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Utrustning for simulert beskytning av et
mal med et side—Aog hgydesvingbart vapen.

~ For at militare.kampﬁvelser skal kunne gjennomfdres pé-en
realistisk mdte uten fare for skader pd materiell og perscnale, fore-
‘ligger der et stort behov for en utrustning for simulert beskytning
av mél,'SErlig bevegelige sidanne, f.eks. kampvogner, andre kjoretésyer,
landingsfartbyér eller lignende, ved hjelp av et vdpen, f.eks. en
kanon eller rakettkastef som er oppstilt i terrenget eller montert
pd en bevegelig barer. Et spesielt behov‘foreiigger for en anordning
til & simulere kamp mellom kampvogner. For at kampsvelsen. skal kunne
~gjéhnomf6res pd en mest-mulig realistisk mite, md simuleringsutrust-
ningen vere utformet slik at den ikke hindrer at milet, resp. vépenet
med'betjening3oppfbrervseg pévden méte som ville vere,nathrlig under
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virkelig kamp. Videre bor den vare utfofmet slik at den umiddelbart
indikerer om et avfyrt simulert "skudd" med vépenet i virkeligheten
ville ha truffet det beskutte mdl. Ennvidere md simulerihgéanordningen
gi utslag som ikke bare viser noSyaktigheten ogAdyktighgten
av personalet som betjener vépenet, men ogsd viser ndyaktigheten og
paliteligheten av de innsiktningsmidler vipenet er forsynt med, f.eks.
sikte, forsprangsvinkelberegner , styreservomotorer for innstilling
av vapenet o.s.v, 4 L o
Ved simuleringsutrustningef til de ovenfor angiﬁfe formal
har det allerede tidligere vart foreslatt & erstatte eller simulere
et med vapenet avfyrt skudd med en strdlingspuls som sendes ut i
en retning avhengig av vdpenets innstilling og ligger innen det optiske
bslgelengdeomrdde f.eks. fra en laser 'som, hvis den treffer det
onskede madl, pavirker en stradlingsmottagende 1nnretn1ng som er plasert
pé& midlet, og som pad passende mite indikerer at den har mottatt en
stralingspuls utsendt fra vadpenet. Simuleringsutrustninger basert
p4 dette prinsipp er f.eks. beskrevet i U.S. patentskrift nr. 3.143.811
og 3.243.896. De tidligere kjente simuleringsutrustninger av denne-
generelle art har imidlertid vert utfort slik at de ikke har muliggjort
virkelig realistiske stridsdvelser ute i dpent terreng og spéSielt
ikke tvelser med beskytning av bevegelige mil ved hjelp av vApen
montert pa bevegelige bzrere, slik det f.eks. er tilfelle ved kampvogn=
dueller. Arsaken til disse mangler ved de kjente simuleringsutrustninger
er i forste rekke at man ved disse ikke i nodvendig grad har tatt
hensyn til dels at en optisk strdlingspuls har en rettlinjet for-
plantningsbane, mens et virkelig prosjektil har en krum bane, og dels
at forplantningstiden for en optisk stralingspuls fra vipenet til det
onskede mal er forsvinnende i forhold til flukttiden for et virkelig
prosjektil. Videre har man ikke tatt tilstrekkelig hensyn til at det
i tilfelle av virkelig kamp og serlig med et vdpen montert pd en
bevegelig bzrer i alminnelighet onskes & endre vapenets innstilling
og ogsad ofte dets plasering like etter at et skudd har vert avfiyrt,
Hensikten med den foreliggende oppfinnelse er derfor & skaffe
en forbedret utrustning til simulert beskytning av et mal, é&rlig et
bevegelig mdl, med et side- og hoydesvingbart vépen, serlig et vipen
montert pd en bevegelig bzrer, hvor utrustningen péd i og for seg kjent
mite innbefatter en strilingssender som tjener til & sende ut en smal
optisk strdlingsbunt og er slik montert pd eller koblet til vapenet
at den fSlger dettes side-. og hoydesvingningsbévegelser, organer til
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.aktivering av .stralingssenderen for utsendelse av en kortvarig
strdlingspuls en fastsatt tid etter et manuelt utlésbart signal
som simulerer avskytningen av- et prosjektil fra Vépenet, samt en
p& milet plasert strdlingsfolsom mottageranordning til & indikere
eventuelt mottatte~strélingspulser.-' _

" Hva som karakteriserer simuleringsutrustningen ifélge opp-
finnelsen,er i den forbindelse at strdlingssenderen innbefatter et
element som er lagret dreibart for endring av strdlingsretningen sivel
i side- som i hoyderetning; og som kan lédses i en slik fastlagt stilling
i forhold til vipenet at senderens strilingsretning blir parallell med
vépenets skuddretning,'er_gyrostabilisert i uldst tilstand samt er
koblet -til en servomotor til & dreié elementet i en retning for
endring av strallngsretnlngen i hoyderetnlngen i overensstemmelse med
et styresignal som tilfdres servomotoren, samt-.at en kalkulator er inn-
rettet til 3 beregne flukttiden for et virkelig prosjektil avskutt
mot mélet'ved>hjelp av.vépenet, og den korrekte overhdydevinkel for
vapenet for beskytning av-milet og & frembringe et sighal som er
proporsjonalt -med denne overhﬁydeviﬂkel;'samtidig som denne kalkulator
er innrettet til under innvirkningen av det'manuelt utléébaré signal
som simulerer en prOSJektllavskytnlng, A oppheve lasnlngen av det
element som bestemmer strallngsretnlngen og tilfdre den nevnte servo- .
motor det med den beregnede overhoydev1nkel proporsaonale signal som
styresignal samt & aktivere strallngssenderen etter et tlds1ntervall
'svarende til den’ beregnede flukttid for prOSJektliet.

Da strallngssenderen ved utrustningen ifdlge oppflnnelsen er
slik montert p& eller koblet til det side- og hdydeinnstillbare vapen
at den fdlger vapenets side~ og héydeinnstillingsbevegelser, og
stralingssenderens innstilibare gyrostabilisérte element som be$temmérv
strélingsretningen sivel i h6Ydef som i sideretning, normalt er last
i en slik stilling i forhold til vdpenet at senderens strdlingsretning
er parallell med vépenets skuddretning,. vil stralingsretningen stémme
overens med vipenets skuddretning i det oyeblikk da avfyringen av et
skudd simuleres f.eks, véd inntrykning av vapenets avfyringsknapp. -
Strallngsretnlngen vil derfor vare beheftet med akkurat samme fell
som. 1nn51ktn1ngen av -vapenet,uansett om disse eventuelle feil er
fordrsaket av innsiktningsfeil begitt av vdpenets betgenlng, feil i
de overhoyde- og. forsprangsvinkler som.anslas. av betjeningén eller
helt eller de1v1s beregnes med en skuddlednlngsutrustnlng, eller av
feil ved vapenets 51ktem1dler og 1nnst1111ngsorganer.‘ﬂ- o
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‘Ved at l&sningen mellom det element som bestemmer stradlings-
senderens strélingsretning,og vipenet ved den.simulerte avfyring av et
skudd deretter er gyrostabilisert, vil.senderens stralingsretning ikke
bli pavirket av.eventuelle side- og hdydeinnstillingsbevegelser av
vépenet etter det simulerte avfyringsoyeblikk. Ved at utrustnihgens
kalkulator ennvidere beregner den korrekte overhsydevinkel for be-
skytning av mélet med vapenet og ved hjelp av servomotoren som er.
koblet til det gyrostabiliserte element som bestemmer strdlings-
retningen, senker senderens stralingsretning med ndyaktig denne over-
hoydevinkel og dessuten beregner den korrekte flukttid til-madlet for
et virkelig prosjektil samt aktiverer senderen og utsender en stralings-
puls forst etter denne tid, vil den utsendte stralingspuls treffe -
mdlet og pavirke den strélingsftlsomme mottagerinnretning pd dette
bare under den forutsetning at vapenet var korrekt innsiktet pd tids-
punktet for den simulerte avfyring av et skudd. Hvis vapenet pa
dette tidspunkt ikke.var korrekt innsiktet, eller hvis det beskutte
mdl under den beregnede flukttid for et virkelig skudd hadde flyttet .
seg p& annen midte (med annen hastighet eller i annen retning) enn hva
som er forutsatt av vépenets betjening eller -skuddledningskalkulator, vil-
le derimot den utsendte strdlingspuls ikke treffe médlet og sdledes
heller ikke pévirke dettes. strdlingsfdlsomme mottagerinnretning.

Oppfinnelsen vil i det folgende bli belyst nzrmere under-
henvisning til tegningen. e i

Fig. 1 anskueliggjor skjematisk.det prinsipp som ligger :til
grunn for simuleringsutrustningen if&lge oppfinnelsen. - -

Fig. 2 viser skjematisk og perspektivisk-én eksempelvis ut-
férelsesform for en .strialingssender for en simuleringsutrustning ifslge
oppfinnelsen,og , ’

fig. 3 er et blokkskjema av en eksempelvis.utférelsesform:
for en kalkulator som samvirker med strdlingssenderen p& fig. 2 i en’
simuleringsutrustning ifolge oppfinnelsen.. .

Fig. 1 viser skjematisk en kampvogn 1 hvis beskytning av -ét
bevegelig mdl 2 i form av en +annen kampvogn skal simuleres med en ut-
rustning iflge oppfinnelsen. Milet 2 antas & bevege seg i retningen
3 med en viss hastighet., Besetningen i kampvognen 1 handler ndyaktig
pd den mite den ville gjore under en virkelig kamp, d.v.s. den igkttar
midlet 2 ved hjelp av kampvognens sikte og ansl&r eller beregner under
anvendelse av de -skuddlednings-hjelpemidler i form av avstandsmiler,
forsprangsberegner og lignernde som kampvognen kan vare forsynt med, den
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innstilling Kampvognens 18p 4 skal ha forat et avskutt prosjektil
skal treffe mdlet 2. Det skal P.eks. antas at det anslds eller be-
‘regnes at 1ldpet 4 i et visst Oyeblikk skal vere rettet mot punktet 6
for at et prosjektil avfyrt p& vedkommende tidspunkt skal treffe malet
2. Retningen til dette forsprangspunkt 6 avviker fra den i avfyrings-
Oyeblikket foreliggende retning til mdlet 2 dels med en forsprangs—
vinkel som avhenger av hastigheten og retningen av bevegelsen av milet
2, avstanden til mdlet og det avskutte prosjektils flukttid, og dels
med en overhdydevinkel som avhenger av det avskutte prosjektils krumme
bevegelsesbane. Er stillingen av forspfangspunktet 6 korrekt anslétt
eller beregnet og lépet 4 pa& kampvognen 1 korrekt siktet inn mot for-
sprangspunktet 6,ville et avfyrt virkelig pros3ekt11 som folge av be-
vegelsen av malet 2 under prosjektilets flukttid og ved bevegelse langs
sin krumme bane 7 treffe malet,a i punktet 8. - Foreligger der imidlertid
en feil i beregningen eller anslaget nir det gjelder beliggenheten av
forsprangpunktet 6 eller innsiktningen av lspet 4 mot forsprangspunktet
pd avfyringstidspunktet, vil et avskutt prosjektil ikke treffe mdlet 2.
For & simulere et avskutt virkelig prosjektil er der pa
stridsvognen 1 i samsvar med oppfinnelsen anbragt en optisk stralings-
sender 9 som er anordnet slik pa vognen at den deltar i side- og hdyde-
innstillingsbevegelsene av 10pet 4. Da kampvognen 1 i det viste
eksempel antas & vere av den type hvor lopet 4 er'fast montert i vogn-
kroppen 6g sdledes siktes inn ved innstillingen av hele vognkroppen,
er strélingssedderen 9 montert direkte ovenpa vognen. Hadde kampvognen
isteden hatt et sidesvingbart kanontdrn med eieverbart lop, ville
strélingssendereh 9 isteden vare montert pa en sdvel side- som hoyde-
svingbar del av kanonen eller vare slik koblet til en slik del at den
fulgte lopets svingebevegelser. Strdlingssenderen 9 inneholder et
element som bestemmer strdlingsretningen og kan stilles inn for endring.
av denne sivel i side- som i h6Yderetning. Under innsiktningen av
lopet 4 mot det anslatte eller beregnede férspréngspunkt 6 er dog dette
element hos stradlingssenderen 9 list i en slik stilling at senderens
strdlingsretning 10 er parallell med retnlngen 5 av lopet 4 Ogsa
strélingsretningen 10 for strallngssenderen 9 blir saledes rettet inn
mot det anslatte eller beregnede-forépfangspunkt 6. I avfyringstye-
blikket, altsd ndr kampvognens besetning f.eks. ved inntrykning av
kanonens avfyringsknépp markerer eller simulerer avskytningen av et
prosjektil mot mélét'z; blir imidlertid lasningen av det element i
strédlingssenderen § som bestemmer strdlingsretningen, frigjort, og da
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dette element i ulédst tilstand er gyrostabilisert, vil stradlings-—
retningen 10 etter avfyringsoyeblikket ikke bli. influert av om side-
og/eller hiydestillingen av ltpet 4 eventuelt endres, f.eks. om be-
setningen svinger vognen for & avfyre et nytt skudd mot det samme eller
et annet mdl, Derimot blir det element i strédlingssenderen 9 som be-
stemmer stradlingsretningen, styrt slik fra en kalkulatorenhet 11 at
sﬁrélingsretningen 10 blir senket en vinkel svarende til den av
kalkulatorenheten 11 beregnede korrekte overhoyde for beskytning av
médlet 2. Etter et tidsintervall fra den simulerte avfyring svarende
til den med kalkulatorenheten 11 beregnede korrekte flukttid

for et virkelig prosjektil til mdlet 2 aktiverer. kalkulator-~
enheten 11 strélingssenderen 9 s8 denne sender ut en kort stralings-
puls.. Det vil innses at denne stradlingspuls vil treffe mdlet 2 1i.
purktet 8 dersom det forsprangspunkt 6 som var anslétt av besetningen
péd stridsvognen 1 eller beregnet av skuddledningsutrustningen, var
korrekt og lopet 4 var korrekt innsiktet mot dette punkt i det simulerte
avfyringscyeblikk. Ellers vil den utsendte stralingspuls &penbart ikke
treffe mdlet 2. Malet er forsynt med en stralingsfélsom mottager-
innretning som f.,eks. innbefatter ett eller flere stralingsfodlsomme
elementer 12, eksempelvis fotodetektorer, slik plasert -pl mdlet 2 at
de pavirkes av innfallende straling fra strélingssenderen 9 mot de
_sdrbare deler av malet 2. Denne mottagerinnretning indikerer f.eks. -
med lys— lyd eller roksignaler at den har mottatt en stralingspuls
utsendt fra strallngssenderen 9. ) .

For realistisk simulering av en kampvognduell mellom de to
kampvogner 1 og 2 kreves der selvsagt i henhold til oppfinnelsen en
ytterligere uttustning,som har sin strdlingssender og sin kalkulator-
enhet montert pd kampvognen 2 og sin strdlingsfolsomme mottagerinnretning
montert pd kampvognen 1.

Som nevnt skal kalkulatorenheten i simulatorutrustningen
beregne -dels den korrekte overhydevinkel for beskytning av malet og
dels flukttiden for et virkelig prosjektil frem til mdlet. Ved an-~
vendelse av betegnelsene . ' :

VO = prosjektilets. utgangshastlghet
Vv, = prosjektilets middelhastighet
D = avstanden til milet .

tf = prosjektilets flukttid

-U . = overhdydevinkel

gjelder apenbart at
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Prosjektilets middelhastighet kan som bekjent uttrykkes ved
rekken ' : '

- V. - < D2 3 -
Vp = Vg = &0 + 0% + cgD? hennn (2)

For de fleste ammunisjonstyper fis tilstrekkelig noyaktighet med de
tre forste ledd i rekken, og for prosjektilhastigheter godt over det
dobbelte av lydhastigheten er de to fdrste ledd tilstrekkelige.
Overhsyden kan som bekjent med god tilnzrmelse beregnes
med rekken 5

U= tglky + k,D + kD" + ceendd) (3)

hvor i alminnelighet ett eller to ledd er tilstrekkelige for god
ndyaktighet. I de to uttrykk (2) og (3) er c
k. etc. konstanter.

3

12 Cos 03 etc, og kl,‘kz,
For korrekt beregnlng av overhtydevinkelen U og prOSJektll-

flukttiden ty behover kalkulatorenheten gpenbart informasjon om
_virkelig avstand D til malet. Kalkulatoren kan f& denne informasjon
tilfort pa flere forskJelllge midter. Ved en enkel utférelsesform for
oppfinnelsen kan 1nf8?mgg§gg7tll milet meddeles kalkulatoren fra den
tvelsesledning som normalt alltid has for handen ved stridssvelser,
f.eks, fra en 6ve}sesléder som er plasert pd kampvognen 1 og utrustet
med en egnet avstandsméler, hvis,avstandsméléverdi kan innmates manuelt
i simuleringsUtrustningens kalkulator. Alternativt kan sann avstands-
mdleverdi mates inn 1 kalkulatoren via et fjernoverfdringsledd. Ved

en mer avansert utrustning i henhold tilfoppfinneléen kan utrustningen
vere forsynt med en egen avstandsméler,'f.eks. en radaravstandsmiler,
_en laseravstandsmiler eller en annen type av elektronisk eller. optisk-
elektronisk avstandsmdler, hvorfra kalkulatoren fortlspende fir tilfort
informasjon om sann avstand tilfmélet.  Anvendes en avstandsmiler som
arbeider med~optiské signaler, md de optiske signaler fra avstands=
maleren selvsagt ha annen frekvens -enn de skudd81mulerende strallngs—
pulser fra 31muler1ngsutrustn1ngens strallngssender 9. Anvendes
' simuleringsutrustningen iftlge .oppfinnelsen ved védpen som selv er for-
synt med en néyaktig arbeidehde:avsténdsméler, kan infbrmasjonen om av-
- standen til milet selvsagt fas fra denne maler sd 31muler1ngsutrust-
nlngen ikke behtver & vare forsynt. med noen egen avstandsmaler

) Fig. 2 viser skjematisk og perspekt1v1sk en hen31ktsme551g
utforelsesform for strallngssenderen 9. Denne innbefatter en kapsel

35 som bare er vist meget skJematlsk og som monteres pa vapenet eller
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kobles til dette pa en slik mite at det folger vidpenets side~ og
hoydeinnstillingsbevegelser. I kapselen 35 sitter en passende
strdlingskilde 13, f.eks. en laser, lysdiode, laserdicde eller
‘xenonlampe, som kan aktiveres for é'avgi en kort stralingspuls.
Stralingen fra kilden 173 blir ved hjelp av et passende utformet
optisk system, f.eks. innbefattende en kondensator 14, en blender
15 og et objektiv 16, sendt'i form av en smal strdlebunt mot et speil
17 som avbdyer strdlebunten ut gjennom en &pning 18 i forveggen av
kapselen 35. Retningen 10 av den utgidende strédling bestemmes sdledes
av speilet 17,som har kardanglagring " om et fast punkt i kapselen 35,
sd retningen 10 av den utgdende straling kan endres sidvel i side- som
i hoyderetning ved endring av stillingen av speilet 17.°
I dette Oyemed er speilet 17 lagret dreibart om en akse S-S
i en ramme 19 som i sin tur er lagret dreibart om en akse H-H i to
stativben 20 og 21, stasjonzrt montert i senderkapselen 35. De to
akser S-S og H-H star loddrett pd hverandre,og senderkapselen 35 antas
a4 vere slik montert at akselen H-H normalt er parallell med ldpets
hoydesvingeakse, mens aksen- S-S normalt er parallell med lopets side=-
svingeakse. Ved dreining av rammen 19 om aksen H~H kan s8ledes den
utgdende stradlingsretning 10 endres i hByderetningen, mens den kan
endres i1 sideretningen ved dreining av speilet 17 om aksen S-S,
Speilet 17 og dermed strdlingens utgangsretning 10 kan-holdes
gyrostabilisert uavhengig av bevegelser av senderkapselen 35, altsd av
underlaget, ved -hjelp av en gyrostabilisert plattform 22 som bzres av
rammen 19 og er lagret i denne for dreining om en akse S'-S' som er
parallell med aksen S-S, Den gyrostabiliserte plattform 22 er pé
konvensjonell mdte forsynt med to vinkelhastighets-folende gyroskoper
_GS og Gh som er slik montert p& plattformen 22 at det ene Gs avfcler
vinkelhastigheten av plattformen 22 i forhold til treghetsrommet om-
kring akselen S'-S' og avgir et med denne vinkelhastighet proporsjonalt.
signal, mens det annet gyroskop Gh avfsler vinkelhastigheten av platt-
formen 22 om aksen H-H og frembringer et signal proporsjonalt med denne
vinkelhastighet. Utgangssignalet fra gyroskopet Gh kan pa konvensjonell
mate tilfbres som styresignal til en servomotor Mh som er stasjonert
montert i senderkapselen 35 og koblet til rammen 19 for dreining av
denne om aksen H-H, mens signalet fra gyrdskopet.GS kan tilftres- som
styresignal til en servomotor Ms som er koblet til. plattformen 22 for
& dreie denne om aksen S'-3'. Med signalene fra gyroskopene Gh og Gs
tilfﬁrt som styresignaler til servomotorene henholdsvis Mh og Ms’ blir
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plattformen 22 p& i og for seg kjent mite holdt stabilisert i rommet
omkring de to akser H-H og S'-S', ' 4

Foruten via rammen 19 er den gyrostablllserte plattform 22
koblet til speilet 17 ogsd via en leddmekanlsme bestdende av to stive
armer 23 og 24. Armen 23 er med sin ene ende festet i den gyrostabili-
serte plattform 22, mens armen 24 med sin ene ende er festet i speilet
17. Ved sin ytre ende er armen 24 utformet med en gatffel 24a, hvis
spor er rettlinjet og rettet mot svingesentret for.speilet 17. Den
ytre ende av armen 23 er forsynt med en tapp 23a som kan forskyves i
sporet i den gaffelformede ende 24a av -armen 24. Rammen 19 og den

"~ gyrostabiliserte plattform 22 er slik plasert i senderkapselen 35 at

aksen H~H er parallell med den stralebunt som faller inn mot speilet

17 fra stralingskilden 13, og at avstanden fra svingesentret for
plattformen 22 til évingesentret‘ for speilet 17 stemmer overens med
avstanden fra- plattformens svingesentrum til den ytre ende av armen

23. Det vil ses at denne sammenkobling mellom den gyrostablllserte
plattform og speilet 17 medfdrer at en dreining av plattformen 22 en
viss vinkel om aksen $'-5' medfdrer en dreining en ndjaktig like stor
vinkel av strdlingens utgangsrétnidg 10 om agksen S-S, vog at en dreining
av plattformen 22 en viss vinkel om aksen H-H medférer en dreining av
'strallngsretnlngen ‘10 en noyaktlg like stor vinkel om den samme akse.
Strallngsretnlngen 10 folger saledes noyaktig stllllngen av platt-
formen 22,08 er plattformen 22 gyrostablllsert i forhold til underlaget,
blir ogsd strallngsretnlngen 10 gyrostablllsert i forhold til dette.

Som tidligere nevnt skal dog stralingsretningen 10 og dermed

speilet 17 normalt vere lést i forhold til senderkapselen 35 og dermed
til vapenets skuddretnlng i en slik stilling at strallngsretnlngen 10~
er parallell med skuddretnlngen. Denne lasnlng er i det viste ut-
forelseseksempel tllvelebragt ved at plattformen 22 lases i en til-"
svarende Stllllng ved hjelp av servomotorene M og. Mh‘ I dette Syemed
er der til hver av servomotorene Mg -0g M koblet en stllllngs51gnal—
giver, f.eks. et poten51ometer P resp. - h,pa en slik mite at den avgir
et signal hvis storrelse. og polarltet avhenger av vinkelavvikelsen av
plattformen 22 fra den onskede lasestilling om aksen .S'-8', resp. H-H.
"Den elektriske kobling’ér samtidig som vist pd fig.'3,‘d v.s. at ut-
gang331gnalene fra stllllng351gnalg1verne P ‘0g P via venderkontakter
25 og 26 og servoforsterkere 27 og 28 tllfores de respektive servo-
" motorer M og M .som stjres1gnaler. Det vil 1nnses at de to servo-
motorer ved denne kobllng automatlsk holder plattformen 22 og dermed
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ogsa speilet 17 og strallngens utgangsretning 10 i.den Onskede fast-
liste stilling,hvor utgangs51gnalene fra de to stllllng531gnalg1vere

s 8 P, er null, Hensikten med de to venderkontakter 25 og 26 vil
bll forklart ngrmere i det folgende.

Fig. 3 viser likeledes eksempelv1s et koblingsskjema for en
utforelsesform for kalkulatoren 11, Denne inneholder her to signal-
duplikatorer som 1 eksempelet utgjores av potensiometre Pl bg P2 som
stilles inn i samsvar med avstanden ned til mdlet p& en eller annen
av de mater som er omtalt tidligere. Potensiometeret Pl mates med en
konstant spenning,som for enkelhets skyld skal antas & ha verdien 1,
mens potensiometeret P2 mates med utgangsspenningen fra potensiometeret
Pl. Pl avgir sdledes et signal som er proporsjonalt med gvstanden D
til mélet, mens poﬁensiometeret P2 avgir et utgangssignal proporsjonalt
med DE.
29. Denne forsterker far ogs§ tilfort et konstant signal, som for

Disse to signaler tilfores hver sin inngang til en forsterker

enkelhets skyld,ékal antas & ha verdien 1. Disse inngangssignaler blir
i forsterkeren 29 forsterket og addert med proporsjonalitets-konstanter
henholdsvis kl, k2 og k3,_slik at u;gangssignalet fra forsterkeren 29
blir proporsjonalt med de tre forste ledd i rekkeuttrykket (3) for
overhbydevinkelen U. Dette ﬁpgang;signal tilfores en signalsammenligner
30, som ogsd far utgangssignalet fra gyroskopet Gh tilfért, dog med
motsatt polaritet til signalet fra forsterkeren 29. Kalkulatoren 11
inneholder en ytterligere forsterker 31,sdm dels far tilfort de to

med henholdsvis D og D2‘proporsjonale signaler fra de to potensiometre
Pl og P2 og dessuten et signal proporsjonalt med utgangshastigheten

VO for et virkelig prosjektil. Disse tre inngangssignaler blir i
forsterkeren 31 forsterket og addert i slike proporsjoner og med slike
polariteter at utgangss1gnalet fra forsterkeren 31 tilsvarer de tre
forste ledd i uttrykket (2) for prosjektilets middelhastighet V . Det
med V proporsjonale utgang551gna1 fra forsterkeren 31 tllfores en
31gnald1v1derende krets 32 som ogsa far tilfort det med D proporsgonale

Q

signal fra poten31ometeret Pl, og som er utformet for a avgi gt signal
proporsgonalt med D/ altsd med flukttlden te for et'ﬁlrkelig
prosjektil frem til malet Dette 31gnal tilfores en passende tids-
mdlende innretning 33, .eks. en elektrlsk tldskrets, et elektromagnetisk
ur eller 11gnende slik at tldsmalerens 1opstid blir innstilt pa den
beregnede flukttld Tpe Tldskretsen 33 kan startes ved forblgaende
sluthing av en kontakt 34 som p&v1rkes manuelt av kampvognens besetning,

f. eks. avfyrlngsknappen for kampvognens kanon.
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Nar tidskretsen 33 startes, pavirker den de to vender-
kontakter 25 og 26 slik at disse blir overfort til sine andre stillinger.
Herved opphéves lésningen av den gyrostabiliserte plattform 22 og dermed
av speilet 17 og strdlingssenderens stradlingsretning 10. Istedet blir
utgangssignalene fra de to gyroskoper GS og Gh,tilfért servomotorene
henholdsvis Ms og Mh? slik at plattformen 22 og dermed speilet 17 og
den utgdende stridlingsretning 10 blir gyrostabilisert og blir uavhengige
av eventuelle side- og hoydesvingebevegelser av kampvognen. Ved at
utgangssignalet fra fbfsterkerenv29 tilféres sammenligneren 30 med
motsatt poléfitet til signalet fra gyroskopet Gh vil imidlertid servo-
motoren Mh meddele plattformen 22 og dermed speilet 17 og den utgéende
strdlingsretning 10 en vinkelhastighet i forhold til treghetsrommet
omkring aksen H-H proporsjonal med storrelsen av signalet fra for-
sterkeren 29, Nér den til beregnet prosjektil-flukttid t, svarende
lopstid for tidskretsen 33 er gtldpet, er folgelig senderens utgdende
sﬁrélihgsretningrlo senket en hoydevinkel ndyaktig svarende til den
korrekte overhdydevinkel U for beskytningen av malet, N&r tidskretsen
33 stopper etter prosjektilets flukttid tf,pévirkgr den strédlingskilden
13 i stradlingssenderen 9 slik at kilden avgir en kort stradlingspuls.
Umiddelbart deretter pévirker tidskretsen 33 pény de to kontakter 25
og 26 slik at de féres tilbake til stillingene pa& fig. 3. Herved forer
servomotofene MS og Mh plattformen 22 og dermed strdlingssenderens ut-
glende strédlingsretning 10 tilbake til den fastlagte l3sestilling hvor
strédlingsretningen 10 er parallell med skuddretningen for 1l&pet 4,og
simulatoranordningen er dermed klar til simulering av et nytt skudd.

Det vil innses at ogsd flere andre utfdrelsesformer for en
simuleringsutrustning ifdlge oppfinnelsen er mulige. Sé&ledes kan
strdlingssenderen vere utformet pa flere forskjellige mdter. Vesentlig
er bare at strdlingsretningen kan ladses fast til vapenet slik at den
er parallell med vapenets skuddretning, men at denne l&sning kan opp-
heves og stradlingsretningen deretter er gyrostabilisert og uavhengig
av vapenets resp. underlagets bevegelse, dog slik at strélingsretningen
1 denne gyrostabiliserte tilstand skal kunne endres en fastlagt vinkel
fra sin opprinnelige stilling under virkningen av utrustningens
kalkulatorenhet.

Ogsd kalkulatorenheten kan selvsagt utfores pad flere for-
skjellige miter og under anvendelse av forskjellige typer av kalkulator-
komponenter og forskjellige beregningsfunksjoner til beregning av over-
hoyde og flukttid. Det vil videre innses at kalkulatoren kan
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kompletteres for 'a beregne ikke bare korrekt overhydevinkel for be-
skytningen av milet, men ogsd de korrekte korreksjonsvinkler som
kreves av hensyn til f,eks. vindinnvirkning pa et avfyrt v1rkellg'
prosjektil og prosjektilets spinn. Kalkulatoren kan ogsi vere utfort
for & ta hensyn til eventuell lutning av lopets héydesvingningsaKSe i
avfyringsdyeblikket. Er kalkulatorenheten komplettert pd en eller annen
av disse miter, vil den beregne de nddvendige endringsvinkler for
stralingssenderens stralingsretning sivel i hoyde- som i slderetnlng
og mé& derfor pavirke det strédlingsretrningsbestemmende element i
strdlingssenderen for endring av strdlingsretningen sdvel i hoyde- som
i sideretning. '

Sluttelig skal det pépekes at simulatorutrustningen riktignok
ikke forstyrres av eventuelle endringer i vapenets side- resp. hdyde-
innstilling etter det simulerte avfyringstidspunkt, d.v.s. under den
beregnede flukttid for et virkelig prosjektil, men at der derimot vil
oppstd en viss forstyrrelse av simulatorutrustningens funksjon dersom
vipenet og dermed strdlingssenderen i ldpet av denne tid letter seg
fra det sted hvor vépenet og stridlingssenderen befant seg i det
simulerte avfyringssyeblikk. Da vdpenet imidlertid'nérmalt er stille-
stlende i avfyringsoyeblikket og neppe kan nd & flytte seg i nevne-
verdig grad under prosjektilets korte flukttid, som er av stérrelses-
ordenen 1 - 2 sekunder, blir risikoen for slike forstyrrelser i simu-
latorutrustningens funksjon meget liten. 7
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Utrustning for simulert beskytning av et mdl (2), szrlig et
bevegelig mdl, med et side- og hoydesvingbart vépen (4), sarlig et
vépen montert pd en bevegelig bazrer (1), innbefattende en stralings-
sender (9) som er innrettet til & sende ut en smal optisk strdlebunt
og er slik montert p& eller koblet til vépenet at den folger dettes
side~ og hoydesvingebevegelser, organer til aktivering av strélings-
senderen for utsendelse av en kortvarig stralingspuls en fastlagt tid
etter et manuelt utldsbart signal som simulerer avskytningen av et
prosjektil med vépenet, samt en stralingsfclsom mottagerinnretning (12)
som er plasert pd malet for & indikere eventuelt mottatte stridlings-—
pulser, k arakterisert ved at strdlingssenderen innbefatter
et element (17) som bestemmer stradlingsretningen (10) og er lagret
dreibart for endring av stralingsretningen i sivel h&yde~ som side-
retning og er lésbart i en slik fastlagt stilling i forhold til vépenet
at senderens stralingsretning er parallell med vapenets skuddretning
(5), er gyrostabilisert i ulédst tilstand samt er koblet til en servo-
motor (Mh) til & dreie elementet i en retning som medfdrer en endring
av stralingsretningen i hoyderetning i samsvar med et styresignal til-
f6rt servomotoren,samt at en kalkulator (11) er anordnet for & beregne
flukttiden (ty) for et virkelig prosjektil avfyrt med vadpenet mot malet
og den korrekte overhdydevinkel (U) for védpenet for beskytning av milet
og & frembringe et signal proporsjonalt med denne overhoydevinkel,
samtidig som denne kalkulator er innrettet til under virkningen av det
manuelt utldsbare signal som simulerer avskytningen av et prosjektil,

4 oppheve lidsningen av det strdlingsretningsbestemmende element (17) og
tilfére den nevnte servomotor (Mh) det med beregnet overhdydevinkel
proporsjonale signal som styresignal samt & aktivere stralingssenderen
etter et tidsintervall svarende til den beregnede flukttid for
prosjektilet.
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