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Postupak 1 uredsj za snimanje ortogonzlnih koordinata fatke u prostoru i njihovo pretva-

ranje za prostorno udaljene operacione poloZaje u svrhu odredivanja ortogonalnih

komponenata brzine cilja.

Prijava od 16 aprila 1934,

U mnogim slufajevima osobito kod
obrane protiv zraénih napadaja uputno je
ortogonalne koordinate akusticki ili opticki
promatrane tacke' cilja, koje su izmjerene
s jednog zgodno poslavljenog promatralidta
obzirom na jedan horizontalai nul-smjer,
prenijeti elekiriénim putem na udaljene ope-
racione poloZaje (baterije, reflektore, aparate
za komandu) i njih tamo s obzirom na pro-
stornu udaljenost i visinsku razliku obaju
promatraliSta automaiski korigirati u tri me-
dusobna okomita smjera, tako da se u ope-
racionom poloZaju postavljeni uredaj za ga-
danje ne samo automatski udesi na onaj cilj,
koji je u promatraliSfu viziran, nego se ta-
koder istodobno automatski registrira svako
horizontalno gibanje stalno promatranog cilja
i to pomoctu dvaju medusobno okomitih
komponenata brzine duZ obaju odabranih
koordinatnih smjerova.

Ova se svrha postizava prema prona-
lasku tako, da se u promatralistu kroz svaku
od obadviju, u odabranim borizontalnim me-
dusobno okomitim koordinatnim smjerovima
postavljenu kardansku osovinu, koje upray-
ljaju najmanje jednim kardanskim postavlje-
nim dalekozorom (12), 1 kroz liniju cilja to-
ga dalekozora postavi po jedna ravnina, &iji
se kut nagiba prema horizcntu uz stalno
promatranje cilja prenosi na operacioni po-
loZaj elektricki, pomoéu odasiljata kuteva
postavljenog na kardanskim osovinama, na
po jednu osovinu, koja lezi u odabranom

Vazi od 1 aprila 1935.

smjeru koordinata, a na kojoj je po jedan
prijemnik za kuteve. Na ovoj je osovini u=-
¢vrS€ena po jedna prema njoj okomito po-
stavljena poluga providena s rasporom za
vodenje, koja Cini hipotenuzu svake {rokutne
projekcije cilja promatraliSta, Ova poluga se
zakrece prisilno pomocu zatika, koji zahvaca
u njezin raspor u vertikalnom razmaku, koji
odgovara visini cilja u promatraliStu. Taj se
zatik horizontalno prisilno pokrece pomocu
osovine prijemnika kuteva, ako po jedan
drugi s prvim zalikom c¢vrsto spojeni i od
njega za odgovaraju€u horizontalnu koordi-
natnu udaljenost izmedu promatralista i ope-
racionog poloZaja razmaknuti zatik zahvaca
u raspor za vodanje jedne poluge, koja €ini
hipotenuzu vertikalne projekcije trokuta cilja,
kako se on ukazuje u operacionom poloZaju,
Ova poluga se naravnava prema podacima
prijemnika kuteva, pri ¢emu se odmah auto-
matski usmjeri prema stalno promairanom
cilju dalekozor, koji je kardanski smjesten
na ovoj osovini poluge i na drugoj horizon-
talnoj a prema ovoj okomito postavljenoj
osovini.

Da se sad dalje odrede komponente
brzine, koje odgovaraju horizontalnim brzi-
nama cilja, a koje padaju u oba horizontalna
koordinatna smjera, to su horizontalni po-
maci potrebni za udesavanje svake od oba-
dviju medusobno okomitih projekcija strani-
ca trokuta, koje tvore visinu cilja, upotreb-
ljavaju za pomicanje po jedne pisaljke duZ
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po jednog lagano rotirajuceg valjka za re-
gistraciju, tako da su oznadene komponente
brzina cilja pomo¢u kuta uspona zavojnih
linija, koje su nacrtale pisaljke na oba valjka
za registraciju.

Predmet prijave je prikazan na priloZe-
nom nacrtu kao jedan primjer izvedbe, pa
prikazuje:

SI. 1 osnovicu mjerenja stanice za
promatranje,

Sl, 2 stanicu za promatranje i opera-
cioni poloZaj sa njihovim koordinatnim raz-
likama,

Sl. 3 osnovicu mjerenja operacionog
poloZaja sa Sematski prikazanim upravljanjem
dalekozora za niSanjenje i uredaja za mjere-
nje brzine cilja,

SI. 4 uredaj stanice za promatranje,

Na sl, 1 je P mjesto promatranja, Z je
cilj Z, njegova projekcija na horizont pro-
matranja, PY=x, VZ,=y, Z,Z=:z su prostor-
ne ortogonalne koordinate cilja, a PZZ, je
trokut cilja s njegovim obadvjema medu-
sobno okomitim projekcijama XZZ. i YZZ.

Konstruktivni uredaj pribora za pro-
matranje mora se prema pronalasku tako u-
desiti, da se kod opti¢kog ili akustickog pro=-
matranja cilja obe projekcije kuta poloZaja &,
dakle kut o i kut 3 automatski namjeste,

Za operacioni poloZaj P’, koji je pro-
storno udaljen od mjesta promatranja P,
imaju prema sl. 2 isto znacenje koordmate
x'=x+Ax, y'=y+Ay, 2’=z+Az, ve¢ prema
tome da li operacmm poloZaj 122: dalje ili
bliZe odn, ispod ili iznad horizonta proma~-
tranja. (Da bi se izbjeglo nepregledno pre-
docavanje na sl. 2 izgleda kao da je trokut
cilja operacionog polozaja AZP'Z’ s obe
svoje projekcije Z,Y'Z' spudten za visinsku
razliku Az obaju mjesta prema trokutu pro-
matraliSta). Uredaj operacionog poloZaja mo-
ra biti prema pronalasku tako udeSen, da se
kod prenoSenja projekcija kuta poloZaja o i 3
cilja iz promatraliSta P mehani¢ki udese obe
upravo na operacioni poloZaj korigirane pro-
jekcije kuta poloZaja & cilja, dakle kut «’ i 3'
i da se prenesu na po dva para kardanskih
osovina C, C, K, K’ kardanski pri¢viS¢enog
dalekozora za niSanjenje Fi, F,, a te osovi-
ne padaju u oba horizontalna koordinatna
smjera tako, da se tim oba dalekozora u-
smjere prema cilju. U tu su svrhu prema
Sl. 3 u napravi pokretno smjestena dva ho-
rizontalna medusobno okomita, u odabranim
koordinatnim smjerovima poloZena vijka S,,
S,, na kojima se mogu pomicati ali ne i o~
kretati vijane matice X' odn. Y', U svakoj
od ovih matica vrtivo je namjeSten po jedan
vertikalni vijak V,, V,, koji treba da prikazu
visine X'Z’, i Y'Z,’ trokutova iste velidine.

Namjestanje matica Z’, i Z,” prema stranici
trokuta 2’ izvodi se kontinuirano pomotu
mjerila visine, koje nije nacrtano. Ove ma-
tice Z', Z,) providene su sa po jednim hori-
zontalnim zatikom, koji zahvaéa u raspor po
jedne poluge h,” odn., hs’, koja &ini hipote-
nuzu projekcije trokuta cilja operacionog po-
loZaja ita je poluga vrtiva oko horizontalne
kardanske osovine K’ odn. C’ dalekozora F,
odn. F,, koja stoji okomito na vijak S, odun.
S,. Pri tom ta hipotenuza poluga zatvara
s horizontalnom ravninom kuteva «’ odn. 3,
Da bi se ovi kutevi tatno naravnali prema
odabranim koordinatnim razlikama Ax i Ay
prenodenjem sa promatraliSta njemu pripad-
nih projekcija kuteva poloZaja « i 3 predvi-
deni su na vertikalnim vijéanim vretenima
v,, Vo po jedan daljnji vijak s, odn, s,, koji
su paralelni s vijcima S, odn. S,, a na ko-
jima je namijeStena po jedna pomicna matica
Z, odn. Z,, koja se ne moZe vrteti. Ove
matice imaju isto tako po jedan horizontalni
zatik, koji zahvaca u raspor po jedne druge
poluge h; odan. h,, koja ¢ini hipotenuzu pro-
jekcije trokuta cilja promatraliSta, pri Cem ta
hipotenuzna poluga zatvara sa horizontem
projekcije kuta poloZaja « odn. 3, a pri tc-
me se horizontzlno izmjerene udaljenosti za-
tika Z, Z,==Ax i Z, Z,=Ay i vertikalno
mjerem razmals P, P,/'= P, P,’~Az’ kardan-
skih centara P,, P3 naravnava]u pomodu
pogonskih osovina X,, Y, prema odabranim
koordinatnim razlikama, Da se omoguci cilj
istoviemeno vidi u oba dalekozora, koji su
kardanski smjeSteni u operacionom priboru
prenosi se svako zakretanje jednoga daleko-
zora oko jedne kardanske osovine direktno
(na pr. pomocu kolutnica i ¢elicne vrpce) na
kardansku osovinu drugog dalekozora, koja
je s prvom kardanskom osavinom paralelna.

Za odredivanje komponente brzine, ko-
ja odgovara povoljnom horizontlanom giba-
nju_cilja, spojeni su vijci S,, S, direktno
s vijcima S,’S,’, koji su smjeétem u nosacu
svakog valjka za registraciju i to tako, da
se mogu okretati ali ne i pomicati, Ovi vijci
S,, S, imaju na sebi matice M,, M, koje se
ne mogu okrefati, te su providene pisaljka-
ma i priljubljuju se prema valjcima za re-
gistraciju T,, T,, koji su prevuceni papirom,
a rotiraju jednoliko pomocu elektricnog po-
gona, Ve€ prema vecoj ili manjoj obodnoj
brzini ovih valjaka imaju i registrirane za-
vojne linije veca ili manje uspone, koji se
mogu odredili kao mjera kojegod od dviju
komponenata brzine i to pomoc¢u priljublje-
nih mjerila nagiba.

Na SI. 4 vidi se potrebni pribor za
mehani¢ko odredivanje obaju komponenata
« i 3 kuta poloZaja na samom mjestu pro-
matranja.



U glavi stativa | sa horizontalno po-
djejlenim krugom 1a ulvr3¢en je verlikalni
teoni zatik 1b u kojemu je smjeSten azimu-
talno pokretni CaSkasti lezaj 2, na kojem se
nalaze Cetiri medusobno pod kutom od 90°
postavljena lezajna tijela 2a, 2b, Ovaj zatik
nosi na svojoj glavini podnoZnu plocu 2c¢ sa
kazaljkom, a ta se plota moZe udcvrstiti na
vertikalnom ¢&epu stativa pomocu priteznog
vijka, koji nije nacrtan, Na vertikalnoj gla-
vini leZajnog tijela smjeSten je stremen 5
pokretno a moZe se i ulvrstiti, a ra njemu
su dva dijametralna leZajna tijela 5b sa ho-
rizontalnim osima, Taj stremen ima na naj-
donjem Kkraju horizontalnu kruZnu podjelu
5a. U izdubinama leZista ovoga stremena,
koja imaju zajednicku os leZe dvije kratke
osovine 6, na kojima je pricviSéena po jed-
na rucka 7, te imaju medusobno isti smjer.
Obe rucke su Cvrsto medusobno spojene
pomoc¢u u njima uévrdéene poluZne precke 8.
Ova ima pa sredini uéviséenu, u sredistu o
svih osovina prelomljenu polugu 9 —9a, Ciji
je prelomljeni i stanjeni dio 9a smijesten ta=-
ko, da moZe njihati u rasporima dvaju polu-
kruZnih stremenova 3a i 4a, od kojih je
svaki pomocu pare zalika 3—3 odn, 4—4
postavljen da se moZe njihati u dva diame-
tralna lezista 2a—2a odn. 2b—2b tijela le-
Zaja 2, Izvan obadvaju leZiSta 5b ucvrten
je na svakoj od obiju kratkih osovina 6 po
rucni to€ak 14 odn. 15 sa prikljudenim kut-
nim dalekozorom 12 odn. 13 i to tako da
linija cilja dalekozora lezi paralelno sa pre-
lomljenom ru¢kom 9a poluge 9-—9a. Radi
toga se postavljaju oba prorezana medusob-
no okomito postavljena stremena 3a, 4a tako,
da njihovi kutevi priklona prema horizoniu
odgovaraju obadviema medusobno okomitim
projekcijama « i B kuta poloZaja & smjera
cilja, a te se veli¢ine elektricki prenose na
operacioni polozaj pomoc¢u oba odasiljaca
kuteva 10 i 11, Isto tako je izmedu plote 5a
sa skalom za postrane kuteve, koja pripada
stremenu 5, i plote s kazaljkom 2c, koja
pripada tijelu leZaja 2, ugraden jedan odaSi-
lja€ kuteva (koji se ne vidi), koji treba da
prenese u operacioni poloZaj svaki postrani
kut linije cilja.

Rukovanje s prije opisanim uredajima
je ovo:

Podto se postave kardanske osovine
3—3, 4—4 sprave za promalranje isto kao i
vijci S, S. operacione naprave u odabrane
ordinate, udesi se na horizontalaom vijku S,
matica Z, sa zatikom prema ordinatnoj dife-
renciji Ax, a na vijku S,, koji je okomit
prema prvom, udesi se zatiéna matica Z,
prema ordinatnoj diferenciji Ay, a na oba
vertikalna vijka S,, S,’ udese se razmaci da-
lekozorovih kardanskih osovina K’, C' oba-

ju osovina prijemnika X,, Y, prema visinskoj
tazlici Az =P, P;” = P, P, Zatim se
odredi pomocu visinskog mjerila metri¢ka
visina cilja z’ nad operacionim poloZajem i
prema tome se udese zatitne matice Z", Z.
koje su na vertikalnim vijcima v', vs, Ako
se sad u aparaturi za promatranje uhvati cilj
pomocu jednog od oba dalekozora 12, 13
zakretanjem ruénog tocka uz istovremeno
horizontalno pomicanje, tada se pokazuju
oba prorezana stremena 3a, 4a prema hori-
zon‘u pod kutevima o odn. B, koji se sad
prencse pomoéu odasiljata kuteva 10, 11 na
operacioni poloZaj, gdje se vanjske Kkazaljke
kutnih prijemnika E¢, E3 naravnaju prema
ovim kutevima. Sad treba da jedan covjek
od posluge okretanjem rucnog tocka Ho ta-
ko namjesti maticu vijka Y’ na vijku S, odn.
pom-¢u ruénog tocka H‘-;; maticu vijka X' na
vijku S., da se tim prisilno proizvedenim za-
kretanjem hipotenuznih poluga h, odn. h,,
koje su uévricene na osovine X,, Yy, te koje
s prvim spojnim nutrasnjim kazaljkama oba-
dvaju kutnih prijemnika E;, E3 kao kazaljka-
ma slijeda dovedu se do pokrivanja s vanjskim
elektriéno reguliranim kazaljkama prijema. U
isto se pak vrijeme nagnu prisilnim pogonom
obe hipotenuzne poluge h,’, h, za kut o,
g’ prema horizontu i tim uzrokuju isti za-
kret s njim u paru spojenih medusobno pa-
ralelnih kardanskih osovina obaju dalekozora
F,, F,. Pomo¢u opisanog veza ¢elitnom
vepcom svakih dviju paralelnih dalekozoro-
vih kardanskih osovina postavljaju se vizir-
ske linije obaju dalekozora pod kutem o', 3’
zajedni¢ki na promatrani cilj. A jer se za-
krefanjem vijaka S, i S, zakre€u takoder i
njihova produZenja S;’ 1 S.’, to se na ovim
poslednjim pomicu vij¢ane matice M;, M,
tako, da na njima pri¢vrScene pisaljke ispi-
suju zavojne linije na papirnim omotima va-
ljaka T,, T., koji se pod njima jednoliko c-
kre€u. Iz priklona ovih zavojnih linija prema
izvodnicama valjka mogu se odrediti pomocu
zgodno napravljenih mjerila priklona obje
komponente brzine cilja, mjerene duZ koor-
dinatnih osovina,

Patentni zahtevi:

1.) Postupak za snimanje ortogonalnih
koordinata tatke u prostoru i njihovo pret-
varanje za prostorno udaljene operacione
poloZaje u svrhu odredivanja ortogonalnih
komponenata brzine cilja, haznaden time, $to
je u promatrali$tu (P) smjeStena po jedna
ravnina kroz po jednu od dviju kardanskih
osovina, koje su postavljene u odabrane ho-
rizontalne, medusobno okomite koordinatne
smjerove (PX, PY), a koje upravljaju linijom
cilja (PZ) barem jednog kardinanski smijste-



nog dalekozora (12), kroz ciju liniju cilja
prolazi takoder ova ravnina; kufevi nagiba
prema horizontu ove ravnine prenose se, uz
stalno promatranje cilja, elektri¢nim putem
pomoctu po jednog na kardanskim osovinama
(3—3, 4—4) namjeStenog odaSiljaCa kuteva
(10, 11) do operaciong poloZaja (P’) na po
jednu osovinu, koja leZi u odabranom koor-
dinatnom smjeru, a providena je sa po jed-
nim prijemnikom kuteva (E¢, E3); na ovoj
osovini je uévrcena po jedna na njoj oko-
mita, sa rasporima za vodenje providena po-
luga (h,, h.), koja €ini hipotenuzu po jedne
projekcije trokuta cilja promatraliSta; ovu
polugu prisilno zaokrece horizontalno pomic-
ni zatik (Z,. Z,), koji zahvaca u njezin ras-
por u vertikalnom razmaku (z) od osovine
prijemnika kuteva (X; Y,), a taj razmak od-
govara visini cilja u promairalidtv; ovaj za-
tik se zakrece tada, kad u njega zahvaca
s njim &vrsto spojeni zatik (Z/, Z,'), koji je
od njega udaljen u smijeru pomicanja za
pripadnu horizontalnu koordinatnu razlika
(Ax, Ay) izmedu promatraliSta i operacionog
poloZaja; ovaj zatik opet zahvaca u klizni
raspor jedne poluge (b, h',), koja pretstavlja
hipotenuzu vertikalne projekcije trokuta cilja,
kako se on pokazuje u operacionom polo-
7aju: ova se poluga naravnava prema poda-
cima prijemnika kuteva (E¢. E3), pri ¢em se
automatski uperi na stalno promatrani cilj
jddan dalekozor, koji je kardanski smjesten
na ovoj osovini poluge i na jednoj drugoj,
koja je horizontalna i na njoj okomita.

2.) Uredaj za provadanje postupka po
zahtjevu 1, naznaden time, Sto se uredaj za prc~
matranje sastoji iz dviju horizontalnih medu-
sobno okomitih osovina (3—3, 4—4), koje
se mogu orijentirati prema jednom horizon-
talnom nul-smjeru i koje se zajedno s ver-
tikalnom osi aparata sijeku u jednoj taCki;
ove osovine imaju u leZiStima (2a—2a i
2b—2b) sa zajednitkom osi po jedan polu-
kruZni stremen (3a, 3b) sa prorezom za vo-
denje, koji zajednicki sluZe za vodenje po-
luZnog zatika (92), koji prolazi kroz sredste
osi (0); ovaj poluZni zatik spojen je Cvrsto
s jednom horizontalnom motkom (8), koja
je smjedtena tako, da se moZe pokretati oko
jedne njoj paralelne osi, koja prolazi kroz
par zatika (6—6), koji su smjeSteni u azi-
mutalno pokretnom stremenu (5); na ovom
paru zatika smjeSten je najmanje jedan ni-
Sanski dalekozor (12) i to tako, da je nje
gova niSanska linija paralelna sa spomenu-
tim poluZnim zatikom (9a).

3.) Uredaj po zahtjevu 2 paznacen ti-
me, $to se na svakoj od obadviju horizon-
talnih, medusobno okomitih kardanskih oso-
vina (3—3, 4—4) uredaja za promatranje na-
lazi odasilja¢ kuteva (10, 11), koji ima elek-
tricne kontakte, a koji je tako elektri¢no spo-

jen sa po jednim prijemnikom kuteva u
operacionom poloZaju (P’) postavljenog ure-
daja, da je svaka od obiju osovina (X, Y,),
koje nose po jedan prijemnik kuteva (Eq, Eg),
paralelno orijentirana prema jednoj od obe
horizontalne kardanske osovine (3—3, 4—4)
uredaja za promatranje.

4,) Uredaj u operacionom poloZaju po-
stavljenih sprava po zahtjevu 3, naznacen fi-
me, Sto su predvidena dva, medusobno oko-
mito smjeStena vijka (§; S,), koji se okomi-
to ukrstavaju s obje osovine (X, Y,), na
kojima se nalaze prijemnici kuteva (E¢ E3);
svaki od ovih vijaka ima po jednu vijcanu
maticu (X, Y’), koja se ne moze okretati,
a na kojoj je smjeSten po jedan vertikalni
obrtljivi vijak (V,, V.), koji predstavlja ver-
tikalnu stranicu trokuta cilja, ovaj pak vi-
jak sa svoje strane nosi vijéanu maticu (Z,’,
Z.’), koja se ne moZe zakretati, a ima na se-
bi horizontalni zatik, koji zahvaca u klizni
raspor po jedne poluge (h/, b,"), koja pred-
stavlja hipotenuzu trokuta cilja za operacioni
poloZaj, a pri¢vrSéena je na svakoj horizon-
talnoj kardanskoj osovini (K’ C’) dalekozora
(F,, F.), koja je okomita prema svakom vi-
juku (S,, S,); pri tome svaka od obe vijca-
ne matice (Z:', Z,’) nosi po rucku (s;, S,
koja je paralelna s horizontalnim vijkom
(S,, S,), koji leZi ispod; duZina ove rulke
da se udesiti prema pripadnim koordinatnim
razlikama (Ax, Ay), a njezina krajna tacka
(Z,, Z,) nosi horizontalni zatik, koji zahvata
u raspor poluge (b,, b.) koja je pri¢vrSc¢ena
na svakoj od obiju osovina prijemnika ku-
teva (X,. Y,), te predstavija hipotenuzu tro:
kuta cilja za promatraliSte; pri tome odgo-
varaju vertikalni razmaci od po jednog od
obaju horizontalnih kardanskih centara (P,’,
P,’) dalekozora do njemu pripadne osovine
(X, Y1) prijemnika kuteva vertikalnoj razlici
visina (Az = P,—P,’ = P.—P,") izmedu
fromatraliSta i operacionog poloZaja.

5.) Uredaj po zahtjevu 4, naznacen {i-
me, S$to se svako zakretanje jednog daleko-
zora oko jedne kardanske osovine, koje je
prouzrokovano zakretanjem pripadne hipote-
nuzne poluge (h/, h,’), prenosi istodobno i
na kardansku njoj paralelnu osovinu drugog
dalekozora.

6.) Uredaj po zahtjevima 3 1 4, nazna-
¢en time, Sto se zakretanje svakog od oba
horizontalna vijka (S, , S,), prenosi na
druga dva vijka (S), S,) od kojih svaki
pomite po jednu pisaljkom providenu mati-
cu (M,, M,), koja se kliZe, ali se ne moZe
okretati, i pri tom biljeZi liniju na po jed-
nom cilindri¢cnom bubnju (T,, T:), koji jedno-
liko rotira, a os mu je vrinje paralelna s
vijkom, iz nagiba ove linije izrafuna se bilo
koja komponenta brzine cilja u smjeru po-
gonskog vijka (S, S.).

e ——



Gl2zi4qed py



i
Crands
Pe Y




