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Poznati su 2parati za odredivanje pclo-
7aja letilica pomoéu zvuka, kod kojih o-
krugla svetla belega pomerajuci se po gra-
fikonu kctangenata naznaluje 'u svakom
trenutku svojim centrom (poloZaj prolete-
fe letilice, a pri preseku njenog obima sa
srednjom putanjom dobivencm povlateci
srednju pravu izmedu raznih tataka obele-

7enih na grafikonu, vid: se stvarni polo-

zaj letilice u trenutku kada posmatrat vi-
di na grafikonu odgovarajué¢u belegu, o
vaj ‘pelozaj letilice nazivamo ,buducom
tackom”,

Zna se da zrak belege odgovara korek-
ciji akust:¢ne aberacije i eventualno i mrt-
vog vremena; isto tako se zna da moze da
se pomera grafikom kctangenata u odno-
su na aparat za odredivanje pelozaja,
kada se Zeli da postigne Korekcija para-
lakse ng terenu.

Citaju¢i dakle, na grafikonu Kotangena-
ta poloZajne j azimutne keordinate budu-
¢e take, imamo sve elemente za poenti-
ranje apareta kao Sto su projektor i (ili)
durbin; transmisija koordinata aparata za
E‘IU§HTI.!E projektcru i (ili) durbinu moZe se
izvrSiti telepoentaom prema postupku
poznatom i cpisanom u francuskom pa-
tentu br 700.849 od 8. novembra 1929.

Ovaj pronalazak ima za predmet uredaj
koji cmogucava izbegavanje svakog Cita-
nja posluge, kojoj je stavlieno u duZnost
da prenosi koordinate azimuta budude
tatke, i eventualno takode posluge, kojoj

je stavljeno u duZnost da prenosi koordi-
nate fpcloZaja te tacke.

Stoga se alhidada, graduisana prema po-
lzajima i sme$tena da se okrene oko sto-
7era grafikona kotangenata, pomera duZ
oraduacije azimuta nanesene na ivici gra-
fikona; cbrtanjem ove alhidade rukuje se
direktno stavljanjem u pogon aparata za
otpremanje koordinata az'muta, telepoen-
tazom, i to pomoéu me Koje odgovaraju-
¢e mehanitke transmisije; rukovalac tim
aparatom kada vrsi traZenje ima jedno-
stavno samo da odrZava alhidadu na bu-
duéoj takci obrazovanoj, kao Sto se to zna

presekom kruga Korekcije s2 srednjim
putem.
U tom sludaju aparat, koji telepoenta-

yom otprema poloZajne kcord'nate m=-
oao bi imati repetitor ugla, Kkoji taj ot-
premnik stavija u dejstvo i rukovalac koji
rukuje ovim imao bi samo da uvek odr-
sava saglasnost izmedn oznalivanja igle
repetitora i oznatavanja poloZaja prodi-
tanih na grafikonu Kotangenata.

Ako se i ovaj poslednji rukovalac zeli
da oslobodi svakoga Citanja, moZe se na
ustorerenu alhidadu smestiti pokretni in-
deks, koji bi se pomerap duZ te alhidade
delovanjem samog ‘pploZajnog otpremni-
ka i to pomoéu makakve cdeovarajuée
mehanicke transmisije; rukovalac — kome
je povereno da manevrise poloZzajnim ot-
ipremnikom — imace dakle samo da odr-
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7ava taj indeks u svakom trenutku na bu-
dudoj talci.

Mehanicka transmisija polozajnog ot-
premnika tom indeksu mogla bi biti po
najbolje izvrSena tako, da se vodi racuna
o dilataciji poloZajne graduacije alhidade.
Ona bi &ak trebala da se izvede tako, da
se cmogudéi pomeranje indeksa nezavisno
od zakong pomeranja alhidade i da se iz-
begne da se taj indeks pomera, kada se
alhidada jednostzvno obrce.

Na priloZenim nacrtima su pretstavijena
dva primera izvcdenja predmeta pronala-
ska, kojima se ne ogran:tavamo.

U ovim nacrtima

Sl 1, je izgled ozgo prveg oblika izvo-
denja.

Sk Ibis je izgled
sl. 1.

Sl 2, je slitan izgled varijante.

SI. 3, je izgled detalja u vecoj srazmerl
alhidade sa sl. 2.

Sl. 4 je izgled u preseku upravljaca in-
deksa alhidade sa sl. 2.
Sl. 5je izgled n
A—B—C—D na sl. 4,

Sl. 6 je izgled detalja krive
sl. 41 5.

Usl 1 jesal obeleZzen sto grafikona
kotangenata aparata za odredivanje polo-
7aja letil.ca sa svelle¢im indikztorom.

Oko centra toga grafikona ustoZerena
je alhidada 2, koja nosi graduaciju 3 polo-
Zaia i pomera se duz gradudcije 4 azimuta
nanesene p- ivici stola 1.

iBlagodareéi pogonu sa Kkoniénim sup-
¢anicima 5—6 i osovini 7, koju moZe o-
kretati rukatka 8, mcze rukovalac ckreta-
juéi tn rukatku, da pomera alhidadu 2
du? greduacije 4 i da uz posredovanje ot-
premnika za telepoentazu 9 (kao $to je n.
pr. opisano u francuskom patentu br.
700.849 od 8. novembra 1929), preda ko-
cordinate azimuta budude tatke a projek-
toru ili durbinu. Rukcvalac, kome je tako
stavljeno u duZnest da prenosi Koordinate
azimuta budude tatke, ckretede 1 tom ci-
lju rukatku 8 tako, da oscvina alhidade 2
prolazi kroz buduéu tatku a (presek Kru-
ga korekcije b i srednje putanje c) sle-
dujuéi u svakom trenutku pomeranje ove
tatke. Ovaj rukovalac neée dakle imati ni-
$ta da &ita. Da bi se istom projektoru ili
istom durbinu predala koordinata poloZa-
ja buduée tacke, to ée drugi rukovalac
obrnuti rukatku 10 povlafe¢i posredova-
njem vretena 11 i para zahvstajuéih se
koni¢nih zupéanika 12—13, igle 14 repe-
titora uglova 15. Ovaj rukovalac ¢ée Citati,
na graduaciii 3 peoloZaja alhidade 2, po-
lozaj, koji cdgovara buduéej talci a ra-

detalja uredaja sa

preseku po liniji

poluge sa

nije definisanoj, zatim ¢e obrnuti rukatku
10 tako, da se odrZi saglasnost izmedu
indikacija igle 14 repetitora i buduceg po-
loZaja koji Cita, u svakom trenutku, na al-
hidadi 2.

Kao i ranije $to se radilo i uz posredo-
vanje otpremnika telepoentaze 16, ruko-
valac poloZaja ée predati projektoru ili
durbinu polczaj budude tacke, ali ¢e biti
prinuden da ¢ita, u svakom trenutku, onu
koordinatu, koju treba da prenese.

Da bi se olakSalo ¢itanje ovom ruko-
vaocu moZe se predvideti (sl. 1 bis) u
kraku rukatke 10 mala lcptica sa oprugom
17, koja ¢e u svakem polozaju rukatke
odgovarajuéi stupnju odn. podecku gra-
duacije repelitora 15, pasti sa malim 3u-
mem u udubljenje 18 smeSteno na kutij
olpremnika 16. Ako dakle ma u kom tre-
nutku rukovalac poloZaja ustanovi pokla-
panje izmedu indikacija repetitora 15 1
buduée ta&ke a, neée mu biti potrebno da
gleda na broj¢anicku povrsinu repetitora
ugla 15, jer ¢e znati po sluhu (pa Cak u
potrebj ée osetiti i rukom laki otpor koji
¢e staviti na suprot obrtanju rukatke 10
loptica 17 izlazeé. iz jednog udubljenja 18
da bi upzla ponovo u sledeée) za koliko
je jedinica obrnuo tu rukatku i usled toga
i ielu 14,

U varijantu na sl. 2 i 3, ponovo nalazi-
mo sto 1 i alhidadu 2, koia se pomera ru-
katkom 8. Ali ta alhidada 2 nosi indeks 19
pokretan du? njene poloZzajne graduacije
3 i koji ¢e rukatka 10 poloZajnog komuta-
tora povu¢ji mehanitki blagodareéi odgo-
varajuéoj transmisij. Rukovalac poloZaja
imace samo da odrZava indeks 19 stalno
na buduéoj tatci a. Na taj nadin, predava-
nje koordinata polcZaja 1 azimuta aktiv-
nim orgenima, (projekteru i durbinu) bi-
¢e osigurano bez ikakvog ¢itanja.

SL 4 do 6 pokazuju oblik izvodenja u-
pravljada indeksa 19, k~ji cmogucéava da
se vodi ra¢una o dilatacij’ poloZzajnih gra-
duacija alhidade 2, kcia se vrSi, kao Sto
se to zna prema zakenu e cotg S (gde je
S poloZaj, a e visina precjekcije  grafi-
kona).

Na tim slikama rukatka 8 ctpremnika 9
za telepoentafu azimuta upravlja rotaci-
jom =zlhidade 2 uz posredovanie niza za-
hvatajuéih se konitnih zup&anika 20—21,
zahvatajuéih se pravih zupganika 22--23
i zahvatajuéih se previh zuplanika 2425,
koj* pasledniji su utvrdeni na ustcZerenom
rukaveu 26 alhidade 2.

Rukatka 10 otpremnika za telepcentaZu
poloZaia upravija rotacijom kotura 27
noseceg zljeba 28 Koji ima cblik krive po-
luge pretstavljajuéi zaken e cotg S dilata-
cije poloZaja (sl. 6); na tom je nacrtu Kri-
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va poluga nacrtana na pr. u Kotangenta-
ma za polozaje od 20°—90°.

U Zljebu 28 pomera se kotrlja¢ 29, koji
je izjedna izraden sa nazubljenom polu-
gom 30, i koji uz posredovanje malog zup-
¢anika 30 i niza pravih zahvatajuéih se
zupcanika 31—32, upravifja nazubljenim
totkom 33. Ovaj poslednji upravlja malim
zuptanikom 34 Koji povlali mali zup&a-
nik 35, zahvataju¢i se sa malim zupcani-
kom 36; ovaj poslednji zahvata se sa ma-
lim zup&anikom 37 Koji je izjedna izveden
sa malim zupcanikom 38, koj: povlaci ma-
li zup&anik 39 slobodno nameSten na oO-
sovini 40, dok su prethodni mali zup&ani-
ci 36, 37, 38 ustoZereni na totku 25, kq]z
je izjedna sa rukavcem 26. Mali zupcanik
39 je izjedna sa malim zupZanikom 41,
koji se zahvata sa malim zuptanikom 42
koji je izjedna sa zup&anikom 43 zahvata-
juéim se sa malim zupcanikom 44 za po-
vlatenje stczera 40. Na tom stoZeru 40,
ni.me samim direktno upravljan nalazi se
puz 45, koji obrée jedan helikoidalni to-
tak 46 ostvarujuéi rotaciju vrtnja 47 po
kome se pomera indeks 19 obrazujuca
navrtka.

Na pretstavljencm  primeru izvodenja
mali zup&anici i nzzubljeni tockovi imaju:

toak 33 . . 120 zubaca
mali zuplan'k 34 . . . . 24
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Kada todck 33 ostane nepomican i ka-
da se obrée upravlja¢ azimuta pomocu ru-
katke 8, rukavac 26 alhidade se obrée (kao
ito smo renije videli) i kada se obrne taj
rukavac za jedan obrtaj, mali zuptanik 41
utini dva obrtaja ali u isto vreme mali
zupéanik 44 ucini jedan obrt i u istom
smislu kao i rukavac 26 te usled toga kao
i alhidada 2. Relativna brzina maloga zup-
tanika 44 u odnosu na Kretanje ’azimuta
je dakle ravna nuli. Kada se aih:dagia 2
bude obrtala mali zup&anik 44 obrnuce se
za isti ugao i vrtanj 47 nece se dakle obr-
tati na svojoj osovini, ostavljajuéi pri to-
me i indeks 19 takode nepokretan. Kada
se dakle totak 33 bude obrtao pod utica-
jem obrtanja rukatke 10, njihova pome-
ranja ¢e biti naprotiv potpuno prenesena
na indeks 19, koji ¢e se pomerati duZ
vrinja 47.

Usvojeni uredai dozvoljava dakle, da se
prenosi na indeks 19 promenljivo pravo-

1"

linisko kretanje, prema zakonu e cotg S 1
nezavisno od zakona pomeranja alhidade
2 na kojoj je smesten taj indeks.

Uredaj koji je prethodio i kojim se iz-
begava sistematska depoentaZa, t. j. pome-
ranje, koje nije bilo komandovano, in-
deksa 19 kada se stavlja u dejstvo alhida-
da 2, osniva se na poznatoj teoremi iz ki-
nematike Kkoja se naziva Fergussonov
paradoks.

Patentni zahtevi:

1. UsavrSenja kod aparata za odrediva-
nje poloZaja letilica, ked kojih se svetlos-
na okrugla belega, pomera na grafikonu
kotangenata i pokazuje u svakom trenut-
ku stvarni poloZaj ili popravljen poloza]
letilice (buduce tacke),1kod koje se koor-
dinate poloZaja i azimuta te tacke predaju
telepcentazom aparatima, kap $to su pro-
jektor i durbin, neznafena time, §to se,
da bi se zbeglo cCitanje od strane ruko-
vaoca azimuta, kome je stavljeno u duz-
nost da rukuje sa otpremnikom telepoen-
taze azimuta, predvida u centru grafikona
kotangenata ustczerena graduisana alhi-
dada poloZeja koja se pomera po gradua-
ciji azimuta nanesenoj na ivici toga gra-
fikcna, i time Ste se ta alhidada pogoni
direktne { ma kojom mehanickom trans-
m’sijom pomocu otpremnika azimuta.

9. UsavrSenja kod aparata za cdrediva-
nje pclozaja letilic2 po zahtevu 1, nazna-
fena time, Sto se radi izbegavanja svakog
titanja od strane rukovaoca polczzja, ko-
ji ima duZnost da rukuje sa otpremnikom
telepoentaZe pcloZaja, predvida na alhida-
di ‘ndeks pomitan duZ ove poslednje, koji
se stavlja u dejstvo direktno i ma kojom
'mehani¢kom  transmisijom ‘pomocu polo-
Zajnog otpremnika.

3. Usavr8avanja kod aparata za cdredi-
vanje polozaja letilica po zahfjevu 1 i 2,
naznatena time, §to se kod njih prencs
izmedu indeksa i polozajnog ctpremnika
sastoji iz uredaja sa krivom polugom iz-
vijenom po kotangenti, radi omoguéava
nja uzimanja u obzir dilatacije poloZajnih
graduacija athidade.

4. UsavrSenja kod aparzta za odrediva-
nje pcloZaja letilica po zahtevima 1-—3,
naznacena time, $to se transmisija izme-
du indeksa i \poloZajnog otpremnika sa-
stoji iz uredaja, koii se osniva na pr. na
Fergussonovom paradoksu i namenjen je
da ulini nezavisnom pomeranja indeksa
duZ alhidade od pomeranja ove i obrnuto.

5. UsavrSenja kod aparata za odrediva-
nje poloZaja letilica po zahtevu 1, nazna-
Cena time, 3to je ‘poloZajni otpremnik
snabdeven refpetitorom uglova, stavljanim
u dejstvo cvim poslednjim.



6. Usavrienja kod aparata za odrediva-
nje poloZaja letilica po zahtevima 1 i 5,
naznatena time, $to je rukatka za uprav-
lianie poloZajnog otpremnika { njegovog

repetitora uglova snabdevena s uredajem
sa lopticama ili t. sk, koji izazivaju Sum
ili otpor pri svekoj rotaciji za jedin:cu, da.
bi se clak8alo &itanje.




Adpatentbroj 9922.

"MD 10
L 0
Lol L : o=

(%'//////:f;///:/x;?j;?‘;//,;,%




= 1 Yo o ]
Wit -wlmr .
e

s sk, 1

(28

= e e

"'.‘—'-,.q_at -

A b e

Ly

. > b gt rpernilfiaon 4. S—
Ay SR =\ St DA .~

i S e e o

S IR L] ey e OSSR A \-"
: Do \» o e (U el

- IR 0 R S Q:

y -

A S T i e

"




A

—— e ——

/ 2 47

1}
| }m = e

’7»’* e 7mﬁmmmmﬂx

A\;\_._a_m\—-‘_ N 3 \
37 36\ Ny

i Rz === [N

777777777727

—5
N RN \\\\\55.:
o ~

S

/6

OO SIS

/0¥

Ad, pafent broj G922.

40*




-
4 PP P . - -
,‘m...li..r - oy et A 17 .
- - - —— e L, - i . -
o L E o LR * = b 5%
"ol A ' .
s v W S . ot ok o 5 B 5
- v 3 - o1 TR
: Ci
A\
’ — - .
- - = -
' - T - .
L
e L joz ¥
-
' » K
- . e mal
= # -
- & - y
s - 1 = L - { "

\ =) - ¥ et

b e 1
PRGSO,

FL T
v
b

N PRy S

s

HEEY N
¥ 34 BV 2 o
BT -é.‘f‘;'-f‘ e gt

e T
Wlpns' Syt

A - 8
’ 3 - - ¢
- -
i - go S - .-
. ~ i
j < v
‘ L i,
—_— : b -
[ w 1 ¥ ] R
’ . ~ . (e .
b 2 RS et VY
. v i - ) . gt
v A
! % - ;>
< . o o
g = — ¥
& A, - 4 -
- A - - T -
= " i d
. - ¥ L e . L 5
1 . - - ok \
- - — -
. ) =i ] el >
- - < Eel b ‘- i




