanowi PC=PD=X? +
+ A, = X i do niej jest dostosowany
kat's’. bocznego wyprzedzenia. Nato-
miast teoretycznie okreslona doktadna od-
legto$¢ pozioma punktu B stanowi odle-
glas¢ PB = X, ktorej odpowiada teore-

** tycznie doktadny kat s, bocznego wyprze-
, . dzenia, . _. .
dziala i dania strzatu, lecz takze czas, po- -

- Jak -wida¢:na ;ig:-é,-niedokladne okre-
$lenie punktu B nastepuje wskutek tego, ze

~w przyrzadzie’ wedlug patentu Nr 12785,

stuzacym do mechanicznego okreslania wy-
przedzen, jest zastosowany uklad, sklada-
jacy sie z dajacego sie¢ przesuwaé kotka
ciernego I w polaczeniu z dajagcym sie obra-
ca¢ na czopie 2 wycinkiem ciernym 3. Két-
ku 1, osadzonemu na walku 6, nadaje sie
zapomoca wrzeciona 5 ruch posuwisty
wzdluz promienia wycinka 3 w funkcji su-
my algebraicznej X? + A z czasowej od-
leglosci poziomej X2, do celu A od central-
nego przyrzadu P w chwili celowania i skla-
dowej odlegtosci A toru A celu A oraz
ruch obrotowy zapomoca watka 6 w funk-
cji bocznej sktadowej A, torud celu A.

Z tego wynika, ze przy obrocie kétka 1
w funkcji A obraca sie wycinek o kat
bocznego wyprzedzenia s°,, a gdy kétko 1
przesuwa si¢ jednoczesnie w funkcji
X? + A, przesuwaja sie takie na fig. 2
nieuwidocznione a polaczone z watkiem 6
wskazéwki bebnéw funkcyjnych, zaopatrzo-
nych w nomegramy krzywych, okreslaja-
cych czas lotu pocisku, elewacje i odtyka-
nie zapalnika réwniez w zaleznosci od tej
funkcji, wskutek czego punkt trafienia o-
kresla wtedy punkt D (fig. 1), rézniacy si¢
od dokladnego punktu teoretycznego.

Mechaniczne urzadzenie wedlug wyna-
lazku do ckreslania teoretycznie doktadne-
go punktu trafienia przy ustawieniu przy-
rzadu centralnego na stanowisku baterji
jest uwidocznione na fig. 3. W tem urzadze-




niu kotko cierne 1 (fig. 2) zastepuje kotko
zebate 8, umieszczone w palaku 5° i osadzo-
ne na walku 6 zapomoca klina. Kétko 8 za-
zgbia si¢ z ze¢bnica, prowadzona w tym sa-
-mym palgku 5° prostopadle do osi walka 6;
zebnica jest wodzona zapomoca czopa. 10
w podluznym rowku linjalu 1/, dajacego
si¢ obraca¢ na czopie 12 i zastgpujacego
wycinek 3 urzadzenia wedlug fig. 2. Przez
nagwintowany otwér palaka 5° przechodzi
wrzeciono 5, osadzone réwnolegle do wat-
ka 6 kotka zebatego 8.

Na to urzadzenie przenosi si¢ ruchy,
powstajace przy sledzeniu celu, w taki spo-
s6b, ze wrzeciono 5 otrzymuje ruch obroto-
wy w zaleznosci od sumy algebraicznej
X2 + A, ze znanej chwilowej odleglosci
poziomej X? do celu A od przyrzadu cen-
tralnego P lub baterji i sktadowej A dro-
gi celu A, natomiast watek 6 jest obracany
w zaleznosci od znanej bocznej sktadowej
A drogi A celu A. Wskutek tego przesu-
wa sie palak 5, a wraz z nim takze kétko
zebate 8 z zebnica 9 na watku 6 w zalezno-
$ci od tej samej sumy X2+ A . Jednocze-
énie z tym ruchem posuwistym kélko zeba-
te 8 wykonywa ruch obrotowy razem z wat-
kiem 6 w zaleznosci od A_, wskutek czego
polaczona z nim zgbnica 9 wsuwa si¢ lub
wysuwa w zaleznosci od tej samej funkciji.
Te ruchy przenosza sie zapomoca czopa 10
zebnicy 9 na linjat 11, na ktérym uwidocz-
nia si¢ odleglos$é pozioma X od celu B do
baterji lub' znajdujacego si¢ na tem
stanowisku przyrzadu centralnego P (fig.
1) w odpowiedniej skali jako odleglosé¢ osi
czopa 12 linjalu 11 od osi czopa 10 z¢bnicy
9, przyczem kat bocznego ‘wyprzedzenia
jest okreslony przez kat s_, ktory tworzy o
podluznego rowka linjalu 17 z prostopadia,
rzucong z punktu przeciecia sie tej osi z
osia czopa 12 na rzut osi zebnicy 9 na pla-
szczyzne pozioma, okreslona przez o$ po-
dluznego rowka linjatu 717. Do czopa 10
zebnicy jest przymocowana linka 13, prze-
prowadzona przez srodek czopa 12 do be-

benka funkcyjnego (fig. 7), na ktéry zosta-’
je w ten sposéb przenoszony ruch w zalez-
nosci od okreslonej zapomocg tego urza-
dzenia odleglosci poziomej X .

Urzadzenie, oparte. na tej samej zasa-
dzie, jest przedstawione na fig. 4. To urza-
dzenie rézni si¢ od poprzedniego tem, ze
palak 5' z kétkiem zebatem 8 i zebnicag 9
wedlug fig. 3 jest zastapiony klockiem 5%,
przesuwanym wzdluz wrzeciona 5, urucho-
mianego w zaleznosci od sumy algebraicz-
nej X? + A . W klocek 5 jest prostopa-
dle do wrzeciona 5 wkrecone wrzeciono 14
z nakretka 15, ktérej czop 10 jest wodzony
w podluznym rowku linjalu, dajacego sie
obracaé na czopie 12. Wrzeciono obraca sie
w zaleznosci od A, wskutek czego prze-
suwa sie rowniez w tej zaleznosci znajdu-
jaca si¢ na nim nakretka 15. Odlegtosé po-
zioma X _ jest okreslona w tym przypadku
tak samo, jak w poprzednim przykladzie,
przez odleglosé pozioma pomiedzy osiami
czopéw 12 i 10, natomiast kat bocznego wy-
przedzenia okresla kat s, pomiedzy osig
podtuznego rowka linjalu 17 i prostopadta,
rzucona z punktu przecigcia si¢ tej osi z
osia czopa 12 na rzut osi wrzeciona 14 na
plaszczyzne pozioma, okreslong przez ro-
wek podluzny linjalu 11.

Teoretyczng zasade, na ktérej opiera sie
caly uktad urzadzenia do okreslania pozio-
mej odleglosci X® celu B i przynaleznego
kata bocznego wyprzedzenia s® wzgledem
baterji a ze stanowiska oddalonego od ba-
terji, uwidocznia schemat na fig. 5. Na tej
figurze linja A° B oznacza rzut drogi celu
A’, posuwajacego si¢ w uwidocznionym kie-
runku, na pozioma plaszczyzne. Stanowi-
sko baterji znajduje si¢ w miejscu a, odda-
lonem od stanowiska przyrzadu P o odle-
glosé Pa. Punkt A’ jest rzutem celu na ptla-
szczyzne pozioma w chwili wystrzatu, przy-
czem PA okresla odlegtosé pozioma celu od
przyrzadu P w chwili celowania, natomiast
litera B oznaczono poziomy rzut celu w
chwili trafienia w niego, czyli tak zwany



‘punkt trafienia. Kat pomiedzy linja Pa
(podstawa) i prostopadia, rzucona ze sta-
nowiska przyrzadu P na kierunek aA’, jest
oznaczony litera g.

Przy zalozeniu, ze przyrzad centralny
oraz lufa dziala sa nastawione na podsta-
wowy kierunek np. pélnoc — poludnie, a
ich osie, okreslajace kierunek podstawowy,
sa rownolegle, nalezy okresli¢ odleglosé po-
zioma X’ do celu B i kat bocznego wyprze-
dzenia s® dla baterji ze stanowiska P przy-
rzadu, ktéry znajduje si¢ w odleglosci Pa
od stanowiska a-baterji.

Osiaga si¢ to przez mechaniczne rozwig-
zanie prostokatnego tréjkata @ B b. Oby-
dwie przyprostokatne tego tréjkata, czyli
bok -ab, okreslony suma algebraiczna
X? + Pasin p+ A, w ktérej X?, oznacza
chwilowa pozioma odleglosé do celu A ze
stanowiska P w chwili celowania, Pa sin f—
skladowa odleglos¢ podstawy Pa, a A_ o-
znacza skladowa A drogi celu A, oraz bok
bB, okreslony przez sume algebraiczna Pa
cos f + A, wktérej A, oznacza boczng
skladowa drogi A celu A, okreslone w pta-
szczyznie poziomej, sa w kazdej chwili ce-
lowania znane. Chodzi wiec o mechaniczne
rozwigzanie réwnan: :

Xb X, + Pa.sin B+ A x

-1

(1)
cos s’
Pa.cos B + A s

— N
Xm+Pa.sinB + Ax

tgsz

co przeprowadza si¢ zapomocg urzadzenia,
uwidocznionego na fig. 6.

Istotnemi czesciami takiego urzadzenia
s3 dwie wspolosiowo jedna nad drugg osa-
dzone tarcze 17 i 20, z ktérych tarcza 17
jest zaopatrzona w podziatke azymutowa
22, wedlug ktérej na poczatku celowania
zostaje ustawiona wskazéwka 21 drugiej
tarczy 20 na kat g azymutu baterji @ w sto-

sunku do przyrzadu centralnego P (fig. 5).
Po nastawieniu azymutu baterji zabezpie-
cza si¢ wzajemne polozenie obydwdch
tarcz, a na podzialce 23 tarczy 20, ktéra
biegnie od srodka P do wskazéwki 21, ozna-
cza si¢ w odpowiedniej skali polozenie
punktu a, czyli odleglosci Pa stanowiska
baterji @ od stanowiska przyrzadu, czyli

podstawe. Gdy po tem nastawieniu sledzi .

sie cel, tarcza azymutalna 17 bedzie obra-
cana zapomoca walka 18 lub slimaka 19 w
zaleznosci od azymutu celu A Przy tym
ruchu tarczy 17 czubek wskazowki 27 zo-
staje tak przestawiony, ze zawsze wskazu-
je na miejsce a polozenia baferji na po-
dzialce 23 tarczy 20. W tym celu wskazow-
ka 27 jest wykonana w postaci zg¢bnicy,
prowadzonej w jarzmie 26, osadzonem na
wrzecionie 25 i zaopatrzonem w kétko recz-
ne 24. Zebnica zazebia sie¢ jednoczesnie z
koétkiem zebatem 30, osadzonem w tem sa-
mem jarzmie 26 w taki sposéb, ze przy ob-
rocie wrzeciona 25 przesuwa si¢ wzdtuz wa-
tu 28 razem z jarzmem, a jednoczesnie mo-
7e byé obracane razem z walkiem 28 zapo-
moca kétka recznego 29. Boczny przesuw
wskazéwki przy obrocie wrzeciona 25 na-
stepuje w zaleznosci od iloczynu Pa . cos §,
natomiast ruch w kierunku prostopadiym
do poprzedniego, powodowany przez obrét
watka 28, nastepuje w zaleznosci od iloczy-
nu Pa . sin 8.

Opisane ruchy obrotowe, zapomoca kto6-
rych wskazéwka 27 zostaje przestawiana w
dwéch prostopadlych wzgledem siebie kie-
runkach, sg przenoszone oddzielnie do dal-
szych mechanizméw przyrzadu. Przytem
ruch obrotowy wrzeciona 25, ktéry powo-
duje boczny przesuw wskazowki 27 w za-
leznosci od iloczynu Pa . cos 8 i ktéry zapo-
moca przekladni np. z kot zebatych 31 jest
przenoszony na przekladnie réznicowa (dy-
ferencjal) 34, dodaje sie do ruchu obroto-
wego w zaleznosci od bocznej sktadowej
A, drogi A celu A, ktéra powstaje przy
bocznem sledzeniu celu. Ten ruch obrotowy

;



doprowadza si¢ do dyferencjatu 34 od jego
drugiej strony, poczem wypadkowy ruch
obrotowy, odbywajacy si¢ w zaleznosci od
sumy algebraicznej obydwéch wspomnia-
nych sktadowych Pa cos § + A% , zostaje
przenoszony zapomoca watu 38 i kota ze-
batego 40 na wrzeciono 42, na ktérem jest
osadzona nakretka 43 z czopem prowadni-
czym, umieszczonym.w rowku podiuznym
linjalu 44, dajacego sie¢ obracaé na czopie
45. Ruch obrotowy watka 28, ktéry powo-
duje prostopadly do tego watka przesuw
wskazéwki 27 w zaleznoéci od iloczynu
Pa . sin g, zostaje, podobnie jak w poprzed-
nim przypadku, przeniesiony zapomoca
przekladni két zebatych 32 na dyferencjal
33, ktéry dodaje ten ruch do ruchu obroto-
wego w zaleznosci od algebraicznej sumy
X2 +A_, ktéry powstaje przy $ledzeniu
wysokosci i jest doprowadzany do dyferen-
cjalu 33 z drugiej strony. Otrzymany przez
dodanie wspomnianych sktadowych wypad-
kowy ruch w zaleznosci od Pa . sin f+
X? + A = X’ przenosi sie na watl 37, wy-
konany w postaci wrzeciona, a z niego za-
pomoca przektadni z két zebatych 39, 39°
i walu 41 na wrzeciono 37° réwnolegte do
watu 37 i obracajace sie z ta sama szybko-
$cig. Te dwa wrzeciona tworza prowadnice
ramy 47, w ktérej prostopadle do kierun-
ku jej przesuwu jest osadzone dajace sie
obracaé wrzeciono 42, uruchomiane zapo-
mocg dyferencjalu 3¢ w zaleznosci od A®.
Osadzona na tem wrzecionie 42 nakretka
43 wykonywa wiec jednoczesnie ruch po-
suwisty w dwéch prostopadlych do siebie
kierunkach, a mianowicie ruch boczny
wzdluz wrzeciona 42 w zaleznosci od A® i
prostopadly do tegoz ruch wspélnie z rama
47 w zaleznosci od X® , wskutek czego pro-
wadzony w podluznym rowku linjatlu 44
czop 43 obraca linjal okolo jego czopa 45
w takie polozenie, ktére w odpowiedniej
skali okresla odleglos¢ pozioma X* celu B
od baterji a (odlegtosé osi czopa 45 linjatu
44 od osi czopa nakretki 43) oraz przyna-

lezny kat wyprzedzenia bocznegdo S, po-
miedzy osia podluznego rowka linjalu 44 i
prostopadla rzucong z punktu przeciecia
si¢ tej osi z osig czopa 45 na 0§ wrzeciona
42, na ktérem przesuwa sie nakretka 43.
W ten sposéb otrzymana wartosé odle-
glosci poziomej X?, czyli ruch nakretki 43
wzdiuz osi linjalu 44 w zaleznosci od tej
funkcji, zostaje przenoszony zapomocy lin-
ki 46, przymocowanej do czopa nakretki 43
i przeprowadzonej przez srodek czopa ob-
rotowego 45 linjalu 44, na zaopatrzony w
nomogram wysokosci lotu pocisku bgben 47
(fig. 7), ktory bedzie sie obracal w zalezno-
sci od X°. Gdy obraca si¢ jednoczesnie za-
pomocy kéltka recznego 48 wrzeciono 49 w
taki sposéb, ze czubek przesuwajacej si¢ po
niem wskazéwki 50 stale przesuwa sie po
krzywej nomogramu, odpowiadajacej wila-
sciwej wysokosci lotu ostrzeliwanego celu
(samolot), to wskazéwka 50 i wrzeciono 49
beda si¢ przesuwaly w zaleznosci od czasu
lotu pocisku ¢, do punktu trafienia B, po-
niewaz nomogram krzywych wysokosci jest
wykonany w prostokatnym ukladzie spéi-
rzednych w zaleznoéci od wysokosci A lotu
celu i jego odleglosci poziomej X. Ruch ob-
rotowy wrzeciona 49 przenosi si¢ zapomocg
slimaka 51 i dyferencjalu 53 na beben 52 z
nomogramem krzywych odtykania zapalni-
ka, wykonanym w prostokgtnym ukladzie
spolrzednych w zaleznosci od czasu trwa-
nia lotu pocisku # i wysokosci lotu celu. Z
drugiej strony wprowadza sie¢ do dyferen-
cjalu 53 ruch obrotowy, zalezny od czasu
martwego ¢', potrzebnego do odtykania za-
palnika pocisku, tadowania i wystrzelenia,
i spowodowany przez - obrét slimaka 55
przy ustawianiu uwzgledniajacej czas mar-
twy podziatki 61 wzgledem nieruchomej
wskazéwki 62. Te dwa ruchy obrotowe do-
daje si¢ algebraicznie w dyferencjale 53,
wskutek czego beben 52 obraca sie w zalez-
nos$ci od sumy algebraicznej ¢, i czasu mar-
twego ©’. Gdy wiec zapomoca koétka recz-
nego 57 wrzeciono 58 obraca sie tak, Ze czu-



bek wskazéwki, przesuwajacej si¢ po wrze-
cionie, przesuwa si¢ stale po odpowiedniej
krzywej nomogramu na bebnie 52, to wrze-
ciono 58 obraca sie w zaleznosci od odtyka-
nia zapalnika c_. Ten ruch obrotowy wrze-
ciona 58 przenosi si¢ zapomoca przekladni
$limakowej 59 na silnik 60 urzadzenia w ce-
lu elektrycznego przekazywania rozkazéw
od przyrzadu centralnego do baterji.

Uwidocznione na fig. 2, 3, 4 i 6, lecz
nieoznaczone liczbami kétka reczne ozna-
czaja te czesci centralnego przyrzadu, kto-
re przy sledzeniu celu, poruszajacego sie
poziomo na znanej -wysokosci. ze znanag
szybkoscia, powoduja ruchy obrotowe w za-
leznosci od tych funkcyj, ktére sa podane
przy tych kétkach recznych.

Zastrzezenia patentowe.

1. . Urzadzenie do samoczynnego okre-
¢$lania elemeniéw strzatu przy strzelaniu do
ruchomych celéw w powietrzu lub na ziemi,
znamienne tem, ze przy ustawieniu cen-
tralnego przyrzadu dla dowddcy na sta-
nowisku baterji lub poza tem stanowiskiem
odleglos¢ pozioma (X_lub X’ ) od baterji
do celu po uwzglednieniu -~ wyprzedzenia
bocznego {'s;lub S’ ) jest okreslana przez
przeciwprostokatng prostokatnego tréjkata
(P,C, Blub a, b, B), ktérego jedna z dwéch
przyprostokatnych, znanych co do kierunku
i wielkoséci, stanowi funkcje sumy alge-
braicznej X2 + A x lub X/ + A x + Pa. sin f,
czyli funkcje sumy chwilowej poziomej od-
leglosci (Pa = X? ) od celu (A) do central-
nego przyrzadu (P) i skladowej odlegto-
$ci (A x) drogi celu (4) celu {A) lub funk-
cje sumy obydwoch poprzednich i sktado-
wej odleglosci Pa . sin B baterji {a) od
przyrzadu centralnego (P), natomiast dru-
ga przyprostokatna (C, B lub bB) stanowi
funkcje sumy algebraicznej bocznej skta-
dowej (4,) drogi (4) celu {A) lub funk-
cje.tejze sumy i bocznej sktadowej Pa.cos f
podstawy (Pa) w plaszczyznie poziomej,

przyczem w przypadku eleldryczrego prze-
kazywania rozkazéw od przyrzadu central-
nego (P} do bateriji {a) zostaje uwzglednio-
ny czas martwy (®'), potrzebny do odtyka-
nia zapalnikow, tadowania i strzelania..

2. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, zna-
mienne tem, ze posiada linjal, na ktérym
pozioma odleglos¢ (X_ ) od celu (B) do sta-
nowiska baterji jest okreslana przez odle-
glosé od osi czopa (12) tego linjalu do osi
czopa (10} zebnicy {9), wodzonego w po-
dtuznym rowku linjalu, ktéra to zebnmica
iest osadzona w palgku (5} i daje sie prze-
suwaé prostopadle do osi wrzeciona (5),
wzdluz kiérego daje sie przesuwaé patgk
(5°), przyczem ze¢bnica (9) zazebia sig z kot-
kiem zebatem (8), osadzonem w tym samym
palaku {5°) na wale (6), wzdluz ktérego
daje sig¢ przesuwac razem z palakiem (5°) i
z¢bnica (9) przy obrocie wrzeciona (5) w
zaleznosci od sumy algebraicznej X? '+ A,
przyczem koétko zebate (8} zostaje jedno-
czesnie obracane w zaleznosci od znanej
bocznej sktadowej (A ) drogi ( A ) celu,
wskutek czego zostaje nastawione boczne
wyprzedzenie, ktore okresla kat /S_) po-
miedzy osia podluinego rowka linjalu i
prostopadla, rzucona z punktu przecigcia
sie tej osi z osig czopa {12) linjalu (11) na
rzut osi zebnicy (9) na plaszczyzne pozio-
ma, okreslong przez o$§ podtuzng linjalu.

3. Urzadzenie wedlug zastrz. 1 i2, zna-
mienne tem, ze odleglos¢ pozioma (x_ ) ce-
lu (B) od stanowiska baterji jest okreslana
przez odlegtosé osi czopa (12) linjatu (11)
od osi prowadzonego w podluznym rowku
linjatu czopa (10) nakretki (15), ktéra
przesuwa si¢ w zaleznosci od znanej bocz-
nej skladowej (As ) drogi{ A ) celu (A) po
wrzecionie (14}, osadzonem w jarzmie (5°)
prostopadle do osi wrzeciona (5), na kto-
rem przesuwa si¢ jarzmo {5} w zaleznosci
od sumy algebraicznej X2+ Ax, przyczem
boczne wyprzedzenie okresla kat (s_) po-
miedzy osia podluznego rowka linjatu i
prostopadla, rzucona z punktu przeciecia




sie tej osi z osia czopa (12) linjatu (11) na
rzut osi wrzeciona (14) na ptaszczyzne po-
zioma.

4. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, zna-
mienne tem, ze do okreslania ze stanowiska
oddalonego od baterji odlegtosci poziomej
(X?) od celu {B} do bateriji {a) i odpowied-
niego kata (S?) bocznego wyprzedzenia
sktadowych Pa . sin f i Pa . cos f podsta-
wy (Pa) posiada dwie jedna nad druga roz-
mieszczone wspolosiowe tarcze (17, 20), z
ktorych jedna (17) jest zaopatrzona w po-
dziatke azymutowa (22) i obraca sie w za-
leznosci od azymutu (A” ) w chwili celowa-
nia, natomiast druga tarcza {20} jest zaopa-
trzona we wskazéwke (21) i zostaje usta-
wiona wedlug podzialki azymutowej (22)
na tarczy (17) w kierunku, okreslonym
przez stanowisko przyrzadu i baterji, przy-
czem na podzialce, wykonanej w odpowied-
niej skali wzdluz linji taczacej punkt srod-
kowy (P) tarczy (20) ze wskazéwka (21),
zostaje oznaczone polozenie stanowiska ba-
terji {2) wzgledem stanowiska przyrzadu
centralnego (P), czyli podstawa (Pa),
wskutek czego, gdy przy $ledzeniu celu
wskazéwka (27), dajaca sie przesuwaé w
dwoch prostopadlych kierunkach, zostaje
nastawiana w taki sposéb, ze jej czubek
stale oznacza na podzialce (23) gérnej tar-
czy (20) polozenie baterji, to wrzeciono
(25), zapomoca ktérego zostaja spowodo-
wane boczne przesuwy wskazéwki (27),
obraca si¢ w zaleznosci od bocznej sklado-
wej (Pa . cos f) podstawy (Pa), natomiast
wal (28), stuzacy do uruchomiania wska-
zowki (27) w kierunku prostopadtym do jej
bocznego przesuwu, obraca sie w zalezno-
$ci od skladowej (Pa . sin ) podsta-
wy (Pa).

5. Urzadzenie wedlug zastrz. 114,
znamienne tem, ze posiada przektadnie két
zebatych (31), zapomoca ktérej ruch obro-
towy wrzeciona {25), powodujacy boczny
przesuw wskazowki (27) w zalezinosci od
~ bocznej skladowej (Pa . cos f) podstawy

(Pa), przenosi sie na dyferencjal {34), w
ktérym ten ruch dodaje si¢ algebraicznie do
ruchu obrotowego, odbywajacego sie w za-
leznosci od bocznej skladowej (4,) drogi
(4) celu {A) i przenoszenego podczas sle-
dzenia celu na ten dyferencjal z drugiej je-
go strony, poczem tak osiagniety wypadko-
wy ruch obrotowy, odbywajacy si¢ w zalez-
nosci od algebraicznej sumy obydwéch
wspomnianych sktadowych (Pa . cos f +
+ A, = A?)zostaje przenoszony zapomo-
ca walu (38) i przektadni két zebatych {40)
na wrzeciono {42), na ktérem w tej samej
zaleznosci (A?) przesuwa si¢ nakretka
(43), zaopatrzona w czop, prowadzony w
pedluznym rowku linjalu (44), da]qcego sie
cbracaé na czopie (45).

6. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, 4 i 5
znamienne tem, ze ruch obrotowy walu
(28), zapomoca, ktérego zostaje uruchomia-
na wskazéwka (27) w zaleznosci od skla-
dowej (Pa . sin f§) podstawy (Pa), zostaje
przenoszony zapomocg przekladni kot ze-
batych (32) na dyferencjal {33), w ktérym
dodaje sie algebraicznie do ruchu obroto-
wego odbywajacego si¢ w zaleznosci od al-
gebraicznej sumy X? + A i przenoszonego
na ten sam dyferencjal podczas sledzenia
za celem z drugiej jego strony, poczem tak
osiagniety wypadkowy ruch, odbywajacy
sie¢ w zaleznosci od algebraicznej sumy oby-
dwéch wspomnianych skladowych (Pa . sin
p + X2, + A = X’ ), zostaje przenoszony
na watl (37), wykonany w postaci wrzecio-
na, ktéry z ta sama szybkoscig uruchomia
drugie réwnolegle wrzeciono (37°), przy-
czem na obydwéch wrzecionach przesuwa
sie rama (47 ), w ktérej znajduje si¢ prosto-
padte do kierunku przesuwu ramy wrzecio-
no (42) z nakretka (43), ktore jest urucho-
miane w zaleznosci od sumy algebraicznej
Pa.cos p + A s= A’ wskutek czego
podczas jednakowych do siebie prostopa-
dtych przesuwéw nakretki {43) w zalezno-
§ci od X° i A’ linjal (44), prowadzony
zapomoca, czopa tej nakretki, zostaje obré-



cony okolo czopa (45) w takie polozenie,
ktére na odpowiedniej podzialce podaje
odleglosé pozioma (X?) od celu (B) do ba-
terji (a) oraz wyprzedzenie boczne, ktére
okresla kat (S°) pomiedzy osia linjalu a
prostopadla z punktu przeciecia sie tej osi
z osia czopa linjalu na o§ wrzeciona (42),
na ktérem przesuwa sie nakretka (43).

7. Urzadzenie wedlug zastrz. 1 —6,
znamienne tem, Ze przy elektrycznem prze-
kazywaniu rozkazéw z przyrzadu central-
nego do baterji beben funkcyjny (52), zao-
patrzony w nomogram krzywych odtykania
zapalnika jest uruchomiany zapomoca dy-
ferencjalu, do ktérego doprowadza sie z
jednej strony ruch obrotowy, zaleiny od
czasu lotu pocisku (7, ), ktéry powstaje
przy przesuwaniu wskazéwki (50) po krzy-
wej wysokosci na bebnie (47), a z drugiej
strony ruch obrotowy, zaleiny od czasu
martwego (®’), potrzebnego do odtykania
zapalnika, ladowania i dania strzalu, po-
wstajgacy wskutek obrotu slimaka (55) przy
nastawianiu odpowiedniej podziatki czaso-
wj (61) wzgledem nieruchomej wskazéwki

(62), wskutek czego beben (52) z krzywemi
odtykania zapalnika zostaje obracany w
zaleznosci od sumy algebraicznej (f,+ @)
czasu trwania lotu pocisku i czasu martwe-
go, przyczem beben (47) z krzywemi wyso-
kosci jest obracany zapomoca linki {46),
przeprowadzonej przez czop obrotowy (45)
linjatu (44) i przymocowanej do nakretki
(43), przesuwajacej si¢ w podluznym row-
ku linjatu (44), wskutek czego, gdy wrze-
ciono (58) obraca si¢ tak, iz czubek znaj-
dujacej sie na niem wskazéwki (56) stale
posuwa si¢ po odpowiedniej krzywej nomo-
gramu bebna (52), to wrzecino to bedzie sie
obracato w zaleznosci od odtykania zapal-
nika (C_ ), ktéry to ruch zostaje przenoszo-
ny zapomoca przekladni srubowej (59) na
silnik (60) do elektrycznego przekazywa-
nia rozkazéw.

Akciova spoleénost,
dtive Skodovy zdvoedy v Plzni

Zastepca: Inz. F. Winnicki,
rzecznik patentowy.



.Do opisu patentowego Nr 22335.

Figd 4,

B———c¢
J7) Y 8
v x|
A a ),
—t o
3 ;
* l*( rwu me_ DW )
\ .MH . vl Q \NB M.v
393 | T
/ X\wu\w.m\.\&wk‘nubx i
JI 2 138
Fig.2. - |
S— H={7(09)
Fkat s T :\.N.J.J.u Axwvmb.w.. 34
e —— As) ) RN
: ] . Yy 2
T@\/ /_w/HML/, 1() ,
. = _ .
mﬁu.. P 4 Y : m@ n.ouE
Xm t dx 5
‘ 147) "9
\Qh Nﬁhv = T .\W\ 7 ..s}\..m_\i‘\{‘\i 77 %@.' V “ \ i . .
(a . ) Loy 25 26 R.sin
f QNV . * u.\.\\w& (L 0 %Qw.nou E = 24 - J ( A)
0 S, 9 |4 \ | 32 13 28 29
12 2 1 _ ; 60 \01\, \%| Env
o 10 . =457 58 56. |
e A =
Fig - ﬁwm (4s) [T z T
.\ ﬂxﬂwbxv 17 ..|l u.MM.....h....ﬁu — . ~ \\ .
; et
§tk) jht) %2 5T

Druk L. Boguslawskiego i Ski, Warszawa.



	PL22335B3
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


