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Sztuczny horyzont

1

Przedmiotem wynalazku jest sztuczny horyzont
przeznaczony do statkéw powietrznych.

Stosowane dotychczas na statkach powietrznych
sztuczne horyzonty posiadajg uklady wskazujgce
jakoSciowo-iloSciowe z symbolicznymi, w zasadzie
dwuwymiarowymi analogami linii horyzontu i
‘statku powietrznego, poruszajacymi sie wedlug za-
sady orientacji wewnetrznej (z samolotu na zie-
mie), zewnetrznej (z ziemi na samolot) lub mie-
szanej (rézne zasady dla zobrazowania pochylenia
i przechylenia).

Zasada orientacji wewnetrznej realizowana jest
w sztucznych horyzontach ukladem nieruchomej
symbolicznej sylwetki samolotu i ruchomego kuli-
stego tla obrazujgcego niebo i ziemie. Sferyczna
powierzchnia z zaznaczong linig horyzontu posiada
mozliwo§é obrotu wokél dwu osi -odpowiadajacych
pochyleniom i przechyleniom samolotu,

W rozwigzaniach z orientacja zewnetrzng przed-
stawione sg nieruchome odno$éniki horyzontu na tle
ruchomej wypuklej czaszy z plaskg sylwetkg sa-
molotu. Pochylenia ilustruje obr6t czaszy wraz z
samolotem, a przechylenia obr6t samolotu wzgle-
dem czaszy. :

W ukiadach wskazujgcych z orientacjg mieszang,
przechylenia zobrazowane sg przechyleniem plas-
kiej symbolicznej sylwetki samolotu, za§ pochyle-
nia przesunieciem linii horyzontu przewaznie na-
niesionej na tle kulistym.

Oméwione warianty orientacji polozenia samolotu
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wzgledem linii horyzontu odzwierciedlajg tzw.
wskazania jakoS$ciowe przyrzadu czyli geometrycz-
ne zobrazowanie ruchu i kierunku ruchu samolotu
wzgledem linii horyzontu. W znanych rozwigza-
niach wskazania jakoS$ciowe prezentowane sg w za-
sadzie symbolicznie, dwuwymiarowo, tzn. samolot
przedstawiony jest w rzucie z tylu, dalece upro-
szczonym. ‘

Wskazania ilo§ciowe, okreélajgce liczbowo war-
to§¢ mierzonych katéw odzwierciedlane sg prze-
waznie na odpowiednich skalach powigzanych bez-
poSrednio z ukladem samolot-horyzont i ekspono-
wane na jego tle. Do orientacyjnego odczytu war-
toSci katowych przechylen i pochylen wykorzystu-
je sie przemieszczenia ptaskiej sylwetki samolotu,
wzgledem wymienionych skal.

Uklady wskazujace tego typu ze wzgledu na duze
uproszczenia odwzorowania ukladu i sytuacji rze-
czywistej oraz brak wyodrebnienia wskazan ilo§cio-
wych od jakoSciowych, nie sg latwo czytelne i wy-
magajg specjalnego treningu pilota. Nawet przy
wysokim stopniu przyswojenia przez pilota umie-
jetno$ci odczytywania wskazan sztucznego hory-
zontu w warunkach krytycznych moZe on popeinié
bledy w pilotazu wskutek mylnej ‘interpretacji
wskazan.

Celem wynalazku jest usungé wymienione wady
i niedogodnoS$ci przez opracowanie mowego ukladu
wskazujgcego sztucznego horyzontu wraz z jego
mechanizmem napedzajacym.
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Cel ten zostal osiggniety dzieki temu, ze sztucz-
ny horyzont wediug wynalazku posiada dwa ukla-
dy wskazujace, jeden wskazan ilo§ciowych, a drugi
jako$ciowych. Uklad wskazan jakoSciowych sklada
si¢ z nieruchomej czaszy wkleslej z zaznaczong linig
podzialu wzdiuz poziomej plaszczyzny Srodkowej,
przy czym czeSci czaszy wkleslej oddzielone ta
plaszczyzng sg wykonane w réznych kolorach oraz
makiety samolotu umieszczonej wewnatrz czaszy
wklestej, wykonujgcej wzgledem linii podziatu cza-

szy wkleslej ruchy zgodne z ruchami samolotu
wzgledem linii horyzontu.
Makieta samolotu zamocowana jest koncami

skrzydel na ramionach obrotowo zamocowanych w
widelcu i lezacych w Srodkowej ptaszczyZnie podzia-
lu czaszy wklestej, a koniec makiety samolotu
znajduje sie¢ na osi obrotu ramion wzgledem wi-
delca, ktory obrotowo ulozyskowany w korpusie
sztucznego horyzontu jest zwigzany z ramka zew-
netrzng giroskopu za po$rednictwem przekladni ze-
batej o przelozeniu ujemnym, a ponadto osie ra-
mion zwigzane sg z osig ramki. wewnetrznej
giroskopu za pomoca dwé6ch przeciwbieznych me-
chanizméw korbowych polaczonych miedzy soba
tgcznikiem, ktéry jest uloziyskowany obrotowo
i suwliwie w ramce zewnetrznej giroskopu i wi-
delcu oraz jest polgczony obrotowo z jednym z
uktadéw korbowych.

Uklad wskazan ilo§ciowych wykonany jest w ten
spos6b, ze wskazowka katéw przechylenia jest
zwigzana sztywno z widelcem oraz jest umieszczo-
na w otworze szczelinowym w maskownicy, na kt6-
rej obok tego otworu szczelinowego jest naniesio-
na podziatka katéw przechylenia, a skala bebnowa
katéw przechylenia umieszczona w otworze mas-
kownicy jest polaczona z Igcznikiem za pomoca
przekladni zebatej i mechanizmu dragzkowego zwig-
zanego z tarczg osadzong nieruchomo na tym lacz-
niku.

Ponadto, sztuczny horyzont posiada kreski od-
niesienia obrotowo zamocowane w maskownicy oraz
polaczone mechanizmem napedowym z pokretlem
i skalg bebnowg nastawy katéw pochylenia, przy
czym 0§ obrotu kresek odniesienia pokrywa sie z
osig obrotu ramion wzgledem widelca, a diugo$é
kresek jest dobrana tak, ze miedzy ich koncami i
koncami skrzydel makiety samolotu pozostaje tylko
niewielka szczelina.

W odmianie konstrukcyjnej sztucznego horyzontu
element wykonawezy serwomechanizmu lub od-
biornika przekladni odlegloSciowej sprzezonego z
osig pochylen ukladu giroskopowego jest polgczo-
ny z lgcznikiem za pomocg przekladni zebatej i
przekladni §rubowej, a element wykonawczy ser-
womechanizmu lub odbiornika przekladni odleg-
loSciowej sprzezonego z osig przechylen ukladu gi-
roskopowego jest polaczony z widelcem poprzez
jednostopniowg przekladnie zebata.

Sztuczny horyzont wedlug wynalazku realizuje
trzy podstawowe zasady optymalizacji wskazan z
punktu widzenia psychologii technicznej, a miano-
wicie zasade orientacji zewnetrznej (,na samolot”)
zaréwno dla przechylen jak i pochylen, calkowite
oddzielenie wskazan jako$ciowych od iloSciowych,
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czywistego horyzont-samolot przez uklad jako$cio-
wy wskazan. '

Wynalazek zostanie blizej wyjasniony na przy-
kladzie wykonania przedstawionym na rysunku,
na ktérym fig. 1 przedstawia schematycznie w wi-
doku perspektywicznym  konstrukcyjny  uklad
wskazujagcy sztucznego horyzontu wraz z napedem
jego elementéw ruchomych, fig. 2 — schematycz-
nie w widoku perspektywicznym .= odmiane kon-
strukcyjng sztucznego horyzontu, a fig. 3+6 —

przykladowe polozenie ukladu wskazujgcego w
w nastepujgcych warunkach lotu: lot pozio-
my, pochylenie ++30° przechylenie +60° i po-

chylenie —30°. ,

Jak pokazano na fig. 1, uklad wskazujgcy sztucz-
nego horyzontu sklada sie z dwéch ukladéw jako-
§ciowego i iloSciowego. Uklad wskazujgcy jako-
Sciowy sklada sie z czaszy wklestej '1 dwubarwnej
z zaznaczong linig podzialu wzdiuz poziomej plasz-
czyzny Srodkowej, -nasta’wnych kresek odniesienia
2 i makiety samolotu 3 znajdujgcej sie¢ wewnatrz
czaszy wklestej 1. )

Uklad wskazujacy iloSciowy skiada sie z mas-
kownicy 4 z naniesiong po prawej stronie podziail-
kg katow pochylenia i otworu szczelinowego dla
wskazéwki 5 oraz otworéw dla skali bebnowej 6
katow pochylenia i skali bebnowej 7 nastawy ka-
téw pochylenia i otworu dla wskazZnika §lizgu 8.
Czasza wklesta 1 stanowigca tlo i dajaca wraze-
nie glebi horyzontu oraz orientacje kierunkéw ,nie-
bo-ziemia” jest zamocowana nieruchomo w korpu-
sie przyrzgdu. Krawedz czolowa czaszy 1 jest
przykryta maskownicg 4, ré6wniez zwigzang sztyw-
no z korpusem przyrzadu.

Kreski odniesienia 2 s zamocowane obrotowo w
maskownicy 4 i polgczone mechanizmem napedo-
wym 9 ze skalg bebnowa 7 nastawy katéw pochy-
lenia. Makieta samolotu 3 jest zamocowana kon-
cami skrzydet na ramionach 10 obrotowo ulozy-
skowanych w widelcu 11. Widelec 11 posiadajacy
swobode obrotu wzgledem osi gléwnej sztucznego
horyzontu jest napedzany od osi ramki zewnetrz-
nej 12 giroskopu 13 (o trzech stopniach swobody)
za pomocg przekladni zebatej 14 stalej o przetoze-
niu ujemnym.

Naped makiety samolotu 3 od osi ramki we-
wnetrznej 15 giroskopu 13 jest zapewniony z po-
mocg podwojnego przeciwbieznego ukladu me-
chanizméw korbowych 16 i 17 polgczonych laczni-
kiem 18 przechodzgcym przez wydrazong o§ ram-
ki zewnetrznej 12 i wydrgzona of§ widelca 11. Po-
laczenie lacznika 18 z mechanizmem korbowym 17
jest obrotowe. Naped skali bebnowej 6 katéow po-
chylenia od ramki wewnetrznej giroskopu 13 od-
bywa sie za pomocg mechanizmu drazkowego 19 i
przekladni zebatej 20, polaczonych kinematycznie
z lgcznikiem 18 za pomoca tarczy 21 osadzone]
sztywno na lgczniku 18.

Wskazéwka 5 katow przechylenia jest sztywno
zwigzana z kohcem jednego z ramion widelca 11.
Pokretlo 22 wystajace z lewej strony maskowni-
cy 4 umozliwia nastawienie horyzontalnych kre-
sek odniesienia 2 pod dowolnym katem w grani-
cach o *15° odczytywanym na skali bebnowej 7

maksymalnie zblizone odwzorowanie ukladu rze- g5 widocznej w dolnym lewym okienku maskownicy
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4. O$ obrotu kresek odniesienia 2 pokrywa sie z
osig obrotu ramion 10 wzgledem widelca 11, a pro-
mien obrotu widocznych od przodu czeSci kresek
odniesienia 2 jest r6wny promieniowi obrotu kra-
wedzi splywu sgkrzydet makiety samolotu 3, przy
czym pomiedzy koncami kresek odniesienia 2 a
koncami skrzydet makiety samolotu 3 jest zacho-
wana niewielka szczelina.

Dla ulatwienia odczytu w warunkach lotu noe-
nego krawedzie sptywu skrzydet i usterzenia ogo-
nowego makiety samolotu 3, kreski odniesienia 2,
znaki skali katéw przechylenia, skali bebnowej 6
katéw pochylenia i skali bebnowej 7 nastawy ka-
téw pochylenia pokryte sg masg §wiecgca.

Odmiana konstrukcyjna sztucznego horyzontu,
przedstawiona na fig. 2, r6zni sie tym, Ze mecha-
nizm napedowy ukladu wskazujgcego dostosowany
jest do wspélpracy z giroskopowym miernikiem
pionu dowolnego typu za pomocg dowolnego, dwu-
kanatowego, odlegtoSciowego uktadu przekazywania
o wyjSciach mechanicznych, zapewniajgcych ruch
obrotowy, proporcjonalny odpowiednio do kata po-
chylenia i kata przechylenia samolotu.

WyjScie mechaniczne odlegloSciowego ukladu
przekazywania w kanale pochylenia w postaci ele-
mentu wykonawczeglpy serwomechanizmu lub od-
biornika wodlegloSciowej przekladni elektromecha-
nicznej 23 jest potaczone przekladnig zebatg 24 z
elementem zewnetrznym przekladni Srubowej 25,
ktérej element wewnetrzny 26 stanowi jednocze§-
nie tylng cze§¢ lacznika 27 mechanizmu wskazni-
ka. Dalsze elementy mechanizmu przekazujacego
kanatu pochylenia ukladu wskazujgcego sg iden-
tyczne z odpowiednimi elementami omoéwionego
przyrzadu uwidocznionego na fig. 1.

Element wyjSciowy 28 odlegloSciowego ukladu
przekazywania w kanale przechylenia, analogicz-
ny jak dla kanalu pochylenia, jest sprzezony prze-
ktadnig zebaty 29 z osig widelca 11. Pozostale ele-
menty mechanizmu wskaZnika w kanale przechy-
lenia sg identyczne jak w przypadku opisanej po-
wyzej konstrukcji przedstawionej na fig. 1.

Dzialanie sztucznego horyzontu polega na wska-
zywaniu cigglym aktualnego polozenia samolotu
wzgledem plaszczyzny horyzontu za pomocsg ukladu
jakoSciowego wskazan i sprzezonego z nim ukladu
ilo§ciowego, napedzanych od tréjstopniowego giro-
skopu korygowanego w spos6éb bezposredni (fig. 1)
lub odlegloSciowy (fig. 2).

Istota wskazan jako$ciowych polega na wiernym
odzwierciedleniu polozenia samolotu (pochylenia i
przechylenia) za pomocg ruchomej makiety samo-
lotu 3 wzgledem nieruchomej dwubarwnej czaszy
wklestej 1, imitujgcej przestrzen ,niebo-ziemia”,
ktérej linia podzialu barw wyznaczona przez prze-
ciecie czaszy 1 pozioma plaszczyzng Srodkowg od-
wzorowuje linie¢ horyzontu rzeczywistego. Istota
wskazan ilo§ciowych polega na liczbowej prezen-
tacji warto$ci kgtéw pochylenia za pomocg skali
bebnowej 6 widocznej w okienku maskownicy 4
i katéw przechylenia wskazywanych za pomocg
wskazéwki 5 wzgledem skali umieszczonej obwodo-
wo na powierzchni czolowej maskownicy 4.

W przypadku lotu poziomego 0§ gléwna giro-
skopu 13 zajmuje poloienie pionowe a 0§ ramki
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wewnetrznej 15 i o§ ramki zewnetrznej 12 lezq w
plaszczyZnie poziomej. Podwéjny mechanizm kor-
bowy 16 zwigzany z osia ramki wewnetrznej 15
utrzymuje lgcznik 18MpoloZeniu Srodkowym, kt6-
ry za pomocg podwdjnego mechanizmu korbowego
17 utrzymuje ramiona 10 obrotowe zawieszenia ma-
kiety samolotu 3 w poloZzeniu neutralnym i tym
samym of podiuzng makiety samolotu 83 w plasz-
czyZnie poziomej.

Polozenie poziome osi poprzecznej makiety sa-
molotu 3 jest zapewnione za pomocg sprzezenia
mechanicznego widelca 11, w ktérym ulozyskowa-
na jest makieta samolotu 8 poprzez przekiadnie
zebata 14 z osig ramki zewnetrznej 12 giroskopu
13, W ten spos6b (figl 3) makieta samolotu 3 za-
chowuje poziome polozenie w obydwu plaszczyz-
nach pomiarowych, a krawedzie sptywu skrzydet
i statecznika poziomego makiety samolotu 3 two-
rzg od strony obserwatora linie prosts, pokrywa-
jaca sie z rzutem linii podzialu barwnych pél cza-
szy 1. Wskazéwka 5, polgczona sztywno z widel-
cem 11 wskazuje dzialke zerowa na podzialce katéw
przechylenia naniesionej po prawej stronie mas-
kownicy 4. Skala bebnowa katéw pochylenia 6
sprzezona kinematycznie z igcznikiem 18 za pomo-
ca tarczy 21, mechanizmu drazkowego 19 i prze-
kladni zebatej 20 jest ustawiona dzialka zerowsg
naprzeciwko nieruchomej kreski w okienku mas-
kownicy 4.

W przypadku przejScia samolotu do lotu z po-
chyleniem dodatnim przy przechyleniu zerowym
(fig. fig. 1, 4), nastepuje wzgledny obrét osi ram-
ki wewnetrznej 15, ktéry za pomoca mechanizmu
korbowego 16, 1gcznika 18 i mechanizmu korbo-
wego 17 zostaje przekazany do osi ramion 10, na
ktérych zamocowana jest makieta samolotu 3. Ma-
kieta samolotu 3 zostaje uniesiona nosem ku g6-
rze, tak ze kat zawarty miedzy jej osig podiluzng
a plaszczyzng przechodzgcg przez linige podzialu p6l
barwnych czaszy 1 bedzie réwny co do wielkoSci
i znaku katowi odchylenia od poziomu osi glow-
nej giroskopu 13, a tym samym — kagtowi po-
chylenia samolotu.

Krawedzie splywu skrzydel makiety samolotu 3
pokryte masg §wiecgcg widziane od strony obser-
watora tworzg strzalke skierowang wierzcholkiem
ku gérze, o tym ostrzejszym kacie 1 tym bardziej
wzniesiong mad linig odwzorowujacg horyzont, im
wiekszy jest kat pochylenia samolotu. Krawedz
splywu statecznika poziomego, pokryta - réwniez
masg §wiecgcg, pozostaje na wysokoSci linii od-
wzorowujgcej horyzont.

Wskazé6wka 5 zwigzana sztywno z widelcem. 11
zachowuje poloZzenie zerowe wzgledem podziatki
przechylen naniesionej na prawej stronie maskow-
nicy 4, a skala bebnowa pochyleri 6 pola¢zona ki-
nematycznie z suwakiem 18 za pomocg tarczy 21,
mechanizmu drgzkowego 19 i przekladni zebatej
20, obraca sie do polozenia, w ktérym dziatka
oznaczajgca warto§é liczbowa pochylenia katowego
samolotu ustawi sie naprzeciw nieruchomej kreski
w okienku maskownicy 4.

Dzialanie sztucznego horyzontu w locie z pochy-
leniem ujemnym i przechyleniem zerowym - (fig.
fig. 1 i 6) jest analogiczne jak w przypadku lotu
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z pochyleniem dodatnim, z tym ze kierunek odchy-
lenia osi gtéwnej giroskopu, kierunki ruchu ele-
mentéw mechanizmu przekazujgcego i kierunek
wychylenia makiety samolotu 3 beda przeciwne, a
wierzchotek strzatki, jakg tworza krawedzie spty-
wu skrzydel makiety samolotu 3, widziane od
strony obserwatora, ‘bedzie skierowany ku dolowi.

W przypadku lotu z przechyleniem dodatnim i
pochyleniem zerowym (fig. fig. 1 i 5) nastepuje
wzgledne odchylenie osi gléwnej giroskopu 13 w
plaszczyZnie poprzecznej. Spowodowany tym obrét
ramki zewnetrznej 12 jest przekazywany za pomo-
ca przekladni zebatej 14 na widelec 11, w ktérym
ulozyskowana jest na ramionach 10 makieta samo-
lotu 3. Mechanizm przekazujacy ruchy osi ramki
wewnetrznej 15 giroskopu 13 skladajgcy sie z me-
chanizmu korbowego 16, lgcznika 18 i mechaniz-
mu korbowego 17 utrzymuje o§ podiuzng makiety
samolotu 3 w potozeniu poziomym.

W ten sposéb obserwator widzi przechylong
wzgledem linii podzialu pél barwnych czaszy 1
makiete samolotu 3 w rzucie z tylu, przy czym
krawedzie splywu skrzydet i statecznika poziome-
go makiety, pokryte masa $§wiecgca, ukladajg sie
wzdluz linii prostej. Zwigzana sztywno z widel-
cem 11 wskazéwka 5 wskazuje na skali katéw
przechylenia naniesionej po prawej stronie mas-
kownicy 4, kat odpowiadajacy aktualnej wartosci
przechylenia samolotu. Skala bebnowa katéw po-
chylenia 6 sprzezona z lgcznikiem 18 za pomoca
mechainizmu drazkowego 19 i przekladni zebatej
20 wskazuje wzgledem nieruchomej kreski w
okienku maskownicy 4 warto§¢ zerows pochylenia.

Dla ulatwienia odezytu jako§ciowego katéw po-
chylenia przy locie dlugotrwalym ze stalym katem
pochylenia przewidziane sg nastawne kreski odnie-
sienia 2, osadzone obrotowo w bocznych §ciankach
maskownicy 4. Widoczne od przodu powierzchnie
kresek pokryte sg masg §wiecgca. Pokretlo 22 wy-
stajgce na zewnatrz przyrzadu umozliwia obraca-
nie réwnoczesne obu kresek za pomocg mechaniz-
mu napedowego 9 o kgt +15°. Przy obrocie konce
kresek poruszaja sie po promieniu praktycznie
réwnym promieniowi obrotu koncéw skrzydel ma-
kiety samolotu 3.

Jednocze$nie mechanizm napedowy 9 obraca ska-
le bebnowa 7 z podziatkg katows, widoczng w ma-
tym okienku, ponizej okienka skali glownej ka-
tow pochylenia. Umozliwia to nastawienie kresek
odniesienia ukladu jako$ciowego wskazan na Scisle
okre§long warto§é katowsa zadanego kata pochy-
lenia. Dzieki temu dokladne zgranie potozenia kon-
cow skrzydel makiety samolotu i koncéw kresek
nastawnych odpowiada sytuacji, w ktérej samolot
leci z zgdanym stalym pochyleniem.

W odmianie konstrukcyjnej uwidocznionej na
fig. 2 czlonem napedowym kanalu pochylenia jest
element wykonawczy 23 serwomechanizmu lub od-
biornika przekladni odlegloSciowej sprzezonego z
osig pochylen ukladu giroskopowego. Ruchy ele-
mentu wykonawczego 23 przekazywane sg na me-
chanizm korbowy 17 za po$rednictwem przeklad-
ni zebatej 24 i przekladni $rubowej 25, 26 oraz
tgcznika 27. Czlonem napedowym przechylen jest
element wykonawczy 28 serwomechanizmu lub od-
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8
biornika przekladni odlegloSciowej sprzezonego z
osig przechylen ukladu giroskopowego. Ruchy ele-
mentu wykonawczego 28 na widelec 11 sg przeno-
szone poprzez przekladnie 29. Tak wiec ruchy wi-

_delca 11 i lgcznika 27 sg identyczne jak w przy-

rzadzie przedstawionym na fig. 1. Poniewaz po-
zostale elementy skladowe sg te same, tak wiec
ich dzialanie jak i wskazania uk!adu wskazujgcego
sg identyczne. .

Zastrzezenia patentowe

1. Sztuczny horyzont skladajgcy “si¢ z ruchomej
sylwetki samolotu oraz wskaZnikéw liczbowych po-
chylenia i przechylenia, napedzanych przez giro-
skop o trzech stopniach swobody, znamienny tym,
ze posiada uklad wskazan jako$ciowych skladajgcy
si¢ z nieruchomej czaszy wklgstej (1) z zaznaczongy
linig podzialu wzdluz poziomej plaszczyzny S$rod-
kowej oraz makiety samolotu (3) umieszczonej
wewnatrz czaszy wklestej (1) i wykonujgcej wzgle-
dem jej linii podzialu ruchy zgodne z ruchami
samolotu wzgledem linii horyzontu, a ponadto ma
wydzielony uklad wskazan ilo§ciowych zawieraja-
cy wskazowke (5) poruszajgcy sie w otworze szcze-
linowym wykonanym w maskownicy (4), na ktérej
jest naniesiona podziatka katéw przechylenia oraz
skale bebnowa (6) katéw pochylenia umieszczong
w otworze maskownicy.

2. Sztuczny horyzont wedlug zastrz. 1, znamien-
ny tym, ze makieta samolotu (3) zamocowana jest
koncami skrzydel na ramionach (10) obrotowo osa-
dzonych w widelcu (11) i lezgcych w $rodkowej
plaszczyznie podziatu czaszy wklestej (1), a koniec
makiety samolotu (3) znajduje sie na osi obrotu
ramion (10) wzgledem widelca (11), ktéry obroto-
wo ulozyskowany w korpusie sztucznego horyzon-
tu zwiagzany jest z ramka zewnetrzng (12) giro-
skopu (13) za poSrednictwem przekladni zebatej (14)
o przelozeniu ujemnym, a ponadto osie ramion
(10) zwigzane z osig ramki wewnetrznej (15) gi-
roskopu (13) za pomocg dwoch przeciwbieznych
mechanizméw korbowych (16 i 17) polgczonych
miedzy sobg tgcznikiem (18), ktory jest ulozysko-
wany obrotowo i suwliwie w ramce zewnetrznej
(12) giroskopu (13) i widelcu (11) oraz jest polg-
czony obrotowo z ukladem korbowym (17).

3. Sztuczny horyzont wedlug zastrz. 1 i 2, zna-
mienny tym, ze wskazowka (5) zwigzana jest
sztywno z widelcem (11), a skala bebnowa (6) kg-
tow pochylenia jest polgczona z lgcznikiem (18) za
pomocg przekladni zebatej (20) i mechanizmu draz-
kowego (19) zwigzanego z tarcza (21) osadzong
nieruchomo na igczniku (18).

4. Sztuczny horyzont wedlug zastrz. 1-3, zna-
mienny tym, ze posiada kreski odniesienia (2) obro-
towo zamocowane w maskownicy (4) i polgczone
mechanizmem napedowym (9) z pokretltem (22) i
skalg bebnowa (7) nastawy katéw pochylenia, przy
czym 0§ obrotu kresek odniesienia (2) pokrywa sie
z osig obrotu ramion (10) wzgledem widelca (11),
promien obrotu widocznych od przodu przyrzadu
czeSci wskazujacych Xkresek odniesienia (2) jest
réwny promieniowi obrotu krawedzi sptywu skrzy-
del makiety samolotu (3) wzgledem widelea (11).
a pomiedzy koncami kresek odniesienia (2) i kon-
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~cami skrzydet makiety samolotu (3) zachowany
jest niewielki luz.

5. Odmiana sztucznego horyzontu wediug zastrz.
1—-4, znamienna tym, ze element wykonawczy (23)

serwomechanizmu lub odbiornika przekladni od-

legloSciowej sprzezonego z ©0sig pochylefi ukladu
giroskopowego jest potaczony z lacznikiem (27) za
pomoca przekladni zebatej (24) i przekiladni Sru-
“bowej (25 i 26), a element wykonawczy (28) serwo-
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mechanizmu lub odbiornika przekladni odleglo-
Sciowej sprzezonego z osig przechylen ukladu giro-
skopowego jest polaczony z widelcem (11) poprzez
jednostopniowa przekladnie zebatg (29).
6. Sztuczny horyzont wedlug zastrz. 1-5, zna-
mienny tym, ze cze$ci czaszy wklestej (1) oddzie-

lone $rodkowg plaszczyzng podzialu sg wykonane
w réznych kolorach.

Fig. 2
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