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Poznate su upravljajuce sprave za me-
hanicko vodenje paljbe protiv vazdunih
meta, koje radi iznalaZenja potrebnih po-
dataka za gadanje predstavljaju prostorno
putanju mete ili pak koriste projekcije,
koje se dobijaju u horizontalnoj ravni (ra
stojanje po karli), ili se polrebne odredne
veli¢ine sracunavaju mehanicki ili elekiro-
mehani¢ki pomoéu mehanizma za racuna-
nje po naroéitim obrascima. Pri tome u
vecini slu¢ajeva biva prelpostavljeno, da
meta !efi u pravoj vodoravnoj pulanji, jer
bi uzimanje u obzir promena visine pri
kosom letu imalo za posledicu priliéno
komplikovanje mehanizama za racunanje.

Pronilazak reSava zadalak pomoéu me-
hani¢kih i opti¢kih naprava za racunanje
takode i za opsli slucaj proizvoljnog ko-
sog leta, pri ¢emu se Cini samo jedna
pretpostavka, da meta i po veli¢ini i prav-
cu zadrZzava nepromenjenu brzinu, koju je
imala u trenutku paljenja topa, pa do su-
srelanja sa zrnom. Ovo se po pronalasku
poslize time, 3to na osnovu veli¢ina koje
bivaju merene pomoéu neprekidnog po-
smalranja mete, najpre biva neprekidno
iznaleZen polozaj ravni leta, koja je odre-
dena pravcem leta i mestom posmatranja
u odnosu na svaki Irenuini pravac mete,
kao i p(ﬂ(}f’if}j meline pufanje u ovoj ravni,
zalim nisanjenje unapred u ovoj ravni i
najzad odavde njegove komponente, koje
odgovaraju osnim obrlanjimﬂ topa, bivaju
odredene opticko mehanickim putem.

Na nacrtima je pretstavljen jedan primer
izvodenja pronalaska.

U sl. 1 je perspektivno postavljen polo-
Zaj meline putanje i njenih odrednih veli-
¢ina. Sl. 2 je naprava za iznalaZenje poio-
zaja ravni leta i ugaone brzine u ravni
leta. Sl. 3 poukazuje napravu za neprekid-
no graficko iznalazenje ugla preseka izmedu
metine putanje i pravca mete. Sl. 4 pokazuje
napravu za iznalaZenje brzine mele iz nje-
ne poprecne komponente i nienog pravca.
SL 5 je oblik izvodenja naprave za izna-
lazenje poloZzaja metine putanje u odnosu
na taCku posmalranja i iznalaZenje polo-
zaja susreine tacke na ovoj melinoj puta-
nji. SI. 6a pokazuje jedan primer izvodenja
naprave za oplicko-mehanicko pretvaranje
niSanjenja unapred, koje pada u ravan le-
fa, u ugaone velicine koje odgovaraju kre-
tanjima upravljanja topa. Sl 6b pokazuje
presek po liniji A—A iz sl. 6a, a sl. 6¢
presek po liniji B-B iz sl. 6a.

U sl 1 je O mesto posmairanja (odn.
top) WP, P_ pulanja leta, OWPs P, ravan
leta, OP, P’, ravan mete, W tatka preo-
krela (podnczna tacka upravne K iz mesta
posmairanja O na pulanju mete). K je naj-
krace rastojanje mete, P, je frenutno me-
sto mele, xo je odgovarajuce raslojanje,
P; je susrelna lacka, xs je pripadajuce ra-
stojanje susrelne tatke, =, je visinskiugao
ka meli P,, a 2 je visinski ugao ka su-
susretnoj ta¢ki Po. Ugao OP, Ps = 3, ugac
preseka izmedu putanje leta W, P, P, i
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pravca mete O, P, za trenutno mesto mete
Po mereno u ravni mete, koja je odredena
tackama O, W, P, i P,

Ako sa 0o obeleZzimo ugao preseka izme-
du vertikalne ravni (ravni leta) poloZene
kroz putanju leta W P, Psi ravni (ravan
mele) polozene kroz tacke OW Po Ps, sa
w,, brzinu promene ugla WOP,=17Y, i

WOP,=17Y,, mereno u ravni mete, inaj-
zad sa woi w, ugaone brzine, koje se do-
bijaju projekcijom pomenute ugaone brzine
w, na horizontalnu i na vertikalnu ravan,

onda postoje sledeéi matemati¢ki odnosi:
wo+ COS >

“)'f
”,?2 = (o , cos Zp)° 1+ w?

tge® =

Tako su pomocu w.i >, odredeni ugao
0, , dakle polozaj ravni leta u odnosu na
svagdadnji pravac mete, i ugaona brzina
ravni letla.

Metina brzina v—P, Q ima u ravni leta
obe komponente RQ_u praveu metine linije
i jednako promeni rasto;anja-a u jedinici
vremena, i Po R=v,, popre¢no na pravac
mete i jednako proizvodu ugaone brzine
®,, i odstojanja xo Ova druga komponenla

7
obrazuje se pravcem brzine ugao QPo R —
Yo =Fo — 90o. Vrednost c:j—}:, koja freba da

se odredi iz jedno za drugim sledujuéih
merenja odstojanja, i proizvod (fU?-Ko ), koji

se dobija iz merenog odstojanja Xo i u-
gaone brzine @y omogucéili bi time po

sebi iznalaZenje meline brzine v po veli

s 540 dx
¢ini i pravcu. U slu¢aju da vrednosl —; ne

dt
moze bili dobivena iz merenja odslojanja,
moZze po pronalasku brzina v biti odredena
i iz komponente v,—=wy-x, i iz ugla
QP°R= Yo .(odnosno f % buduéi da se

ovaj ugao odvojeno iznalazi pcmocu ugao
ne brzine w,,
Ve

Matemati¢ko posmatranje daje naime, da
tangenta na krivu, koja biva dobivena, ako

se reciprocna vrednosl u pravouglom

1
2(.11:,
koordinantnom sistemu po funkciji vremena
t u tacki, koja odgovara trenutnom polo-
Zaju mele, ove krive obrazuju se pravcem
y-ose ugao Yo koji pripada ovoj melinoj
tacki. Pri odredivanju brzine » mefe iz v,
idTu biva osim toga dobivena vrednost

X

dt

Osim toga moZe pomoéu ugla Y, i od-
slojanja X, u svakoj frenutnoj melinoj lacki
biti dobiven pravougli trougao OWP, , koji
daje odstojanje K i duzinu lela WP, . Po-
slednjom je dakle poznato i, posto je v
ve¢ iznadeno, frajanje To leta mele od la¢
ke W do melinog mesta P,. Ako je traja-
nje leta mete od W do tatke Ps jednako
fs, to je PoPs —v (s —1t), i ako je Ps
mesto susreta, lo je razlika vremena (I —1o )
jednaka vremenu ¢ leta zrna, koje po tab-
licama za gadanje pripada raslojanju
Xs = OPs i ugao Po OPs = Y, — Y, jednak
je niSanjenju unapred /_\? koje pada u ra-
van leta. Y

U sl. 2 predstavljena naprava pokazuje
durbine za viziranje 1 i 2, koji na poznat
nacin sluze za praéenje mete po sirani
i po visini, budu¢i da durbin po strani (vi
sini) pomoc¢u rucice 3 (9) biva upravljen
na cilj i pomocu rugice 6 (12), tako po-
desava tockic 7 (31) taruéeg mehanizma
8 (14), da metina linija neprekidno sleduje
meli po sftrani (visini). Pomeranje taruceg
tockica 7 odn. 13 tada je proporcionalno
horizontalnoj odn. vertikalnoj ugaonoj br-
zinimete w, odn. wv. Horizonlalna ugaona
brzina w, biva dovedena kosinusnom me-
hanizmu 15 za mnoZenja na po sebi poz-
nal nacin, koji ovde nije predstavljen, koji
s druge strane od osovine 5 obrazuje o-
brini ugao visinske osovine 11 oba durbi-
na, dakle dobija visinski ugao 2¢ ka meli
i neprekidno obrazuje proizvod (w, .s0sY, ).
Poslednji biva doveden stvarnoj napravi za
iznalaZenje 0, i @, buduéi da klizni deo

16 proporcionalno ovoj vrednosti biva po-
mican iz sredine kolura 21. Upravno na
pravac kretanja ovog kliznog dela biva
drugi klizni deo 17 pomeren proporcional-
no verlikalnoj ugaonoj brzini @, . Svaki od
oba klizna dela ima po iedan prorez koji
je poslavljen popreéno ne svoj pravac kre-
tanja; oba ova proreza vode ¢Civiju 18, ko-
ja po gornjim formulama predstavlja kraj-
nju tacku vektora ugaone brzine w, koja
lezi u ravni lela. éivija vodi sa svuj’é stra-
ne zupcanu polugu 19, koja je po koturu
21 radialno pomerljiva i pri svome pode-
Savanju osim njenog pomeranja izvodi obr-
tanje kotura 21 za ugao 0, , koji pomoéu
tockova 22 i osovine 23 biva dalje odvo-
den. Radialno pomeranje zup&ane poluge
19 proporcionalno @, biva pomoéu &eo-

nih i kupaslih zupcanika 20 uzeto i dove-
deno diferencijalu 24 za povraino postav-
ljanje, pomoéu kojeg ulicaj obrtanja kotu-
ra na @, na poznal naéin biva onemoguéen;

osovina 25 odvodi dalje vrednost .,

Da bi se mogla ukljuéiti sluéajna odslu-



panja, koja se prouzrokuju usled meha-
nickih ili mernih greSaka pri podeSavanju
krajnjih tacaka veklora W, moZe u datom

slu¢aju u napravi po sl. 2 ova krajnja lac-
ka, umesto ¢civijom, koja je vodena pomo-
¢u proreza, bili predstavljena presekom
dvaju konaca no3enih kliznim delovima 16
i 17. Podesavanje kliznih delova ne ulice
pri tome neposredno na dalje ¢&lanove,
koji su predvideni za izracunavanje velici-
na niSanjenja unapred, nego biva pomocu
one presecne tacke tako pokrivena jed-
na belega, da ona ne sleduje manjim ot
stupanjima podeSavanja presec¢ne tacke ko-
naca, koja potic¢u iz sluéaje. U sl. 3 je po-
kazan jedan oblik izvodenja naprave zane-
prekidno iznalaZenje preseénog ugla izm -
du metine putanje i melinog pravca. Sa o-
sovine 25 iz sl. 2 uzeta vrednosl @, biva
i

dovedena cilindru 33 krivine, koji pomocu
odgovarajuéeg Zleba i njime vodene Civije
35 prelvara obrtanje cilindra, koje je pro-
porcionalno prema «, u pomeranje zup-

¢ane poluge 36, koje je proporcionalno sa
o Tl Ovo pomeranje biva uzeto pomodcu
zupcanika 37 i dovedeno vretenu 38, koje
pomera malricu 39, koja je snabdevena sa
pisaljkom 40. Traka za obeleZavanje 41 bi-
va napr. pomocu kakvog sahatnog meha
nizma 42, sa ravnomernom brzinom pome-
rana upravo na pravac krelanja vrelenove
matrice 39. Pis:lijka 40 opisuje tada gore
pomenufu krivu 28, Radi iznalaZenja nagi-
ba tangente ove krive predviden je provid-
ni lenjir 48, koji moZe bili tako pomeren
i oko svoje ose obrtan, da kroz najzad u-
crtanu krivinu tacku, koja inate matema-
ticki posmatrana predstavlja paraboli, pro-
izlazi i istovremeno uzima pravac tangente
u ovoj tacki. Obrtna osa lenjira postavlje-
na je na kliznom delu 47, koji preko ruci-
ce 45 pomocu vrelena 46 moze bili pome-
ran upravo na pravac krelanja trake. Islo-
vremeno lenjir moze bili obrtan polazeci
od rutice 55 pomoéu tokova 56 dife-
rencijala 54 — osovine 53 i dalje preko
zupcanika 52, koji je postavljen na kliznom
delu 47, i koji se po osovini 53 moze po-
duZno pomerali, kao i pomoéu zupcanika
51 puza 30 i segmenia 49 puievog zupla-
nika. Obrini ugao lenjira u odnosu na pra-
vac krelanja Irake daje ugao Yo, koji bi-
va odvoden sa osovine 57,

Za neprekidno iznalaZenje ugla Y, iz jed-
nog podeSavanja pravca lenjira 48 predvi
dena je sledeca naprava: Obrtanje pro-
porcionalno sa w,, biva upué¢eno sa oso-

vine 25 ka mehanizmu pomocu trenja (in-
tegratoru) 59, &iji tocki¢ 58 biva pomican

proporcionalno sa , tako, da integrator

na po sebi poznal nacin neprekidno obra-
zuje integral f{u,, dt, koji pomocu zupca-
!l

nika 60 u diferencijalu 54 biva algebarski
dodavan pocetnoj vrednosli ugla y, koja
je podeSena pomoéu ruéice 55.

U sl. 4 mulliplikacioni mehanizam 61
proizvoljne izrade obrazuje neprekidno pro-
izvod v1=m?,_x° iz vrednosti w}, frxa

proporcionalno ovoj komponenti od v biva
klizni deo 62 pemican iz srediSta kotura
72, Klizni deo 62 nosi vreteno 63, &ijana-
vrika 64 sa osovine 67 moZe bili pomica-
na pomocu konusnih zupcanika 66 uprav-
no na pravac krelanja kliznog dela 62, da-
kle odgovarajuéi pravcu komponente od v.
Civija 65 na navrtki 64 zahvata pomoéu
zleba klizncg dela 62 u zupéanu polugu
70, koja je po koluru 72 radialno pomer-
ljiva. Pomicanje kliznog dela 62 odn. na-
vrtke 64 izvodi osim radialnog pomicanija
zupcane poluge 70 obrtanje kotura 72.
Zupcanik 73 u vidu puza biva obrlan po-
mocu puza 74 sa osovine 57 i nosi profiv-
kontakie konlakine naprave 69, ¢iji je sre-
disni kontakt pricvrScen na koturu 72. Kon-
takina naprava stavlja na pr. u dejstvo mali
elcktromolor 68 lako, da u odgovarajucem
smislu obrée osovinu 67, a time pomice i
navrtku 64 dolle, dok je pomoc¢u pomera-
nja kliznog dela 62, koji je proporcionalno
sa @, Xo i i pomeranja navrtke 64 izve-

deno obrlanje kolura 72 jednako uglu
Yo, za koii je puZev zupcanik 73 pomocéu
osovine 57 obrnut. Tada je hipotenuza tro-
ugla ACB proporcionalna metinoj brzini v
¢iji iznos biva pomocéu zuplane poluge 70,
c¢eonih i konusnih zupéanika 71 povralnog
diferencijala 75 odvoden i moze bili izve-
den za pokazivanje, dok je pomeranje ma-
trice 64 iz nultog polozaja C, odn. obrta
nje osovine 67, proporcionalno komponentli
dx.
di
kotur 88 integratora 89, koji obrazuje in-

Ovo obrianje biva preneseno na taruci

tegral J 3—:‘ dt i dovodi diferencijalu 83, gde

biva algebarski dodat pocetnoj vrednosti
otstojanja koja je pomocu rucice 82 pode-
Sena, merena ili ocenjena tako, da dife-
rencijal 83 tada neprekidno daje frenutno
otstojanje xo od mete.

U sl. 5 je postavljeno vreteno 104 na
koturu 103 i biva podeSeno u pravcu vek-
fora svakog olslojanja mete, budué¢i da
puzev zupcanik 102, koji je vezan sa ko-
turom, biva obrtan pomocu osovine 57 pre-
ma nepomiénom pravcu odnosa za Y.. Na
vretenu biva malrica 108 pomerena pomo-
¢u povratnog diferencijala 105, konusnih



zupcanika 106 i 107 proporcionalno sa
Xo. Civija vretenove matlrice 108, koja pret-
slavlja krajnju tacku vektora trenutnog of-
stojanja, pokrece pri svome podeSavanju
dva klizna dela 109 i 111, koji se mogu
upravno jedan na drugi pomerafi. Klizni
deo 111 biva u pomenutom nepomicnom
pravcu odnosa pomeren za iznos, koji je
proporcionalan prema duzini K upravne sa
tacke posmalranja, koja je predstavljena
srediStem kotura 103, na melinu putanju,
dok je na to upravno pomeranje drugog
kliznog dela 109 proporcionalno otstojanju
(vl,) svakok ftrenutnog melinog mesta od
podnoZja ove upravne (tacka promene).
Klizni deo 111 nosi dalje poprecéno na svoj
pravac kretanja vreteno 112, koje time po-
mo¢u krelanja kliznog dela biva pomereno
za iznos K paralelno samom sebi prema
sredistu kofura 123, koje je isto tako pod-
redeno tacki posmatranja. Na ovom vrete-
nu 112, koje pretstavlja metinu putanju
moze navrika 113, koja je podredena su-
sretnoj lacki, biti od sitrane motora 140
pomerena posrestvom osovine 115 i ko-
nusnih zupcéanika 114. Civija navrtke 113
zahvata u zuplanu polugu 124 na koturu
123 i izvodi pri pomeranju vretenove ma-
trice, osim pomeranja ove zupcane poluge,
obrfanje kotura 123. Obrini ugao Ys biva
doveden diferencijalu 121, koji s druge
strane dobija obrtni ugao Y, kotura 103,
obrazuje razliku oba ova ugla i biva do-
veden napravi 136, koja je opisana pomo-
¢u sl. 6a, 6b i 6¢c. Obrlenje osovine 115,
proporcionalno pomeranju (v.1s) vreteno-
ve navrike 113, biva dovedeno diferencijalu
117, koji s druge strane dobija od tacke
110 pomeranje (vi,) kliznog dela 109 i o-
brazuje razliku v (s —1t,). Ova vrednost
biva dovedena mehanizmu 118 za delenje
proizvoljne izrade, koj)i osim foga dobija
vrednost v i neprekidno obrazuje veli¢inu
(t, —1, ). Ova biva prenesena na diferen-
cijal 138, &iji sredisni tockovi stavljaju u
dejstvo kontakini uredaj 139, koji upravlja
motorom 140. Olslojanje vretenove navrtke
113, koja je podredena susretnoj tacki, od
sredista kotura 123, koje pretstavlja mesto
posmatranja, biva kao pomeranje zupcane
poluge 124 preko &eonih konusnih zupla-
nika 125 — povratnog diferencijala 126 —
dovedeno vretenu 127, koje pomera klizni
deo 128 proporcionalno ovom ofstojanju Xs.
U vodilji ovog kliznog dela moze se zup&ana
poluga 129 pomerati upravno na pravac
kretanja kliznog dela. Pomeranje zuplane
poluge biva izvedeno pomocu koturica 135,
koji se priljubljuju uz krivinsko telo 133,
koje pretstavlja, po tablicama gadanja,
funkciju vremena lela od razdaljine susret-
ne lacke i visinskog ugla ka meli, Time

§to koturi¢ sa kliznim delom 128 biva po-
mican proporcionalno odstojanju x,i 5to
krivinsko telo 133 biva obrtano pomocu
osovine 134, koja dolazi sa naprave 136,
u zavisnosti od visinskog ugla 2, biva po-
merena zupcCana poluga 129 proporcijonal-
no vremenu z leta zrne koje pripada oisto-
janju x,, vodeéi raduna o visinskom uglu
susretne tatke. Ovo pomicanje biva od
strane zupéanika 130, koji je smeSten na
kliznom delu 128 i koji je pomerljiv po
osovini 131, uzelo i sa osovine 131 upu-
¢eno ka diferencijalu 138,

Dokle obrtna kretanja osovina 131 i 137
olstupaju jedno od drugog, ukljucuje kon-
takina naprava 139 motor 140 tako, da na-
slaje _pomeranje navrtke 113 za podeSsva-
nje. Cim je poslignuta jednakost oba obrina
kretanja, deo 113 za podeSavanje predslav-
lia odgovarajuéu susretnu tacku za trenulno
melino meslo, koje je pretstavljeno pomo-
¢u ¢lana 108. Tada je pomvianje zupcane
poluge 124 proporcijonalno olslojanju x, su-
srelne tacke, dok razlika obrinog ugla oba
kotura, koja je obrazovana diferencijalom
121, odgovara ni3anjenju unaprea /\. u
ravni lefa. !

U sl. 6a, 6b i 6¢c biva radi podeSavanja
visinskog ugla 2° durbin 150, kao celina
pomoéu puZevog pogona 152 oko vodo-
ravne ose a—a, koja prolazi kroz preseénu
tacku M obeju obrinih osa prizme 154, ne-
prekidno obrtan oko ovog visinskog ugla.
Time biva postignuto, da izmedu prvobiino
verlikalne obrine ose m—m glave durbina
i vodoravne obrtne ose kruinog lucnog
dela 116 bude pode3en ugao 90" —2%,
Prizmi 154 bivaju dodeljena dva kretanja
za pode3avanje radi zasecanja belege 143,
koja je pomocu ru€ica 167 i 163 na delu
116 pomerena za ugao /\Y. Pomoéu ruci-
ce 167 biva prizma sa gornjim delom 153
oko ose m—m preko povratnog diferenci-
jala 166 kupastog zupcanika 165, segmenta
kupastog zupéanika 164, koji je pritvrden
na delu 153 glave, obrnuta za boé&ni ugao
nisanjenja unapred Ag¢ i pomocu rulice
163 oko ose c—c preko povratnog diferen-
cijala 162 i 161, ceonih zupéanika 160,
segmenta 159 konusnog zupcanika, seg-
menta 158 konusnog zupéanika, koji je
oko dela 153 glave slob.dno obrtan, seg-
menta 157 ¢eonog zupcanika, koji je vezan
sa 158, ceonog zupcanika 156, Cija je o-
sovina smestena na delu 153 glave, kupa-
stih zupcanika 155, obrnuta za visinski u-
gao 2 ka susretnoj tacki. Ako u datom
sluaju visinski uglovi niSanjenja unapred
budu za sebe preneti na top, to obrianje
3, biva dovedeno diferencijalu, koji s druge
strane dobija ugao 2, i neprekidno obra-
zuje razliku AE.



Naprava za pode3avanje belege 143, koja
je podredena susretnoj tacki, sastoji se iz
kruznog luénog dela 116, koji se oko svoje
obrine ose Mp, od ose 141 obrce za ugao
7 o prema (vertikalnom) poloZaju odnosa.
Deo 116 obrazuje vodilju za klizni deo
142, koji nosi belegu 143, koja je podre-
dena susreinoj facki. Radi podeSavanja
ugla Ay biva odgovarajuéi pomeren klizni
deo od puZevog pogona 149 preko povrat-
nog diferencijala 148, &eonog zupéanika
147, teonog zuplanika 146, koji je slo-
bodno obrtan oko osovine 141, kao i pre-
ko &eonog zuptanika 145, zup&anika 144 i
zupéanika kliznog dela.

Obrlanje rucica 163 i 167 koja su pro-
porcionalna i A9 mogu na po sebi po-
znal nacin bili prenesena na lopove. Isto
tako mogu po poznatom nacinu iz dobive-
nih odrednih delova za susreinu tacku dru-
gi podaci gadanja kao ugao poslavljanja
i tempiranje metka bili odredeni i lopovi-
ma dovedeni.

Najzad primeéujemo, da se naprave, koje
su na nacrtu radi preglednosti odvojeno
predstavljene, u praksi najbolje udruzuju u
jednu jedinu napravu, koja lime biva upo-
trebljena kao centralna komandujuéa spra-
va za upravljanje paljbe.

Patentni zahtjevi:

1. Poslupak za iznalaZenje podalaka
za gadanje, polrebnih za gadanje na metu
u vazduhu, a pomoéu naprave za racuna-
nje naznacen time, 5o pomocu ove napra-
ve na osnovu veli¢ina, koje se mere po
mocu neprekidnog posmatranja mete, naj-
pre poloZaj ravni leta, koja je odredena
pravcem lela i mestom posmatranja u od
nosu na irenuini pravac mele, kao i polo-
Zaj melinog pula u ovoj ravni, biva nepre-
kidno iznalaZen, zatim biva izracunalo ni-
Sanjenje unapred u ovoj ravni i najzad o-
da-\rde njegove komponente, koje odgova:
raju osnim obrtanjima topa, bivaju odrede-
ne oplicko mehaniékim putem.

Komandujuéa sprava za izvodenje po-
stupka po zahtevu 1 naznacena ftime, 3to
je predvidena naprava (33—40) za nepre-
kidno obelezavanje recipro¢nih vrednosti
ugaonih brzina mefine linije u ravni leta u
zavisnosli od vremena i u vezi salime me-
hani¢ki Clan (48), koji se moze podesiti u
tangenini pravac prema krivoj ucrlanoj po
menufom napravom (33—40), u svakoj po-
slednjoj tacki, &iji (Elanov) polozaj odgo-
vara presecnom uglu izmedu metine pula-
nje i melinog pravca, koji ugao sivzi kao
pomocna veli¢ina za izratunavanje niSanije-
nja unapred, pri ¢emu u datom slucaju za
automalsko i neprekidno iznslazenje ovog

prose¢nog ugla rasporeden jo3 jedan infe-
grator (58, 59) osim pomenute naprave
(33—40) i podesljiv mehani¢ki clan (48)
tako, da taj integrator integrira uvgaonu br-
zinu od jednog proizvoljinog frenutka i in-
tegral se algebarski dodaje presecnom u-
glu, koji pripada ovom frenutku.

3 Oblik izvodenja komandujuce sprave
po zahtevu 1 i 2 naznacen lime, Slo je sa
jednim koturom (72), koji se moZe obrfati
odgovarajuéi grafi¢kiiznadenom prese¢nom
uglu, tako vezan klizni deo (62), koji se
moZe pomicali ka kolurovoj osi odgovara-
juéi popreénoj komponenti metine brzine
u ravni leta tako, da spojni ¢lan (65) po-
moéu svog pomeranja ka kolurovoj osi
daje stvarnu melinu brzinu, k#o Sto i po-
modu svog pomerania upravno na pravac
krelanja kliznog dela (62) daje frenuinu
promenu metinog ofstojanja, odakle u da-
tom slu¢aju pomoéu infegratora (88,89) od
proizvolinog frenutka biva neprekidno au-
tomalski iznalaZeno metino odstojanje s
obzircm na otstojanje koje postoji u lom
Irenutku.

4, Komandujuéa naprava za izvodenje
postupka po zahtevu 1 naznacena time,
§to se pomocu mehanitkog ¢&lana (108),
koji se pomera u odnosu na tacku, koja
je podredena mestu posmatranja, odgova-
raju¢i frenufnom mefinom otstojanju i koji
se obrée ka nepomi¢nom doti¢nom pravcu
koii je podreden metinoj putanii, odgova-
rajuci svakom proseénom uglu izmedu me-
fine pulanje i melinng pravca, dve upravno
jedna na drugu vodilje (klizni delovi) (109,
111) tako podeSavaju, da prva (109 daje
najkrace olstojanje mete, a druga (111)
daje otstojanie svakog trenutnog metinog
mesta od nijegovog polozajia pri naj-
kraéem metinom olstojanju (prekretna tac-
ka) i &o nparalelno ka prvoi vodilii (109)
dalji ¢lan (113) zavisno od kontakine na-
prave, na c¢iie reagovanje ulice u smislu
suproinih dejstava ftrajanie melinog leta,
koje je proporcionalno razlici izmedu otsto-
janja ovog clana od tacke, koja odgovara
prekretnoi tacki (W) i pomeranju druge
vodilie (111) i na ¢&ije reagovanie ulice
vreme lefa zrna, koie odgovara ofstojaniu
ovog ¢lana (113) od tacke, podredene
mestu posmafranja, biva tako upravljan, da
ie njegovn olstoianje od tacke ove vodilje
koja odgovara ftrenutnom metlinom mestu,
proporcionalno vremenu leta zrna, koje je
po lablicama gadania polrebno za susret
sa metom, i 3to se naizad upolrebjuje po-
deSavanje c¢lana (113), koji ie upravljan
pomocu kontakine naprave (139), sa po
sebi poznatim srefstvima za mehani¢no
iznalaZenje otstoianja susretne tacke i ni-
Sanjenja unapred u ravni leta.



5. Komandujuca sprava za izvodenje po-
stupka po zahtevu 1 naznacena time, Sto
je kruzni deo (116), koji se moze obrtati
oko precnikovog pravca, rasporeden obrino
za ugao koji je obrazovan od meline rav-
ni i ravni leta, ka nepomicnom odgovara-
jucem poloZaju i na ovom delu (116) je
pomerljivo rasporedena belega (143), koja
odgovara niSanjenju unapred u ravni lela,
i 8o se svestrani durbin (150) po sebi
poznatog nalina dejstva, moZe u odnosu

na obrinu osu dela (116) tako podesili,

da kretanja, koja su dodeljena njegovoj
pokrelnoj ogledalnoj povrsini glavinoj priz-
mi (154) radi izvodenja koincidence izme-
du podeSene belege (143) i njenog ukr-
Stenog konca, odgovaraju niSanjenju una-
pred u horizonlalnoj ravni i visinskom
uglu ka susretnoj lacki, i $to dalje u da-
tom slucaju ugao niSanjenja unapred u
verltikalnoj ravni biva neprekidno mehanic-
ki obrazovan i dalje upuéivan kao razlika
izmedu ovog visinskog ugla i Irenulnog
visinskog ugla ka meli.
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