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Uređajem prema patentu br. 8139 u- 
tvrđuju se elementi gađanja za tačku pogot
ka praktično sa dovoljnom tačnošću samo u 
izvesmm granicama, koje su date bočnim 
predbacivanjem s’z ležečim u horizontalnoj 
ravni u koliko te granice ne prekorače u- 
gao od 22"30', Kod većih vrednosti ugla 
s’z pak nastup iju znatne razlike kako izme
đu teoriski lačne vrednosti horizontalnog 
otstojanja tačke pogotka Xz i horizontalnog 
otstojanja X’z kao i između teoriski isprav
nog upr pravog ugla bočnog predbacivanja 
s* i ugla s’z bučnog predbacivanja određe
nog pomenutom spravom.

Ovaj se nedostatak uklanja predmetom 
ovoga pronalaska koji je dopuna patenta 
br. 8139 i koji se odnosi na uređaj, koji 
omogućava teoriski tačno određivanje hori
zontalnog otstojanja tačke pogotka Xz i u- 
gla sz bočnog predbacivanja i u tom sluča
ju, k, da je taj ugao veći od 22° 30’ i kada 
je ta uopšte kao komandni aparat obeležena 
sprava postavljena na znatnom otstojanju od 
mesta stajanja baterije i u vezi sa poznatim 
spravama za određivanje trenutnog horizon
talnog otstojanja, komponente otstojanja i

bočne komponente putanje mete, kao i o- 
snove. azimuta i t. si., pri čemu se mora 
uzeti u obzir i takozvano radno vreme O’, 
koje je potrebno za tempiranje zrna, za pu
njenje i paljbu topa kod električnog preno
šenja komandovanja i koje je nezavisno od 
radnog vremena 9 potrebnog za udešavanje 
azimuta i elevacije topa na osnovu usme
nog ili telefonskog prenošenja komande.

Ovo međusobno nezavisno uvođenje 
radnih vremena 0 i 0’ u dva međusobno 
odvojena mehanizma komandnog aparata 
stoga je potrebno, pošto se kod prenošenja 
komande usmenim putem mora uvesti rad
no vreme 0 u mehanizme sprave za pred- 
bacivanje, da ne bi ova predbacivanja sa
držala samo potrebno vreme za tempiranje, 
za punjenje i paljbu topa nego i vreme za 
udešavanje topa prema azimutu i elevaciji, 
jer se kod električnog prenošenja komande 
azimut i elevacija topa neprekidno udešava- 
ju sve do trenutka paljbe. Stoga se radno 
vreme 0 za tempiranje zrna, punjenje i palj
bu topa mora uvesti u onu spravu, koja od
ređuje samo predbacivanje tempiranja, ko-
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je je nezavisno od bcčnog predbaciva- 
nja sz.

Razlika koja se opaža kod određivanja 
predbacivanja s’z uređajem prema patentu 
br. 8130 prema teoriski tačnom predbaciva- 
nju sz vidi se iz sl. 1.

Na toj slici P znači položaj komand
nog aparata. A položaj mete u trenutku ni
šanjenja, koja se kreće u pravcu obeležene 
strele, B položaj mete u trenutku pogotka, 
C projekciju tačke B na produženju duži 
PA u trenutku n šanjenja na metu A. Kada 
se poluprečnikom PC opiše kružni luk iz 
tačke P, onda se dobija kod nacrtanog u- 
gla s’z tačka D. Otstojanje PA = Xm odgo
vara horizontalnom otstojanju mete u tre
nutku nišanjenja, AB = A je projekcija pu
tanje mete u horizontalnoj ravni za vreme 
trajanja letenja zrna i radnog vremena. 
AC = Ax određuje radijalnu komponentu 
odn. komponentu udaljenja putanje A mete 
A u horizontalnoj ravni, BC = As je tada 
pripadajuća bočna komponenta putanje mete 
u istoj ravni i luk DC je arcus bočnog u- 
gla Sz predbacivanja. Komandnim aparatom 
određeno horizontalno otstojanje tačke po
gotka D odgovara PC = PD — X£, + Ax = 
== X’z i njemu je podreden ugao s’z boč
nog predbacivanja. Tome nasuprot je teori- 
ski tačno dato horizontalno otstojanje tačke 
pogotka B otstojanjem PB — Xz> kome pri
pada teoriski tačan ugao sz bočnog predba
civanja.

Kao što se iz sl. 2 vidi, netačno odre
đivanje tačke pogotka B nastaje time, Što se 
u uređaju prema patentu br. 8139 koji je 
jednostavan i služi za mehmičko određiva
nje predbacivanja u daljmu i u stranu odn. 
bočno primenjuje sistem pomerljivih trljač 
kih točkića 1 u vezi sa trljačkim segmentom 
3, koji se obrće oko čena 2. Točkiću 1, ko
ji naleže pomično na osovini 6 snabd-venoj 
opružnim klinom, daje se kako gura uće 
kretanje pomoću vrtanjskog vretena 5 duž 
poluprečnika segmenta 3 u funkciji algebar
ske sume Xm = Ax trenutnog horizontalnog 
otstojanja mete A od komandnog aparata P 
u trenutku nišanjenja i komponente Ax uda
ljenja oin. otstojanja putanje A mete A ta
ko i rotacione kretanje pomoru osovine 6 u 
funkciji bočne komponente As putanje A 
mete A.

Iz ovog se rasporeda vidi, da se kod 
okretanja točkića I u funkciji A, okrene 
segment 3 za ugao bočnog predbacivanja 
s’z i kada se točkić 1 istovremeno pomera 
u funkciji Xm + Ay da se pomeraju i ka
zaljke, koie nisu na si. 2 pretstavljene i ko
je su spojene sa osovinom 6, a koje pripa
daju takozvanom dobošu funkcija, piri čemu 
je taj doboš snabdeven monogramem kri

vih, koje određuju trajanje letenja zrna, 
elevaciju i tempiranje, takode u toj funkciji, 
tako da se tada tačka pi g tka određuje 
tačkom D (si. 1), koja se razlikuje od teo
riski tačne tačke pogotka B.

Na si. 3 je pretstavliena mehanička 
sprava za određivanje teoriski tačne tačke 
pogotka u smislu pronalaska kada je ko
mandni aparat smešten na položaju bateri
je. Kod ovoga je uređaja trljački h čak 1 
prema si. 2 zamenjen čeonim zupčanikom 
8, koji naleže u stremenu 5’ i navučen je 
na osovini 6 snabdevenoj upružnim klinom. 
Zupčanik 8 hvata u nazubljcnu polugu 9 
koja se vodi u istom stremenu 5’ upravno 
prema osovini odn. osi osovine 6, i svojim 
čepom 10 se vodi u podužnom žljebu le- 
njira 11, koji može da se okreće oko čepa 
12 i zamenjuje segment 3 uređaja prema 
si. 2. Stremen 5’ je navrćen na vrtanjsko 
vreteno 5, koje leži paralelno sa osovinom 
6 zupčanika 8

Kod gonjenja ođn. sledovanja mete 
izvršena kretanja prenose se na uređaj tako, 
da vrtanjsko vreteno 5 dobije rotaciono kre
tanje u funkciji algebarske sume Xu, + A x 
poznatog trenutnog otstojanja Xm mete A 
od komandnog aparata P odn. baterije i 
komponente otstojanja Ax putanje A mete 
A. čemu na suprot se osovina 6 okreće u 
funkciji poznate bočne komponente As pu
tanje A mete A. Usled toga će se stremen 
5’ a sa njime i zupčanik 8 sa nazubljenom 
polugom 9 pomerati na osovini 5 u funk
ciji iste algebarske sume Xm + Ax- Istovre
meno sa tim pomerajućim se kretanjem zup
čanik 8 izvodi još i rotaciono kretanje od 
osovine 6 u funkciji As tako, da će se sa 
njime zahvatajuća se nazubljena poluga 9 u 
istoj funkciji izvlačiti ili zavlačiti. Ova kre
tanja će se prenositi čepom 10 nazubljene 
poluge 9 na lenur 11, na kome će se tada 
traženo horizontalno otstojanje Xz tičke po
gotka B od baterije odn. komand iog apa
rata P (si. 1) postavljenog na tom istom 
položaju, pokazati u odgovarajućoj meri kao 
otstojanje ose čepa 12 obrtanja lenjira 11 
od ose čepa 10 nazubljene poluge 9, pri 
čemu je bočni predbacivajući ugao dat u- 
glom sz, koji zaklapaju osa podužnog žljeba 
lenjira 11 sa normalom, koja se spušta iz 
presečne tačke te ose sa osom čepa 12 o- 
brtanja na projekciju ose nazubljene poluge 
9 u horizontalnoj ravni, koja je data osom 
podužnog žljeba lenjira 11. Na čepu 10 na
zubljene poluge pritvrđeno je uže 13, koje 
se vodi kroz sredinu čepa 12 ka dobošu 
funkcija (si. 7), na koji se tako prenosi kre
tanje u funkeji horizontalnog otstojanja- 
Xz, koje je određeno tom spravom odn. u- 
rtđajem.



Na tom principu osnivajuća se sprava 
odi. uređaj pretstavljen je na sl. 4. On se 
razlikuje od pređašnjeg time, što su kulisa 
5’ sa zu 'čanikom 8 i nazubljenom polugom 
prema sl. 3 zamenjeni nosačem 5”, koji je 
navrčen na vrtanjsko vreteno 5, koje se po
goni u funkciji algebarske sume Xm + Ax. 
U nosrču 5” naleže upravno na vret> no 5 vr
tanjsko vreteno 14 sa navrtniem 15, čiji se 
čep 10 vodi u podužnom žljebu lenjira 11, 
koji može da se obrće oko čepa 12. Vr
tanjsko vreteno se obrće u funkciji s tako, 
da se u istoj funkciji pomera i navrtanj 15 
na nj> mu. Horizontalno otstojanje Xz je ov- 
de isto tako kao i kod prethodnog uređaja 
određeno horizontalnim otstojanjem ose če
pa 12 i 10, čemu nasuprot je ugao b čnog 
predbacivanja određen uglom sZi koga za- 
klapdju osa podužncg žljeba lenjira 11 i 
normala spuštena iz preš; čne tačke te ose 
sa osom obrtni g čepa 12 na projekciju ose 
vrtanjskog vretena 14 u horizomalnoj ravni 
datoj podužnim žljebom lenjira 11.

Teoriski princip na kome je osnovano 
celokupno postrojenje uređaja za određiva
nje horizontalnog otstojanja X“ tačke B po
gotka i njoj pripadajućeg ugla sz bočnog 
predbacivanja u odnosu prema bateriji a sa 
položaja, koji je udaljen od baterije, objaš
njava šema prema shci 5. Na toj slici A’B 
znači projekciju putanje u horizontalnoj rav- 
-ni mete A’, koja se kreće u naznačenom 
pravcu Polož-j baterije je u mestu a, koje 
je u 1 beno za duž Pa od poli žaja aparata 
P. Tdčka A’ je proiekcija položaja mete u 
horizont Inoj ravni u trenutku pr-ljbe topa, 
pri črmu PA određuje horizontalno otstoja- 
janj- mete od aparata P u trenutku nišanje
nja, čemu nasuprot B pretstavlja horizontal
nu projekciju položaja mete u trenutku po
gotka t j. tako zvanu tačku pogotka. Sa 
je obeležen ugao koga z klapa zrak Pa od 
aparata P ka položaju topa a (osnovica) i 
normala spuštena iz položaja aparata P na 
prav ac aA’.

Pod pretpostavkom da su kako ko
mandni aparat tako i topovska cev udešeni 
ii osnovni pravac na pr. sever-jug, to će 
njihove ose, koje određu u osnovne pravce 
ići paralelno. Posle ovoga prethodnog ude- 
šavanja dulazi zadatak, da se odredi hori- 
zo italno otstojanje Xz Učke B pogotka i 
jtg ‘o -z b čnog predbacivanja za bateriju 
iz p »ložua P aparata, koji se nalazi na ot- 
stojanju Pa od položaja a baterije.

Ov > se postiže mehaničkim rešenjem 
prav. uglog trougla aBb. Poznate su obadve 
katete toga trougia u svakom trenutku mša- 
njenj < t j kateia određena algebarskim zbi
rom Xm + Pu sin j3 = Ax trenutnog hori
zontalnog otstojauja Xm mete A u trenutku

nišanjenja sa komponentom otstojanja Pa 
sin p osnovice (bazis) Pa i komponentom 
Ax putanje A mete A, kao 1 kateti bB, 
koja je odred ma algebarskim zbirom Pa cos 
j3 + ASi bočne komponente Pa cos [3, o- 
snove Pa sa bočnom komponentom As pu
tanje A mete, sve u hos;zontalnoj ravni. 
Dakle stvarno mehanički treba rešiti jedna-
čine:

vb _ X£1 +Pa-sin (3±AX ............ (1)
Az — — — g -

cos sz

t Pa • cos (3 + As ................ (2)
g z‘"~ Xm + Pa ' sin p + Ax

što je i urađeno pomoću uređaja pretstav- 
Ijenog primera radi na si. 6.

Bitni sastavni delovi takvog uređaja su 
dva jedno iznad drugoga postavljena ko
tura 17 i 20, od kojih je kotur 17 snabde- 
vm azimutnom skalom 22, prema kojoj se 
na početku nišanjenja drugi kotur 20 udesi 
svojom kazaljkom 21 na ugao (3 azimuta 
baterije a u odnosu na komandni aparat. 
Posle udešivanja azimuta baterije osigurava 
se međusobni položaj obadva kotura i na 
skali 23 k tura 20, koja ide od njegove sre
dine P ka kazaljci 11, obeleži se u odgova
rajućoj srazmeri položaj tačke a, t. j. otsto- 
janie Pa položaja baterije a od joložaja 
aparata odn. osnovice (bazisa). Ako se i re- 
ma tom osnovnom udešavanju sprave sle- 
duje meta, to će se azimutni kotur 17 uz 
posredovanje osovine 18 odn. puža 19 okre
tati u funkciji azimuta mete A'". Kod toga 
kretanja azimutnog kotura 17 t ko se pome
ra vrh kazaljke 27, da se on stalno pokla
pa sa ozn. kom a baterije upravo poh žjja 
baterije na skali 23 kotura 20. U tome je 
cilju kazaljka 27 izrađena kao nazubljena po
luga, koja se vodi na nosaču 26, kcji je 
navrćen na vrt nisko vreteno 25 snabdeve- 
no ručnim točkićem 24 i istovremeno stoji 
u zahvatu sa zupčanikom 30, koji na istom 
nosaču 26 naleže tako, da se kod obrtanja 
vrtanjskog vretena 25 pomna za edno sa 
nosačem i istovremeno se može ručnim toč
kom 29 na osovini 28 da pogoni, na kojoj 
zupčanik 30 pomerljivo naleže pomoću o- 
pružnog klina. Bočno pometanje kazaljke 
kod obrtanja vrtanjskog vretena 25 vrši se 
u funkciji bočne komponente Pa • cos [3 
osnovice Pa, čemu na suprot na ovo uprav
no kretanje, koje se vrši obrtanjem osovine 
28, odgovara funkciji komponente otstojanja 
Pa • sin [3 osnovice Pa,

Opisana rotaciona kretanja, kojima se 
kazaljka 27 pomera u dva međusobna uprav
na položaja prenose se na dalje mehanizme



aparata nezavisno jedno od drugoga. Pri 
tome se sabiraju rotaciono krebnje vrtanj- 
skog vretena 25, koj’m se vrši bočno po- 
meranje kazaljke 27 u funkciji bočne kom
ponente Pa. cos [3 osnovice Pa i koje se 
prenosi pomoću zupčaničkog ili t. sl. pre
nosa 31 na difenrencijal 34, sa rotacionim 
kretanjem u funkciji bočno komponente As pu
tanje /i nute A, koja se komponenta do- 
bija kod bočnog praćenja mete. Ovo rota
ciono kretanje privodi se u diferencijal 34 sa 
njegove druge strane, koje se vrši u funk
ciji algebarske sume obe navedene kompo
nente Pa. cos (3 + As = preko osovi
ne 38 i zupčanika ili t. sl. prenosa 40 na 
vrtanjskoj vreteno 42 na kome je navrćen 
navrtanj 43, koji je snabdeven čepom, koji 
se vodi u pođužnom žljebu lenjira 44 i 
može da se okreće taj lenjir oko čepa 45. 
Rotaciono kretanje osovine 28 kojim se vrši 
na tu osovinu upravno pomeranje kazaljke 
27 u funkciji komponente otstojanja Pa. sin j3 
osnovice Pa, prenosi se slično kao i u pret
hodnom slučaju pomoću zupčaničkog ili t. 
sl. prenosa na diferencijal 33, na kome se 
ono sa rotacionim kretanjem u funkciji alge 
barske sume = Ax trenutnog horizon
talnog otstojanja XjJ] meta A cd aparata P 
sa komponentom otstojanja Ax putanje A 
mete sabira, koje poslednje kretanje se do- 
bija kod visinskog praćenja mete i privodi 
se diferencijalu 33 sa njegove druge strane. 
Sabiranjem pomenutih komponenata dobive
no rezultujuće kretanje u funkciji Pa. sin 
+ + Ax = prenosi se na osovinu,
koja je izrađena kao vrtanjsko vreteno i koja 
preko prenosa od zupčaničkih točkova 39,39’ 
i osovine 41 sa istom brzinom pogoni drugo 
vrtanjsko vreteno 37’, koje je paralelno sa 
vrtanjskim vretenom odn. osovinom 57. Ova 
dva vretena obrazuju vrtanjsku vodicu za 
okvir 47 u kome upravno na pravac njego
vog pumeranja na vrtanjskim vodič ma 37, 
37’ obrtljivo nalaže pomenuto vitanjsko vre
teno 42, koje se pogoni diferencijalom 34 
u funkciji A^ Na tom vretenu 42 navrćeni 
navrtanj 43 vrši dakle istovremeno potisku- 
juće kretanje u dva međusobno upravna kre
tanja i to bočno kretanje duž vretena 42 u 
funkciji A, i na to upravno kretanje zajed
no sa okvirom 47 u funkciji X^ tako, da u 
pođužnom žljebu lenjira 44 vod ni čep 43 
okrene lenjir 44 oko njegovog čepa 45 u 
takav položa', koji u odgovarajućoj srazmeri 
daje kako horizontalno otstojanje X|j tačke
pogotka B u odnosu na bateriju a otstoja- 
njem osa obrtnih čepova 45 lenjira 44 od 
ose čepa navrtnja 43, kao i pripadajući ugao

bočnog predbacivanja koga zaklapa osa 
podužnog žljeba lenjira 44 i normala spu
štena iz presečne tačke te ose sa o*om obrt
nog čepa 45 na osu vrtanjskog vretena 42. 
na kome je navrtanj 43 navrćen.

Tako dobivena vrednost veličine hori
zontalnog otstojanja X^ odn. kretanje navrt
nja 43 duž ose lenj ra 44 u toj funkcili pre
nosi se pomoću užeta 46, koje je pritvrđeno 
na čepu navrtnja 43 i sproved-no je kroz 
sredinu obrtnog čepa 45 lenjira 44 na doboš 
funkcija 47 (si. 7) koji je snabdeven nomo- 
gramom visina leienja zrna, koji se doboš 
okreće prema pomenutoj funkciji Xz. Kada 
se dakle istovremeno okrene sa ručnim toč- 
kićem 48 odn. sa vrtanjskim vretenom 94 
tako, da vrh kazaljke 50 koja se na njemu 
kreće trajno s’eduje pravac jedne krive na 
nomogramu, koja odgovara odgovarajućoj 
visini letenja mete koju g. đimo (Rtilica). to 
će se kazaljka 50 i vrtanjsko vreteno 49 
kretati u funkciji trajanja letenja zrna tz u 
odnosu na tačku pogotka B, p> što je nomo- 
gram visinskih krivih ucrtan u pravouglom 
koordinatnem sistemu u funkciji vsine lete
nja h i horizontalnog otstojanja X Rotacio
no kretanje vrtanjskog vretena 49 prenosi 
se pomoću puža 51 preko diferencijala 53- 
na doboš 52 funkcija sa nomogramom kri
vih tempiranja, koji je takođe ucrtan u pra
vouglom koordinatnom sistemu u funkeji 
trajanja letenja zrna t i visine letenja zrna 
h. Sa druge strane se u diferencijal 53 uvo
di rotaciono kretanje u funkciji radn g vre
mena 0’, koje je potrebno za tempiranje 
zrna, za punjenje i za pal bu zrna i koje se 
ostvaruje obrtan.em puža 55 kod udešavanja 
njemu pripadajuće vremenske skale 61 koja 
daje pomi-nuto radno vreme prema čvrstoj 
kazaljci 62. Oba ova rotaciona kret nja alge
barski se sabiraju u diferencijalu 53 tako, da 
se doboš fukcija 52 okreće u funkciji alge
barske sume tz + 0’ trajanja letenja zrna 
tz i radnog vremena 0’. Kada se dakle ruč
ni točkić 57 odn. vitanjsko vreteno 58 obrću 
tako, da vrh kazaljke, koja se pomera na 
vretenu, sleduje stalno pravac odgovaraiuće 
krive nomograma na dobošu 52, tada će se 
vreteno 58 obrtati u funkciji čz tempiranja. 
Ovo rotaciono kretanje vretena 58 preneće 
sp pomoću pužastog prenosa 59 na motor 
60 uređaia za električno prem šenje koman
de od komandnog aparata bateriji.

Na si. 2, 3, 4 i 6 ucrtani i odnosnim 
oznakama ne snabdeveni ručni točkići sim
boliziraju same po sebi poznate sprave ko
mandnog aparata, pomoću kojih se ostvaruju 
rotaciona kretanja u crnim funkcijama, koje 
su zabeležene pored tih ručnih t< čkića, kada 
su kod nr ćenja mete, koja se horizontalno 
kreće poznati i visina i brzina.



Patentni zahtevi:

1. Postupak z i automatsko obrazovanje 
elemenata gađanja kod nišanjenja topovima 
na pokretnu metu u vazduhu ili na zemlji 
po osnovnom patentu br. 8139, naznačen 
time što je kod postavljanja komandnog 
aparata na položaju odn. van položaja bate
rije, horizontalno otstojanje (Xz, odn. Xz) 
(sl. 1 i 5) na pripadajućim mu bočnim pred- 
bacivanjem (sz, odn. sz) t čke pogotka (B) 
od baterje (P, odn. a) dato hipotenuzom 
pravouglog trougla (PCB, odn, abB), čija 
jedn<i od kateta, čiji su kako pravac i ve
ličina pcznat: (PC odn. ab), prets*avlja funk
ciju algebarske sume (Xz-j~^x), odn. 
(XI + 4t + Ps, sinp), tj. trenutnog ho- 
rizontalnrg otstojanja (Pa = Xz) mete (A) 
od komandnog aparata (P) i komponente 
otstojanja (Ax) putanje (A) mete (A) odn. obe 
prednje kco i komponente otstojanja (Ps. 
sir 8) osnovice (Pa) odn otstojanje baterije 
(a) od komandnog aparata (P|, čemu nasu
prot drug.-i kateta (CB odn. bB) pretstavlja 
funkci|u aleebarske sume bočne komponente 
(As) putuj; (A) me:e (A) odn. funkciju ove 
i bočne k mpontnte (Pa. cos8) osnovice (P-) 
sve u horizontalnoj ravni, pri čemu se u slu
čaju električnog nr nošenja komande od 
komandnog aparata (P) ka bateriji (a) uzima 
u obzir i radno vreme (G’) potrebno za tem
piranje zrna, za pu ljenje i paljbu zrna..

2. Uređaj za izvođenje postupka po 
zahtevu 1, naznačen time, što je horizontalno 
otstojanje (Xz — si. li 3) tačke pogotka 
(B) od položaja baterije dato otstojanjem 
ose obrtne tačke (12) lenjira (11) od ose če
pa (10) nazubljene poluge (9), koji se^ čep 
vodi o podi.'žnom žljebu lenjira pri čemu 
nazubljena poluga naleže pomerljivo i upra
vnu na osu vrtanjskog vretena (5) u stre
menu (5’) na k me je vrtanjskom vretenu 
navrćen stremen (5’) i pored toga nazublje- 
na poluga (9) hvata u nazubljeni točkić (8), 
koji naleže u istom stremenu (o’) i osim to
ga je navučen na osovini (6) snabdevenoj 
opružn m klinom, na kejoj se osovini (6) 
pomera zajedno sa stremenom (5’) i sa na- 
zubljenom polugom (9) pri okretanju vrta- 
njskeg vrt tena (5) u funkciji algebarske su
me (Xz + Ax) poznatog trenutnog horizon
talnog otstojanja (Xz == PA) mete (A) od 
komandnog aparati (P) i poznate kompo
nente otstojanja (Ax) putanje (A) mete (A) 
i od koga se istovremeno obrće u funkciji 
poznate bočne komponente (As) putanje (A) 
mete (A) čime se udešava bočno piedbaci- 
vanje, koje se pokaz: je kao ugao (S*), ko
ga zaklapaju osa podužnog žljeba lenjira (11) 
i spuštena normala iz presečne tačke te ose 
sa osom čepa (12) obrtanja lenjira (11) na

projekciju ose nazubljene poluge (9) u hori
zontalnoj ravni određenoj podužnom osom 
žljeba lemira (11).

3. Uređaj po zahtevu 1, naznačen time, 
što je horizontalno otstojanje (Xz — sl. 1 i 
4) tačke pogotka (B) od položaja baterije 
dato otstojanjem ose čepa (12) obrtanja le
njira (11) od ose čepa (10) navrtnja (15), 
koji se čep vodi u podužnom žljebu toga 
lenjira i koji se pomera u funkciji poznate 
bočne komponente (As ) putanje (A) mete 
(A) po vrtanjskom vretenu (14), koje naleže 
na nosaču (5”) upravno na osu vrtanjskog 
vretena (5), na kome se nosač (5”) pomera 
u funkciji algebarske sume (XI + Ax ) po
znatog trenutnog horizontalnog otstojanja 
(XI—Pa) mete (A) od komandnog aparata 
(P) i komponente otstojanja (Ax ) putanje 
(A) mete (A), pri čemu se bočno predbaci- 
vanje pokazuje kao ugao (sz ), koga zakla- 
paju osa podužnog žljeba lenjira (11) i spu
štena normala iz presečene tačke te ose sa 
osom čepa obrtanja (12) lenjira (11) na pro
jekciju ose vrtanjskog vretena (14) u hori
zontalnoj ravni, koja je određena, podužnom. 
osom žljeba lenjira (11).

4. Uređaj po zahtevu 1, naznačen time, 
šio se za određivanje horizontalnog otstoja
nja (Xz — si. 5 i 6) tačke pogotka (B) od 
baterije (a) i njemu pripadajućeg bočnog 
predbacivanja (Si) iz položaja udaljenog od 
baterije upotrebljava za određivanje kompone
nata (Pa sin p i Pa cos 3) osnovice (Pa) sistem 
od dva jedno iznad drugogr avnomerno postav
ljana kotura (17,20), od kojih se kotur (17), 
koji je snabdeven azimutnom skalom (22) 
okreće u trenutku nišanjenja u funkciji azi
muta (Az). čemu nasuprot se drugi kotur 
(20), koji je snabdeven kazaljkom (21) ude
šava u odnosu na osnovicu (S-J) prema 
azimutnoj skali (22) kotura (17) u pravac, 
koji je određen položajem aparata i bateri
jom, pri čemu se u odgovarajućoj srazmeri 
duž spojne linije središta (P) kotura (20) sa 
kazaljkom (21), na kome je nanesena skala, 
doznaje položaj mesta gde se nalazi baterija 
(a) u odnosu na položaj komandnog aparata 
(P) t.j. doznaje se osnovica odn. baza (Pa) 
te kada tada kod praćenja mete u dva me
đusobno upravna pravca pomerijivu kaazalj- 
ku (27) udesimo tako, da se j&dan vrh stalno 
poklapa sa položajem baterije, koji je dat 
na gornjem koturu (20) na skali (23), to će 
se vrtanjsko vreteno (25), pomoću koga se 
vrši bočno porneranje kazaljke (27) obrtati u 
funkciji bočne komponente (Pa.cos p) osno
vice (Pa), čemu nasuprot će se osovina (28), 
koja služi za pogon kazaljke (27) u verti
kalnom pravcu u odnosu na njeno bočno 
porneranje, obratiti u funkciji komponente 
otstojanja (Pa.sin {3) osnovice (Pa).



5. Uređaj po zahtevima 1 i 4, naznačen 
lime, što se rotacione kretanje vrtanjskog 
vretena (25), pomoću koga se vrši bočno 
pomeranje kazaljke (27) u funkciji boč< e 
komponente (Pa.cos P) osnovice (Pa) preno
si pomoću zupčaničkug ili t sl. prenosa (31) 
na diferencijal (34) u kome se sabira to 
rotaciono kretanje u algebarskom smislu sa 
rotacionim kretanjem, koje se vrši u funkciji 
bočne komponente (As ) putanje (A) mete 
(A), koje poslednje rotaciono kretanje dobi- 
jamo kod bočnog prrćenja mete i kod uvo
đenja u isti diferencijal (34) ,:a njegove dru
ge strane, posle čega se tako dobijeno re- 
zuitujuće rotaciono kretanje, koje se vrši u 
funkciji algebarske sume obe nomenute kom
ponente (Pa. cos p + A,. =As) prenosi po
moću osovine (38) i zupčamčkog ili tome 
sličnog prenosa (40) na vrtanjsko vreteno 
(42), na kome se u istoj funkciji (A,) po- 
mera navrtan) (43), koii je snabdeven čeootn, 
koji se vodi u podužnom žljebu lenjira (44), 
koji može da se obrće oko čepa (4t>)

6. Uređaj po zahtevima 1, 4 i 5, na
značen time, što se rotaciono kretanje oso
vine (28), kojim se kazaljka (27) pog ni u 
funkciji komponente otstojanja (Pa.sin p) o- 
snovice (Pa), prenosi pomoću zupčamčkog 
ili t.sl. prenosa (32) na dijerencijal (33) u 
kome se ona algebarski sabira sa rotacionim 
kretanjem, koje se vrši u funkciji algebarske 
sume (Xz + Ax ) trenutnog horizontalnog ot
stojanja (X§) mete (A) od aparata i kompo
nente otstojanja (Ax ) putanje (A) mete (A), 
i koje se dobija kod visinskog praćenja me
te i uvođenja u isti diferencijal (33) sa nje
gove druge strane, posle čega se tako do
biveno rezultujuće kretanje, koje se vrši u 
funkciji algebarske sume obe pomenute kom
ponente (Pa.sin P ih Xm i ^ Xm) pre
nosi na osovinu izrađenu kao vrtanjsko vre
teno (37), kojim se istovremenom brzinom 
pogoni drugo ovome paralelno vreteno odn. 
vrtanjsko vreteno (37’) pri čemu se na t ba- 
dva ova vretena pomera okvir (47) u kome 
je upravno na pravac njegovog pomeranja

predviđeno obrtno naležuće vrtanjsko vrete
no (42) sa navrtnjem (43), koje se pogoni 
u funkciji algebarske sume u pređešnjim pa
tentnim zahtevima navedenih komponenata 
(Pa.cos p + As = As) tako, da za vreme 
jednakih i međus bnih p >meranja navrtnja 
(43) u datim funkcijama (Xm i As) biva obr
nut čepom navrtnja vođeni lemir (44) oko 
njegovog čepa (45) u takav položaj, koji u 
odgovarajućoj sramieri d*je kako horizon
talno otstojanje (Xr) t čke pogotka (B) u 
odnosu na bateriju (a), tako i odgovarajuće 
bočno predbacivanje, koje se pojavljuje kao 
ugao (S*).

7. Uređaj po zahtevima 1 do 6 nazna
čen time, što se kod električnog prenošenja 
komande od komandnog aparata ka b teriji 
doboš funkcija (52 — si. 7), koji je snabde
ven nomogramom krivih tempiranja, d g -ni 
preko diferencijala, (53), kome se privodi sa 
jedne strane rotaciono kretanje u funkciji 
trajanja letenja zrna (fz ), koje se dobija kod 
praćenja odgovarajuće mu krive za visinu 
pomoću kazalike (50) na dobošu funkcija 
(47) snabdevenom nomogramom visinskih 
krivih, a sa druge strane rotaciono kret-nje, 
koje se vrši u funkciji radnog vremena (0”) 
potrebnog za tempiranje zrna. za punjenje i 
p.'ljbu zrna, koje se dobija obrtanjem puža 
(55) kod uitšavanja odgovarajuće vremenske 
skaie (61) u odnosu na nepomičnu kazaljku 
(62) tako, da se deboš funkcija algebarske 
sume (tz + 0’) trajanja letenja zrna i radnog 
vremena (tz ), pri čemu se doboš funkcija 
(47) sa visinskim krivima obrće uzetom (46) 
koje se vodi prtko čepa obrbnja (45 — si. 
6) lenjira (44) i pritvrđeno je na čepu na
vrtnja (43), koji klizi u podužnom žljebu le
njira (44) tako, da kada tada vrtanjsko vre
teno (58) obrćemo da vrh na njemu pome- 
raiuče se kazaljke (561 sleduje stalno tok 
odgovarajuće krive nomograma na dob šu 
funkcija (52) da će se tada vreteno (58) obrtati 
u funkciji tempiranja (čz ) koje će se Kn tanje 
prenositi pomoću pužastog prenosa (^t)) na 
motor (60) za električno prenošenje komande.
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