INDUSTRIJSKE SVOJINE

IZDAN 1 DECEMBRA 1935

Akciova spolecnost dfive Skodovy zavody v Plzni, Praha, C S. R

Postupak i uredaj za automatsko obrazovanje elemenata gadanja kod niSanjenja topovi-

ma na pokretnu metu u vazduhu ili na zemlji.

Dopunski patent uz osnovni patent br. 8139.

Prijava od 22 septembra 1933.

Vazi od 1 februara 1935.

TraZeno pravo prvenstva od 31 marta 1933 (C. S. R).

NajduZe vreme trajanja do 31 oktobra 1945.

Uredsjem prema patentu br. 8139 u-
{vrduju se elemenii gadanja za tacku pogot-
ka prakticno sa dovoljnom ta¢noSén samo u
izvesmm granicama, koje su date boénim
predbacivanjem s’, leZze¢im u horizontalooj
ravni u kohko te granice ne prekorate u-
gao od 22°30', Kod vecih vrednosti ugla
s’, pak nastupiju znatne razlike kako izme-
du teoriski tafne vrednosti horizontalnog
otstojanja taCke pogotka X, i horizontalnog
otstojanja X’; kao 1 izmedu teoriski isprav-
nog upr. pravog ugla boénog predbacivanja
s, i ugla s’, bu€nog predbacivanja odrede-
nog pomenutom Spravom. :

Ovaj se nedostatak uklanja predmetom
ovoga pronaleska. koji je dopuna patenta
br. 8139 i koji se odnosi na uredaj, koji
omoguéava teoriski taéno odredivanje hori-
Zontalnog otstojsnja tatke pogotka X; i u-
gla s; bo¢nog predbacivanja i u tom sluga-
ju, keda je taj ugao veéi od 22° 30’ i kada
J€ ta uopSie kao komandni aparat obeleZena
Sprava postavljena na znatnom otstojanju od
mesta stajanja b-terije i u vezi sa poznatim
Spravama z. odredivanje trenutnog horizon-
talnog otstojanja, komponente ofstojanja i

bo¢ne komponente putanje mete, kao i o-
snove, azimuta i t. sl., pri ¢emu se mora
uzeti v obzir i takozvano radno vreme O,
koje je potrebno za tempiranje zrna, za pu-
njenje i paljbu topa kod elektriénog preno-
Senja komandovanja i koje je nezavisno od
radnog vremena O potrebnog za udeSavanje
azimuta i elevacije topa na osnovu usme-
nog ili telefonskog prenoSenja komande.

Ovo medusobno nezavisno uvodenje
radnih vremena © i © u dva medusobno
odvojena mehanizma komandnog aparata
stoga je potrebno, poSto se kod prenoSenja
komande usmenim pulem mora uvesti rad-
no vieme © u mehanizme sprave za pred-
bacivanje, da ne bi ova predbacivanja sa-
drZala samo potrebno vreme za tempiranje,
za punjenje i paljbu topa nego i vreme za
ude$svanje topa prema azimutu i elevaciji,
jer se kod elekiriénog prencSenja komande
azmut i elevacija topa neprekidno udeSava-
ju sve do trenutka paljbe. Stoga se radno
vreme © za tempiranje zrna, punjenje i palj
bu topa mora uvesti u onu spravu, koja od-
reduje samo predbacivanje tempiranja, ko-
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je je nezavisno od bcénog predbaciva-
nja s,

Razlika koja se opaZa kod odredivanja
predbacivanja s’, uredajem prema patentu
br. 8130 prema teoriski tatnom predbaciva-
nju s, vidi se iz sl 1,

Na toj slici P znac¢i poloZaj komand-
nog aparata, A poloZaj mete u frenutku ni-
Sanjenja, koja se kre¢e u pravcu obeleZene
strele, B poloZaj mete u trenutku pogotka,
C projekciju tacke B na produZenju duZi
PA u trenutku n$anjenja na metu A, Kada
se polupre¢nikom PC opise kruzni luk iz
tacke P, onda se dobija kod nacrtanog u-
gla s’, tacka D. Otstojanje PA — X! odgo-
vara horizontalnom otstojanju mete u tre-
nutku niSanjenja, AB = A je projekcija pu-
tanje mete u horizontalnoj ravni za vreme
trajanja letenja zrna i radnog vremena.
AC = A, odreduje radijalnu komponentu
odn. komponentu udaljenja putanje A mete
A u horizontalnoj ravni, BC = A, je tada
pripadajuéa boéna komponenta putanje mete
u istoj ravni i luk DC je arcus boénog u-
gla s, predbezcivanja. Komandnim aparatom
odredeno horizontalno otstojanje tatke po-
gotka D odgovara PC == PD = X}, + A, —
= X’, i njemu je podreden ugao s’, boé-
nog predbacivanjs. Tome nasuprot je tecri-
ski tatno dato hcrizontalno ofstojanje tacke
pogotka B otstojanjem PB =: X, kome pri-
pada teoriski tacan ugao s, bocoog predba-
civanja,

Kao Sto se iz sl, 2 vidi, netatno odre-
divanje tacke pogotka B nastaje time, Sto se
u uredaju prema patentu br. 8139 koji je
jednostavan i sluZi za meh-ni¢ko odrediva-
nje predbacivanja u daljinu i u stranu odn,
bo¢no primenjuje sistem pomerljivih {rljaé
kih tocki€a 1 u vezi sa trljz¢kim segmentom
3, koji se obrée vko ¢epa 2. ToCkiéu 1, ko-
ji naleZe pomiéno na osovini 6 snabdevenoj
opruZnim klinom, d»je se kako gurauée
kretanje pomocu vrtanjskog vretena 5 duZ
polupre¢nika segmenta 3 u funkciji algebar-
ske sume Xy = A, trenutnog horizontalnog
otstojanja mete A od komandnog aparata P
u trenuiku miSanjenja i komponente A. uda-
ljenja o1n. ofstojznja putanje A mete A ta-
ko i rotaciono kretanje pomotu osovine 6 u
funkciji bofne komponente A; putanje A
mete A.

Iz ovog se rasporeda vidi, da se kod
okretanja tockica 1 u funkciji A. okrene
segment 3 za ugao bocnog predbacivanja
s'; i kada se tocki€¢ 1 istovremeno pomera
u funkciji X, - A, da se pomeraju i ka-
zaljke, koje nisu na sl. 2 pretstavljene i ko-
je su spojene sa osovinom 6, a koje rripa-
daju takozvanom doboSu funkcija, pri ¢emu
je taj dobo$ snabdeven monogramem kri-

vih, koje odreduju frajanje letenja zrna,
elevaciju i tempiranje, takode u toj funkcijf,
tako da se tada tacka pcg.tka odreduje
tatkom D (sl. 1), koja se razlikuje od teo-
riski tacne tacke pogotka B.

Na sl, 3 je pretstavliena mehani¢ka
sprava za odredivanje teoriski tadne tacke
pogotka u smislu pronalaska krda je ko-
mandni aparat sme$ten na poloZaju bateri-
je. Kod ovoga je uredaja trljeéki tc Cak 1
prema sl. 2 zamenjen ¢&eonim zuplanikom
8, koji naleze u stremenu 5’ i navuden je
na osovini 6 snahdevenoj upruZnim klinom.
Zupfanik 8 hvata u npazubljenu polugu 9
koja se vodi u istom stremenu & upravno
prema osovini odn. osi osovine 6, i svojim
cepom 10 se vodi u poduZnom Zljebu le-
njira 11, koji moZe da se okreée oko ¢epa
12 i zamenjuje segment 3 wuredaja prema
sl. 2. Stremen 5’ je navréen na vrtanjsko
vreteno 5, koje leZi paralelno sa osovinom
6 zupcanika 8

Kod gonjenja odn, sledovanja mete
izviSena kretanja prenose se na uredaj tako,
da vrianjsko vreteno 5 dobije rotaciono kre-
tanje u funkciji algebarske sume X§, + A
poznatog trenutnog otstojanja X mete A
od komandnog aparata P odi. baterije i
komponente oistojanja A; putanje A mete
A. Cemu na suprot se osovina 6 okreée u
funkeiji poznate bo¢ne komponente A; pu-
tanje A mete A. Usled toga ¢ée se stremen
5’ a sa njime i zupfanik 8 sa nazubljenom
polugom 9 pomerati na osovini 5 u funk-
ciji iste algebarske svme X§, -+ A, Istovre-
meno sa tim pomerajucim se kretanjem zup-
¢anik 8 izvodi jo$ i rotaciono kretanje od
osovine 6 u funkciji A tako, da ¢« se sa
njime zahvataju¢a se nazubljena polnga 9 u
istoj funkc:ji izvlaéiti ili zavlacéiti. Ova Kkre-
tanja Ce se prenositi éepom 10 nazubljene
poluge 9 na lenjir 11, na kome ¢e se tada
trazeno horizontalno otstojanje X, te¢ke po-
gotka B od baterije odn. komsndiog apa-
rata P (sl. 1) postavljenog na tum istom
poloZaju, pokazati u odgovarajuéoj meri kao
oistojanje ose Cepa 12 obrtanja lenjira 11
od ose ¢epa 10 nazubljene poluge 9, pri
Cemu je bo€ni predbacivajuéi ugao dat u-
glom s, koji zaklapaju osa poduZaog Zljeba
lenjira 11 sa normalom, koja se spuSta iz
preseéne tatke te ose sa osom ¢Cepa 12 o-
brtanja na proj-kciju ose nazubljene poluge
9 u horizontalnoj ravni, koja je data osom
poduZnog Zljeba lenjira 11. Na €epu 10 na-
zubljene poluge pritvrdeno je uze 13, koje
se vudi kroz sredinu Cepa 12 ka dobosu
funkcija (sl. 7), na koji se tako prenosi kre-
tanje u funkcji horizontalnog otstojanja
Xz, koje je odredeno tom spravom odn. u-
redajem,



Na tom principu osnivaju¢a se sprava
odn, uredaj pretstavijen je na sl. 4. On se
razlikuje od predadnjeg time, Sto su kulisa
5’ sa zu>fanikom 8 i nazubljenom polugom
prema sl. 3 zamenjeni nosaem 5”, Kkoji je
navréen na vrianjsko vreteno 5, koje se po-
goni u funkciji algebarske sume X, + A,
U nos:¢u 5" naleZe upravno na vreteno 5 vr-
tanjsko vreteno 14 sa pavrtniem 15, &iji se
¢ep 10 vodi u poduZnom Zljebu lenjira 11,
koji moZe da se obrée oko cepa 12, Vr-
‘fanjsko vreteno se obrée u funkciji s tako,
da se u istoj funkciji pomera i navrtanj 15
na nj- mu. Horizontalno otstojanje X, je ov-
de isto tako kao i kod prethodnog uredaja
odredeno horizontalnim otstojanjem ose ce-
pa 12 i 10, ¢emu nasuprot je ugao b: nog
predbacivanja odreden uglom s, koga za-
klapaju osa poduZnog Zljeba lenjira 11 i
normala spuStena iz pres: €ne facke te ose
sa osom obrincg Cepa 12 na proj keiju ose
vrtanjskog vretena 14 u horizonalnoj ravni
datoj poduZnim Zzljebom lenjira 11.

Teoriski princip na kome je osnovano
celokupno postrojenje uredsja za vdrediva-
nje horizontalnog ofstojznja X; tzcke B po-
gotka i njoj pripadajuéeg ugla s; bognog
predbacivanja u odnosu prema bateriji a sa
poloZaja, koji je udaljen od batenje, objas-
njava Sema prema shici 5. Na toj slici A'B
zna¢i proiekciju putanje v horizontalnoj rav-
@i mete A’, koja se krede u naznacenom
pravcu PoloZ:j baferije je u mestu a, koje
je ul lieno za duZ Pa od pol.Zaja aparata
P. Ta¢ka A’ je projekcija poloZaja mete u
horizont Inoj ravni u trenutku peljbe topa,
pri ¢emu PA odreduje honzontalno otstoja-
janj+ mete od aparata P u trenutku n$inje-
nja, Cemu nasuprot B pretstavlja horizontal-
nu projekciju poloZaja mete u trenutku po-
gulka t ). tako zvanu tacku pogotka., Sa B
je obeleZen ugao koga z klapa zrak Pa od
aparata P ka poloZaju topa a (osnovicz) i
normala soustena iz poloZaja aparata P na
pravac aA'.

Pod pretpostavkom da su kako ko-
mandni aparat tako i topovska cev udeSeni
Al osnovii pravac na pr. sever— jug, to ce
njihove ose, koje odredu'u osn~vne pravce
i¢i parolelno. Fosle ovoga prethodnog ude-
Savanjs dolazi zadatak, da se odredi hori-
zoitalno otstojanje X t.¢ke B pogotka i
ugio 2 b ¢nog predbacivanja za bateriju
1Z poloZiia P aparata, koji se nalazi na ot-
stojanju Pa od poloZaja a baterije.

Ov) se postize mehanickim reSenjem
prav. uglog trougla aBb. Pozaate su obadve
katete 1oga trougia u svakom trenutku msa-
njenj« t ] kateia odredena algebarskim zbi-
rom X, + Pa sin 8 = A, trenutang  hori-
zontal..og ofstojanja X, mete A u trenutku

nianjenja sa komponentom otstojanja Pa
sin 3 osnovice (bazis) Pa i komponentom
A putanje A mete A, kao 1 kastet: bB,
koja je odredena algebarskim zbirom Pa cos
3 + A, bo¢ne komponente Pa cos 3, o-
snove Pa sa buénom komponentom A; pt-
tanje A mete, sve u hos‘zontalnoj ravni.
Dakle stvarno mehanicki treba reSiti jedoa-
¢ine:

b 9, w1 1 e s e (1)
X = amd s
cos §;
(gs® = Paccos f+4A. ....... (2)
; m T+ Pa-sin B + A,
Sto je i uradeno pomocu uredaja pretstav-

ljenog primera radi na sl. 6.

Bitni sastavni delovi takvog uredaja su
dva jedno iznad drvgoga postavljena ko-
tura 17 i 20, od kojih je kctur 17 snabde-
ven azimutnom skalom 22, prema kojoj se
na pocetku niSanjenja drugi kotur 20 udesi
svojom kazaljkom 21 na ugao B azimuia
baterije a u cdnosu na komandni aparat.
Posle udeSivanja azimuta baterije osigurava
se meduschni poloZaj obadva Kotura i na
skali 23 % tura 20, koja ide od njegove sre-
dine P ka kazaljci 11, obeleZi se u cdgova-
rajucoj srazmeri polcZaj tacke a, t. j. otsto-
janie’ Pa poloZaja baterije a od |oluZaja
aparata odn. osnovice (bazisa). Ako se ire-
ma tom osnovnom udeSavanju sprave sle-
duje meta, to €e se azimutni kotur 17 uz
posredovanije osovine 18 odn. puZa 19 okre-

tati u funkciji azimuta mete A7. Kod toga
kretanja azimutnog kotura 17 t ko se pome-
ra vrh kazaljke 27, da se on stzlno pokla-
pa sa ozn.kom a baterije upravo policZ:ja
baterije na skali 23 kotura 20. U tome je
cilju kazaljka 27 izrad=na kao nazubljena po-
luga, koja se vodi pa nosafu 26, kcji je
navréen na vrt nisko vreteno 25 snabdeve-
no ru¢nim tockiCem 24 i istovremeno  stoji
u zahvatu sa zupCanikom 30, koji na istom
nosacu 26 naleZe tako, da se kod obrtanja
vrtanjskog vretena 25 pomera zaedno sa
nosafem 1 istoviemeno se moZe ru¢mm toé-
kom 29 na osovini 28 da pogoni, na kojoj
zupCanik 30 pomerljivo naleze pomoéu o-
pruznog klina. Bufno pomeranje kaszaljke
kod cbrtanja vrtanjskog vretena 25 vrsi se
u fuokciii boCne komponente Pa‘cos
osnovice Pa, ¢emu na suprot na ovo uprav-
no kretanje, koje se vrsi obrtanjem osovine
28, odgovara funkciji komponente otstojanja
Pa - sin 3 osnovice Pa.

Opisana rotzciona kretanja, kojima se
kazaljka 27 pomera u dva medusobna uprav-
na poloZsja prenose se na dalje mehanizme



aparata nezavisno jedno od drugoga. Pri
tome se sabiraju rotaciono kretznje vrtanj-
skog vretena 25, kojim se vrSi bo¢no po-
meranje kazaljke 27 u funkciji boéne kom-
ponente Pa. cos 3 osnovice Pa i koje se
prenosi pomoc¢u zupanickog ili t. sl. pre-
nosa 31 na difenrencijal 34, sa rotacionim
kretanjem u funkciji bo&no komponente 4; pu-
tanje A mete A, koja se komponenta do-
bija kod botnog pracenja mete. Ovo rota-
ciono kretanje privodi se u difcrencijal 34 sa
njegove druge strane, koje se vrdi u funk-
ciji aigebarske sume obe navedene kompo-
nente Pa. cos § + A; — A? preko osovie

ne 38 i zupanika ili t. sl. prenosa 40 na
vrianjskoj vreteno 42 na kome je navréen
navrtanj 43, koji je snabdeven ¢epom, koji
se vodi u poduZnom Zljebu Ilenjira 44 i
moZe da se okrece taj lenjir oko &epa 45.
Rotaciono kretanje osovine 28 kojim se vrsi
pa tu osovinu upravno pomeranje kazaljke
27 u funkciji komponente otstojanja Pa. sin §
osnovice Pa, prenosi se sli¢no kao i u pret-
hodnom sluéaju pomoéu zuplanickog ili t.
sl. prenosa na diferencijal 33, na kome se
ono sa rotacionim kretanjem u funkciji alge

barske sume XP = A, trenutnog horizon-

talnog ofstojanja X® meta A cd aparata P

sa komponentom otstojanja A; putanje A
mete sabira, koje poslednje kretanje se do-
bija kod visinskog pracenja mete i privodi
se diferencijalu 33 sa njegove druge strane.
Sabiranjem pomenutih komponenata dobive-
no rezultuju¢e kretanje u funkciji Pa. sin

b . .
+ X[, + Ax = X_ prenosi se na osovinu,

koja je izradena kao vrtanjsko vreteno i koja
preko prenosa od zupé&anickih to¢kova 39,39
i osovine 41 sa istom brzinom pogoni drugo
vrtanjsko vreteno 37’, koje je paralelno sa
vrtanjskim vretenem odn, osovinom 37. Ova
dva vretena obrazuju vrtanjsku vodicu za
okvir 47 u kome upravno na pravac njego-
vog pumeranja na vrtanjskim vodic ma 37,
37" obriljivo nzlaZze pomenuto vitanjsko vre-
teno 42, koje se pogoni diferencijalom 34
u funkeiji Z\: Na tom vretenu 42 navréeni
navrtanj 43 vrsi dakle istovremeno potisku-
juce kretanje u dva medusobno upravna kre-
tanja i to bo¢no kretanje duZ vretena 42 u

funkciji A, i na to upravno kretanje zajed-

no sa okvirom 47 u funkciji X}, tako, da u
poduZnom Zljebu lenjira 44 vod:ni &ep 43
okrene lenjir 44 oko njegovog ¢epa 45 u
takav poloZa', koji u odgovarajucoj srazmeri
daje keko horizontalno otstojanje X” tatke

pogotka B u odnosu na bateriju a otstoja-
njem osa obrtnih Cepova 45 lenjira 44 od
ose Cepa navrinja 43, kao i pripadajuéi ugao

bognog predbacivanja S, koga zaklapa osa
poduZnog Zljeba lenjira 44 i normala spu-
Stena iz preselne tadke te ose sa osom obri-
nog Cepa 45 na osu vrtanjskog vretena 42,
na kome je navrtanj 43 navréen. £}

Tako dobivena vrednost veli¢ine hori-
zontalnog ofstojanja X_ odn. kretanje navrt-
nja 43 duZ ose lenj'ra 44 u toj funkcili pre-
nosi se pomocu uZeta 46, koje je pritvrdeno
na Cepu navrinja 43 i sproved-no je kroz
sredinu obrtnog ¢epa 45 lenjira 44 na dobo§
funkcija 47 (sl. 7) koji je snabdeven nomo-
gramom visina letenja zrna, koji se dobo$
okrece prema pomenutoj funkciji X2 Kada
se dakle istovremeno okrene sa ruéuim toé-
kicem 48 odn. sa vrtanjskim vretenom 94
tako, da vrh kazaljke 50 koja se na njemun
krece trajno s'eduje pravac jedae krive na
nomogramu, koja odgovara odgovar:juéoj
visini letenja mete koju g dimo (I¢tilica). to
¢e se kazal)ka 50 i vrtanjsko vreteno 49
kretati u funkciji trajanja letenja zrna t, u
odnosn na tadku pogotka B, p:§to je nomo-
gram visinskih krivih ucrtan u pravouglom
koordinatnom sistemu u funkciji visine lete-
nja h i horizontalnog otstojanja X Rotacio-
no kretanje vrtanjskog vretena 49 prenosi
se pomoéu puza 5| preko diferencijzla 5%
na dobo3 52 funkcija sa nomogramom kri-
vih tempiranja, koji je takod: ucrtan u pra-
vouglom koordinatnom sistemu u funkeji
trajanja letenja zrna t i visine letenja ztna
h. Sa druge strane se u d:ferencijal 53 uvo-
di rotaciono kretanje u funkciji radn g vre-
mena O, koje je potrebno za temoiranje
zrna, za punjenje i za palibu zrna i koje se
ostvaruje obrtaniem puZa 55 kod udeSavanja
njemu pripadaju¢e vremenske skale 61 koja
daje pom+nuto radno vreme prema c¢vrstoj
kazaljci 62. Oba ova rotaciona kret nja alge-
barski se sabiraju u diferencijalu 53 tako, da
se dobo$ fukcija 52 okrec¢e v funkciji alge-
barske sume t; + O’ trajanja letenja zrna
t, i radnog vremena O, Kada se dakle rud-
ni to¢ki¢ 57 odn. vitanjsko vreteno 58 obréu
tako, da vrh kazaljke, koja se pomera na
vretenu, sleduje stalno pravac odgovarajuce
krive nomograma na doboSu 52, tada e se
vreteno 58 obrtati u funkeiji ¢, tempiranja.
Ovo rotaciono kretanje vretena 58 preneée
se pomoéu puZastog prenosa 59 na motor
60 uredaia za elektricno prenc3enje kcman-
de od komandnog aparata batenjt,

Na sl. 2, 3, 4 i 6 ucrtani i odnosnim
oznakama ne snzbdeveni ruéni tofkiéi sm-
bolizirain same ro sebi poznate sprave ko-
mandnog aparata, pomocu kojih se ostvaruju
rotaciona kretanja u cnim funkcijama, koje
su zzbeleZene pored tih ruémh t« ckica, kada
su kod pr ¢enja mete, koja se hurizontalno
kre€e poznati i visina i brzina.



Patentni zahtevi:

1. Postupak za automatsko obrazovanje
elemenata gadanja kod niSanjenja topovima
na pokretnu metu u vazduhu 1li na zemlji
po osnovnom patentu br. 8139, naznacen
tme Sto je kod postavljanja komandnog
aparata na poloZaju odn. van poloZaja bate-
rije, horizontalno ofstoianje (X, odn. X3)
(sl. 1 i ) na pripadaju¢im mu boé&nim pred-
bacivanjem (S, odn. s3) t-¢ke pogotka (B)
od baterje (P, odn. a) dato hipotenuzom
pravouglog trougla (PCB, odn. abB), ¢ja
jedns od kateta, Ciji su kako pravac i ve-
licina peznet: (PC odn. ab), pretstavlja funk-
ciju alg-barske sume (X7 A:), odn.
(X2 +~ A, *+ Ps, sinB), tj. trenutnog ho-
rizontalnrg otstojanja (Pa = X}) mete (A)
od komandrog aparata (P) i komponente
otstojanja (Ayx) putanje (A) mete (A) odn. obe
prednje keo 1 komponente otstojanja (Ps.
sir3) osnovice (Pa) odn ofstojanje baterije
(2) od komandnug aparata (P), Cemu nasu-
prot druga katet. (CB odn. bB) pretstavlja
funkciju algebarske sume boéne komponente
(As) putrjz2 (A) mete (A) odn. funkciju ove
i botne k mponente (Pa. cosP) osnovice (Pu)
sve u h-nzontalnoj ravni, pri ¢emu se u slu-
¢aju elektnénog prenoSenja komande od
komandnog aparasta (P) ka bateriji (a) uzima
u obzir i radno vreme (0’) prirebnoza tem-
pirenje zrna, za puijenje i paljbu zrna..

2. Ureda; za izvodenje postupka po
zahtevu 1, naznacen time, Sto je horizentalno
otstujanje (Xz — sl. 1 1 3) tafke pogotka
(B) od piloZaja baterije dato ofstojanjem
ose obrtne tacke (12) lenjira (11) od ose Ce-
pa (10) nazubljene poluge (9), koji se &ep
vodi o podvZnom Zljebu lenjira pri Cemu
nazubljena poluga naleZe pomerljivo i upra-
vou na osu vrtanjskog vretena (5) u stre-
menu (5’) na k me je vrlanjskom vretenu
navréen stremen (5) i pored toga nazublje-
na poluga (9) hvata u nazubljeni tockic (8),
koji naleZe u 1stom stremenu (5°) i osim to-
ga je navué-n pa osovini (6) snabdevenoj
opruZznm klinom, na kcjoj se osovini (6)
pomera zajedno sa stremencm (9°) i sa na-
zubljenom polugom (9) pri okretanju vrta-
njskcg vrctena (5) u funkciii algebarske su-
me (X; - A,) poznatog trenutnog horizon-
talnog otstojanja (X; — PA) mete (A) od
komsndnog aparata (P) i poznste kompo-
nenle otstojanja (Ay) putanje (A) mete (A)
i od koga se istoviemeno obrée u funkciji
poznsle bo¢ne komponente (As ) putanje (4)
mete (A) Cime se udeSava bo¢no piedbaci-
vanje, koje se pokaz:je kao ugao (Sz), ko-
ga zaklapaju osa poduZnog Zljeba lenjira (11)
i spustena normala iz prescéne tacke te ose
sa osom Cepa (12) obrtanja lenjira (11) na

projekciju ose nazubljene poluge (9) u hori-
zontalnoj ravni odredenoj poduZnom osom
Zljeba lemjira (11).

3. Uredaj po zahtevu 1, naznacen time,
$to je horizontalno otstojanje (X; — sl 1 i
4) tacke pogotka (B) od poloZaja baterije
doto ofstojanjem ose ¢epa (12) obrtanja le-
njira (11) od ose ¢epa (10) navrtnja (15),
koji se Cep vodi u poduZnom Zljebu toga
lenjira i koji se pomera u funkciji poznate
bo¢ne komponente (A: j putanje (A) mete
(A) po vrtanjskom vretenu (14), koje naleZe
na mnosacu (5”) upravno na osu vrtanjskog
vretena (5), na kome Se nosa¢ (b”) pomera
u funkciji algebarske sume (X§ + A ) po-
znatog trenutnog horizontalnog otstojanja
(X7 = Pa) mete {(A) od komandnog aparata
(P) i komponente otstojanja (A. ) putenje
(A) mete (A), pri ¢emu se bo¢no predbaci-
vanje pokazuje kao ugao (s, ), koga zakla-
paju osa poduZnog Zljeta lenjira (11) i spu-
Stena normala iz presefene tatke te ose sa
osom ¢&epa obrtanja (12) lenjira (11) na pro-
jekciju ose vrtanjskog vretena (14) u hori-
zontalnoj ravni, koja je odredenz poduZnom
osom Zljeba lenjira (11).

4. Uredaj po zahtevu 1, naznacen time,
$to se za odredivanje horizontalnog otstoja-
nja (X) — sl. 5 i 6) tacke pogotka (B) od
baterije (a) i njemu pripadajufeg bocnog
predbacivanja (S;) iz poloZaja udaljencg od
baterije upotrebljava za odredivanje kompone-
nata (Pa sin 3 i Pa cos 3) osnovice (Pa) sistem
oddva jednoiznad drugogr avnomerno postav-
ljizna kotura (17,20), od kojih se kotur (17),
koji je snabdeven azimutnom skalom (22)
okreCe u trenutku niSanjenja u funkciji azi-
muta (A7) Cemu npasuprot se drugi kotur
(20), koji je snabdeven kazaljkom (21) ude-
Sava v odnosu na osnovica (S-J) prema
azimutnoj skali (22) kotura (17) u pravac,
koji je odreden poloZajem aparata i bateri-
jom, pri ¢emu se u odgovarajuCoj srazmeri
duZ spojne linije sredista (P) kotura (20) sa
kazaljkom (21), na kome je nanesena skala,
doznaje poloZaj mesta gde se nalazi baterija
(a) u odnosu na poloZaj komandnog aparata
(P) t.j. doznaje se osnovica odn. baza (Pa)
te kada tada kod prac¢enja mete u dva me-
dusobno upravna pravca pomerljivu kaazalj-
ku (27) udesimo tako, da se j=dan vrh stalno
poklapa sa poloZajem baterije, koji je dat
na gornjem koturu (20) ra skali (23), to Ce
se vrtanjsko vreteno (25), pomocu koga se
viSi bo€no pomeranje kazaljke (27) obrtati u
funkciji boc¢ne komponente (Pa.cos 3) osno-
vice (Pa), ¢emu nasuprot ¢e se osovina (28),
koja sluzi za pogon kazaljke (27) u verti-
kalnom praveu u odnosu na njeno bo€no
pomeranje, obratiti u funkciji komponente
otstojanja (Pa.sin 3) osnovice (Pa).



5. Uredaj po zahtevima 1 i 4, naznacen
time, $to se rotaciono kretanje vrtanjskog
vretena (25), pomoc¢u koga se vrSi bo¢no
pomeranje kazaljke (27) u funkciji boére
komponente (Pa.cos 8) osnovice (Pa) preno-
si pomoéu zupfeni¢kog ili tsl. prenosa (31)
na diferencijal (34) u kome se sabira to
rotaciono kretanje u algebarskom smislu sa
rotacionim kretanjem, koje se vrsi u funkciji
bo¢ne komponente (A; ) putanje (4) mete
(A), koje posiednje rotaciono kretanje dobi-
jamo kod boénog pre¢enja mete 1 kod uvo-
denja u isti diferencijal (34) “a njegove dru-
ge strane, posle ¢ega se tako dobijeno re-
zultujuée rotaciono kretanje, koje se vrsi u
funkeiji algebarske sume obe pomenute kom-
ponente (Pa.cos 3 + A, =— A?) prenosi po-
mocu osovine (38) i zupéanitkog ili tome
sliénog prencsa (40) na vrtanjsko vreteno
(42), na kome se u istoj funkciji (A7) po-
mera navrtanj (43), koii je snabdeven ¢eoom,
koji se vodi u poduZnom Zljebu lenjira (44),
koji moZe da se obrée oko €epa (49)

6. Uredaj po zahtevima 1, 4 i 5, ra-
znaCen time, Sto se rotaciono kretanje osc-
vine (28), kojim se kazaljka (27) pog ni u
funkciji komponente otstojanja (Pa.sin 3) o-
snovice (Pa), prenosi pomcéu zuplanitkog
ili tsl. prenosa (32) na dijerencijal (33) u
kome se ona algebarski sabira sa rotacionim
kretanjem, koje se vrdi u funkciji algebarske
sume (X% =+ A ) trenutnog horizontalnog ot-
stojanja (X?) mete (A) od aparala i kompo-
nente otstojanja (A, ) putanje (A) mete (A),
i koje se dobija kod visinskog pracenja me-
te i uvodenja u isti diferencijal (33) sa nje-
gove druge strane, posle cega se tako do-
biveno rezultujuce kretanje, koje se vrSi u
funkciji algebarske sume obe pomenute kom-
ponente (Pa.sin 8 = X5 = Ac = Xz) pre-
nosi na osovinu izradenu kao vrtanjsko vre-
teno (37), kojim se istovremenom brzinom
pogoni drugo ovome paralelno vreteno odn.
vrianjsko vreteno (37’) pri emu se na « ba-
dva ova vretena pomera okvir (47) u kome
je upravno na pravac njegovog pomeranja

predvideno cbrino naleZuce vrianjsko vrete-
no (42) sa navrtnjem (43), koje se pogoni
u funkciji algebarske sume u pred.Snjim pa-
tentnim zahtevima navedemh komponenata
(Pa.cos 8 + A, = AY) tako, da za vreme
lednakih i medus .bnih pomeranja navitnja
(43) u datim funkcijama (X3 i A?) biva obr-
nut ¢epom navrtnja vodeni lenpr (44) oko
njegovog Cepa (45) u takav poloZaj, koji u
odgovarajucoj sra’meri daje kako horizon-
talno ofstojanje (X3) t ¢ke pogotka (B) u
odnosu na bateriju (a), tako i odgovarajuée
boéno predbacivanje, koje se pojavljuje kao
ugao (S}).

7. Uredaj po zahtevima 1 do 6. nazna-
¢en time, $to se kod elekiriCnog prenosSenja
komande od komandnog aparata ka b teriji
dobo$ funkcija (52 — sl. 7), koji je snabde-
ven nomogramom krivih tempiranja, dogont
preko diferencijala, (53), kome se privodi 3a
jedne strane rotaciono Kretanje u funkeiji
trajanja letenja zrna (*; ). koje se dobija kod
pratenja odgovarajue mu krive za visinu
pomocéu kazalijke (50) na dobo3u funkcija
(47) snabdevenom nomogramom visinskih
knvih, a sa druge strane rotaciono kret-nje,
koje se visi u funkciji radrog vremena (")
potrebnog za tempiranje zrna. za punjenje i
p:ljbu zrna, koje se dobija obrtaniem puZa
(55) kod uicSavanja odgovarajuée vremenske
skale (61) u odnosu na nepom:énu kazaljku
(62) tako, da se dcboS funkeija algebsiske
sume (t; -+ ©") trajanja letenja zrna iradonog
vremena (t, ), pri ¢emu se dobo$ funkcija
(47) sa visinskim krivima obrée uZetom (46)
koje se vodi preko ¢epa abrtenja (45 — sl
6) lenjira (44) i pritvrdeno je na Cepu na-
vrinja (43), koji klizi u poduZoom Zijebu le-
njira (44) tako, da kada tada vrtanijsko vre-
teno (58) obréemo da vrh na njemu pome-
raiue se kezaljke (56) sleduje stalno tok
odgovarajue krive nomograma na dcb:Su
funkeija (52) da Ce se tada vretena (58) obrtati
u funkciji tempiranja (€; ) Roje €e se kr tanje
prenositi pomo€u puZssiog prenosa (59) na
motor (60) za elekirnéoo prenosenje komande.
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