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Pronalazak se odnosi na ratunski uredaj
za iznalaZzenje vrednosti za metu jednog
topa, odn. za top jedne baterije, koji tre-
ba da daje podatke za pravac, a iz vred-
nestj koje bivaju merene na jednom iii vi-
$e osmatradkih mesta, Koja se nalaze uda-
liena od baterije, za metu i za tatke uda-
ranja zrna, i treba narodito da posluZi za
baterije za odbranu obala.

Za ovo poznati uredaji za uzimanje u
obzir paralakti¢nih otstupanja izmedu me-
sta topa i mesta osmatraénice, osnivaju se
na geometriskoj pretstavi stvarnih prilika,
pri Cemu veéinom lenjiri sa figurama iii
tome sli¢no, koje se mogu po njima kre-
tati, bivaju tako medusobno pomerani i
pomicani, da su trougli, koji su pomocu
njih obrazovani, slitni u umanijenoj raz-
meri trouglima koji treba da se racunaju.
Ovi uredaji koji su po svojoj konstrukeiji
srazmerno jednostavni, moraju, da bi u ne-
koliko davalj taéne vrednosti, zbog velikih
daljina cilja, da imaju znatne razmere, ta-
ko dg su tedki za transport i za smeStanje.
Dalje, i pored velikih razmera ne daju tag-
ne vrednostj i onda, kad se mesto mete i
osmatratnice nalazi sa mestom topa u pri-
biizno pravoj liniji.

Po pronalasku ove nezgode bivaju ot-
stranjene time, §to se iznalaZenje podataka
za metu vrii pomoéu ra¢unanja na osnovu
matematitkih odnosa koji se dobijaju iz
geometriskih razmera. Uredaj po prona-

lasku moZze zajednicki raditi kako sa jed-
nim tako i sa dva osmatracka mesta. Da-
lie se mozZe izmedu visz mernih (osinatrac-
kih) mesta vrsiti proizvoijna promena. U
daljem izvodenju pronalaska mogu u ure-
daj za racunanje biti jo¥ uneta otstupanja
koja su merena na osmatragnicama, izme-
du jednog, u uredaju na csnovu podataka
o kretanju mete, cdredenih pri cdadiijanju
hitca (zrna), izralunatog mesta mete i ta-
faka udaranja metka, usled ¢ega razlika u
otstojanju od topa i cdmeranje (ocenjiva-
nje) razlike izmedu pogotka i mete (cilja)
bivaju uzimani u obzir u iznadenim vred-
nostima. U ovom cilju su u uredaju pred-
videni mehanizmj sa totkovima na trenje,
koii cdgovarajuéi podatcima o kretanju ci-
lja mogu da se podese i za vreme leta zr-
na i dalje obrazuju (daju) otstojanje i boc-
ni pravac cilja (mete). Ako ovi mehaniz-
mi, na pr. odgovarajuéi podatcima o cilja
saopstenim (javljenim od strane kakvog
avijati¢ara, kao pravac i ofstojanje cilja ili
kretanje cilja i brzina cilja), budu podeSe-
ni, to oni dalje za svakij trenutak vremena
radanja daju ispravne podatke o otstoja-
niu i rravcu cilja (mete).

Dalje p-jedincsti o pronalasku su u sle-
deéem op¥'rnije opisane na jednom prime-
ru izvedenja Koji je pretstavljen na prilo-
Zen~m nacrtu,

SL 1 i 2 siuze za objadnjenje geometri-
skih odnosa koji safinjavaju podlogu o-
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vog pronalaska, Sl. 3 pokazuje uredaj za
iznalaZenje otstojanja i pravca cilja, Kojt
zajedno radi sa napravom, za iznalaZenje
pravca kretanja i brzine ciija, Koja je pret-
stavljena u sl. 4, a narodito u cilju pre-
moscenja mernih pauza.

U sl. 1 je sa G, obelezen top za uprav-
ljanje, iz baterije koja se sastoji iz Cetiri
topa G,—G,, a od kojeg se na proizvolj-
nim otstojanjima b i ¢ naiaze osmatrac-
nice P, i P,, Cije je medusobno rastojanje
a. Ova rastojanja a, b i ¢, kao i uglovi
a,, o, B, i Py, Koje pravci ovih rastojanja
obrazuju sa pravcem sever-jug, odreduju
poloZzaj osmatratnica P, i P, prema topu
G, za upravljanje. Z je cilj, (iji razmak e,
ili e, i buéni pravac w; ili w, pri postup-
ku sa jednim osmatrackim mestom u P, il
P, bivaju neprekidno mereni, dok pri po-
stupku sa dva osmatratka mesta bivaju
merenj samo ugiovi w, i w,, koji zajedno
sa osnovom a jednoznaéno cdreduju polo-
7aj cilja. U oba slu¢aja bivaju traZeni geo-
grafsko rastojanje eg i bofni ugao Wwg
topa G, za upravljanje. .

Geometriski odnosi, koji su osnova za
korekturu pogotka, koja treba da se izna-
de u uredaju po sl. 3 i 4, pretstavljeni su
u sl. 2. Pri tome Z oznafava poioZaj ci-
lja u trenutku pucanja (ckidanja), Ze je
poloZaj cilja, koji je u uredaju, pomocu po-
dataka o Kkretanju, dobivenih u vreme o-
daSiljanja zrna, izratunat u trenutku, kad
zrno kod A udara, i Zw je mesto koje cilj
u trenutku udarania zrna, pri izmenjenim
podatcima kretanja, stvarno zauzima u od-
nosu prema poloZaju u vreme paijenja to-
pa. Z—Ze je prema tome duZina koja je
od strane cilja (mete) predena za vreme
leta zrna, ako cilj onu brzinu i onaj pra;
vac, Koji je imao pri okidanju (paljenju)
topa, ne bi promenio za vreme leta zrna,
dok Z—Zw pretstaylja stvarno predenu
duZinu od strane ciija, pri promeni jednog
ili oba od ovih podataka, za vreme leta
zrna. Kao korekiture pogotka se, kod ure-
daja po pronalasku, za bocni pravac i ras-
tojanje cilja dobijaju vrednosti Awg 1
Aeg.

Uredaj po sl. 3 sluzi za iznalaZenje geo-
grafskog rastojanja ciija, koje se odnosi
na poloZaj topa G,, i praveca cilja, u od-
nosu na stvarni pravac sever-jug, a iz po-
dataka merenih iz osmatra¢kih mesta P,
ili P, odn. P, i P,. Uredaj moZe biti upo-
trebljen kako za postupak sa jednim osma-
trackim mestom tako i za postupak sa dva
osmatratka mesta.

Kod postupka sa jednim osmatrackim
mestom, za sludaj, da vrednosti, koje su
merene na osmatrackom mestu P, (sl. 2),

sluze za izralunavanje podataka o ciijy,
bivaju najpre na rucicama 1 i 2 jedamput
podeSene stalne vrednosti b i B, i pomocu
skazaljki 22 i 115 bivaju dovedene do po-
kazivanja. Pomcéu rucica 3 i 4 bivaju ne-
prekidno, na pr. pomocu sistema za elek-
tricno prencSenje, merene vrednosti za
pravac w, cilja, koje su merene sa osma-
tratkog mesta P, prencSene na skazaljke
5 i 6, i rastojanje e, cilja biva uvodeno u
racunski uredaj, pri cemu protivskazaljke
7 1 8 bivaju odrzavane u podudaranju sa
skazaljkama 5 i 6.

U sluaju da samo vrednosti, koje su
merene na osmatra¢kom mestu P, bivaju
upotrebljene za izracunavanje, biva na od-
govarajuéj naéin na rucici 1 podeSena os-
nova ¢, a na rudici 2 stalni pravac f,, dok
pomccéu rucica 3 i 4, vrednosti e, i wy
koje su merene na osmatrackom mestu
P,, bivaju neprekidno uvodene u uredaj
za radunanje.

Za iznalaZenje podataka o ciiju, po po-
stupku sa dva osmatradka mesta, bivaju
na osmatrackim mestima P, i P, mereni
samo boéni pravei w, i W, cilja, i pomocéu
sistema prateéih skazaljki bivaju uvodeni
u uredaj za ralunanje. Najpre u uredaju
za radunanje bivaju jedamput podeSene
stalne vrednosti, koje odreduje poloZaj
izmedu mesta topa G, i osmatrackih me-
sta P, i P,, i to na ruficama 1 i 2 napr.
vrednosti b i B,, na ruéici 80 osnova (ba-
sis) a i na rudici 81 ugao B.. Uglovi w, i
W, koji su mereni na csmatralkim mesti
ma, bivaju napr. pomocu sistema za dalj-
no prenoSenje, prenesenj na skazaijke 5 i
6, sa kojima, pomoéu rucica 4 i 83, pro-
tivskazaljke 7 i 84 bivaju odrzavane u po-
dudaranju.

Za jznalazenje vrednosti, koje se odno-
se na mesto (poloZaj) topa, za udaljenje
cilja i za pravac cilja, u uredaju po sl. 3
biva upotrebijen trouglov mehanizam 141,
kome bivaju dovodene vrednosti b p, —
W, i e,. Dok kod postupka sa jednim osma-
trackim mestom ove vrednosti bivaju sve
uvodene pomoéu rufica 1, 2, 3 i 4, mora,
kod postupka sa dva osmatracka mesta u-
daljenje e, nzajpre da se izraluna pomocu
dva sinusna mehanizma 142 i 143 na os-
novu formule

el sin (wy —ay)
a~ sin (W, — w,)

odnosno e,. sin (w,—w,)=a. sin (w,—a,)
koja se dobija iz trougla ZP, P, iz sl. 1.

IznalaZenje rastojanja eg cilja i pravca
wg cilja vrsi se kod postupka sa dva osma-
tracka mesta na sledeéi nacin: pomoéu ru-
Cica 4 i 83, skazaljke 5 i 84 bivaju odrZa-



vane u podudaranju sa protivskazaljkama
kcje se postavljaju cdgovarajuéi uglovima
w, i w, koji su na csmatra¢kim mestima
mereni u cdnosu na pravac sever—jug.
Vrednost w, biva preko diferencialnog
mehanizma 144 i konusnih zupcanika 145
preiesena na diferencialni  mechanizam
145", i kome biva dodavan ugao a, koji je
podeSen na rudici 81 i koji je pokazan po-
meed skaraijge 108, Algebarska suma
wW,—u, biva tada preko Konusnih zup&ani-
ka 146 dovedena sinusnom mehanizmu
143, koji osiin toga preko konusnih zup-
canika 147 biva pomocu rucice 80 pode-
Sen odgovarajuéi osnovi a. Rezultaina
vrednost mehanizma 143 je tada jednaka
a. sin (w,—a,) i biva preko konusnih zup-
Canika 148, 149 prenesena na protivska-
zaljku 150,

U diferencialnom mehanizmu 151 ugao
W,, koji je podeSen na rucici 83, biva al-
gebarski dodan uglu w, koji je podesen na
rucici 4 i koji se prencsi preko diferenci-
ainog mehanizma 152 i konusnih zupéani-
ka 153 i 154. Algebarska suma oba ugla
biva preko konusnih zupéanika 155 dove-
dena sinusnom mehanizmu 142, Koji osim
tega preko konusnih zuplanika 156 i dife-
reicialncg mehanizma 157 pomeéu rulice
3 tako biva podesen odgovarajuéi trazenoj
vrednosti e, rastojanja, da skazaljka 159,
lkcja preko konusnih zupéanika 158 biva
pogonjena odgovarajuéi rezultatnoj vred-
nosli ey. sin (w,—w,) ovog mehanizma
142, cstaje u podudaranju sa skazaljkom
150. Tako iznadena vrednost e, rastojanja
biva pomocu osovine 160 prenesena na
trouglov mehanizam 141. Ovaj mehanizam
dobija csim toga od ruice 1 preko ko-
nusnih zupcanika 161 podesenost koja od-
govara rastojanju b izmedu osmatratkog
mesta P, i mesta (poioZaja) topa G,; da-
lie mu biva dovodena algebarska suma
P;—w,, koja pomocu pomeranja ugla koji
je podeSen na rucicama 2 i 4, biva obra-
zovana u diferencialnom mehanizmu 162 i
preko kenusnih zuplanika 163 biva prene-
sena. Rezultatna osa 164 mehanizma 141
dobija tada podeSenost koja odgovara
vrednosti ec—e,, a rezultatna osa 165 da-

lju podesenost keja odgovara  vrednosti
w,—wg. Pomocéu algebarskog sabiranja

vrednosti rastojanja e, koja se sa osovine
160 prenosi preko konusnih zuplanika
166—168, biva u diferencialnom mechaniz-
mu 169 obrazovano geografsko rastojanje
eg koje se odnosi na mesto topa, i isto ta-
ko pomoéu sabiranja bo¢nog ugla w, koji
biva prenesen sa konusnih zuptanika 154
preko konusnih zup&anika 170 i 171 biva
u diferencialnom mehanizmu 172 obrazo-

van bocni pravac wg cilja, koji se odnosi
na mestp topa i na stvarnj sever. Diferern-
cialne osovine 173 i 174 prenose rastoja-
nje i boéni pravac preko konusnih zupéa-
nika 1751 176, odn. 177 i 178 na skazaijke
179 1 180, pri Cemu se ove vrednosti jed-
novremeno preko spojnih koturova 181 1
182 izuzimaju iz ratunskog uredaja i upu-
¢uju rocunaijki za balisticke podatke koje
treba uzeti u obzir.

Kod postupka sa jednim  osmatralkim
mestcm, napr. za mesto P,, u trouglov
mehanizam 141 bivaju uvedene iste vred-
nosti b, B,—w, i e,. Pcslo e, u ovom slu-
¢aju biva direktno mereno i pomodu rudi-
ce 3 uvedens, tc sinusni mehanizmi 142 1
143, bivaju podeSeni, ako 1 neispravno, ali
njihov rezultat ne biva iskoriSéen.

Vrednisti, koje su podeSene pomocu ru-
Cica 3 i 4, za rastojanje, koje se odnosi na
osmatracku stanicu P, i beéni pravac ci-
lja bivaju preko kenusnih zupanika 183,
odn. 184 | csovina 185, cdn. 186 uvedene
u napravu po sl. 4, koja sluzi za iznalaze-
nje pravca Kretanja i brzine cilja, i tamo
pogone sinusno Kesinusni mehanizam 187,
Cije rezultujuée osivine 188 i 189 daju
vrednost e cos w i e. sin w i preko dife-
rencialnog mehanizma 190, odn, 191 i ko-
nusnih zupéanika 192, odn. 193 prenose na
skazaljku 194 odn. 195. Ove vrednosti
pretstavijaju svagda$nje komponente ra-
stojanja cilja u odnosu na stvarni  pravac
sever—jug j stvarni pravac istok—zapad,
Koji se mogu upcredivati sa komponenta-
ma Kretanja kakvog brcda na moru, posto
kao Sto je poznato ostojanje dvaju razli-
¢itih mesta broda biva uvek davano (bele-
Zeno) kao razlika duZine i Sirine (po ab-
scisi i ordinati).

U kutiji 196 su najpre jedamput predvi-
dena dva mehanizma taruéih tockova, ko-
ji se ne vide, i €iji taruéi totkovi tako bi-
vaju pomocu rufica 1971198 podesavani
preko konusnih zupcanika 199 i 200, da
pogenski taruéi kqturovi pogone osovine
201 i 202 istom brzinom, kojom se obréu
osovine 188 i 189, no ipak se prema dife-
rencialnom mehanizmu okreéu u suprot-
nom smeru. Ovo je tada slucaj, kad se re-
zultante csovine diferencialnih  mehaniza-
ma 190 i 191 a time j skazaljke 194 i 195
nalaze u miru. Vrednosti koje su podeSe-
ne na rucicama 197 i 198, cdgovaraju ta-
da, kao S$to je poznato brzini proizvedenog
kretanja, u ovom sluéaju dakle vrednosti-
ma
d (e.cos w) d(e.sinw) ;

dt dt '

Odgovarajuéj prvoj od ovih vrednosti, bi-
va, preko konusnih zupcanika 203 i 204,




pogenjeno vreteso 205, koje podesava khi-
zaljiu 206, dck se odgovarajuéi  drugoj
vredinesi, cbrée vretenc 207, kcje pome-
ra klizaljku 208. Obe klizaljke daju zajed-
ni¢kj tacku 209. Na koture 210, kji se na-
lazi ispcd toga nalazi se cbeleZena crta
211, koja obdrianjem kotura 210 pomocéun
puzenog mehanizma 212 ruliccm 213 biva
devodena do podudaranja sa tackom 209.
Obrtanje kotura 210 a time i rulice 213
cdgovara tada praveu ¢ kretanja cilja, ko-
ji na svaki 214 biva pokazan skazalikom
215. Belzga (crta) 211 ima duZinsku pode-
lu, na kcjoj moZe biti ofitano otstojanje
tacke 209 od sredine kotura kao brzina v
cilja. Ova vrednost v biva obrazovana ru-
Cicom 216 pomocu skazaljke 217 na skali
218, Vredncst ¢ i v se na isti nacin, kao Sto
je ranije pomenuto u cdnosu na geograf-
ske podatke o ciiju za top za upravljanje,
upuéuie racunaljki za balistiCke podatke,
koje treba uzeti u obzir.

Tako su u uredaju (napravi) po sl 4 iz
tekuc¢i merenih vrednosti za pravac cilja
i rastojanje cilja odredenj pravac kretanja
cilja i brzina cilia. Osim toga suzi napra-
va po sl. 4, u vezi sa napravom po sl 3,
za premoScéenje mernih pauza kod postup-
ka sa jednim osmatrackim mestom, odn.
za neprekidng iznalaZenje rastcjanja cilja
i pravea cilja, napr. ked ciija koji postaje
nevidljiv, radi gadanja prema javljanju iz
aeroplana i za iznalaZenje korekture po-
gotka.

Dokle god je cili vidijiv, u postupku sa
dva csmalracka mesta ne nastupaju pauze
u iznalaZenju rastojanja eg cilja i pravca
w cilja, jer se pedatci w, i w, za njihovo
‘znalazenje stalno imaju na raspoioZenju.
Celokupan uredaj dakle radi bez pauza.

Kod postupka sa jednim osmatrackim
mestom se dakle ovakav ishod ne moZe
odekivati, jer se pri teme na osmatrackom
mestu osim bofnog pravca w moZe me-
riti i rastojanje e cilia. Ali merenje rasto-
janja postizava se praktiéno samo u vre-
menskim razmacima, a izmedu njih se na-
iaze merne pauze. Ove moraju biti premo-
S¢ene, da bi se omoguéio rad bez pauza
celokupnog uredaja. Uz tc se mora vred-
nost e rastojanja izvesti iz same sebe, Sto
se deSava na slededi nacin.

U napravi po sl. 4 bivaju, na veé opisa-
ni nadin, uvedeni tekuéi mereni boéni t-
l[zao w i vrednost e koja, n pocetku po-
stupka sa jednim osmatrackim mestom,
stoji na raspcloZenju samo s vremena na
vreme. Pemocéu rudice 231 prekc konusnih
zupanika 232 i 229 biva jednovremeno
protivskazaljka 230 d-vedena n podudara-
nje sa skazaljkom 233 koja ie podeSena

odgovarajuéi rast janju e. U mehanizmu
187 bivaju obrazovane komponente rasto-
jania u cdnosu na stvarni pravac sever—-
iug i istck—=zapad, i iz njih mehanizmi ta-
rudih toekova iznalize brzinu, kojom se
rastojanje u cvim praveima menja. Odatle
cpet biva dobiven provec @ kretanja
(lzurs) i brziza v. Sve su ove vrednosti na-
ravio samo u trenutku merenia vrednosti
e tacne, dck u zatim sledeé¢:j merncj pau-
zi postaju viSe ili manje netadne. Sad u
napravi po sl. 4 brzina v cilja, koja je na
rudici 216 podeSena, biva preko konusnih
zuptanika 219 devedena Kosinusnom me-
hanizmu 220, koji jednovremeno preko o-
sovine 221’ biva pomeren cdgovarajuci
algebarskoj sumi @—w: ova suma biva
obrazcvang u diferencialnom mehanizimu
222 iz boéncg ugla w cilja, koji je prene-
sen preko konusnih zuplanika 223 i 224,
oscvine 225 i konusnih zup&anika 226 i Xo-
ji je pokazan pomocu skozalike 227, i (biva
obrazovana) iz vrednosti, za ugao ¢ prav-
ca kretanja cilja, koja biva prenesena Pre-
ko konusnih zupcéanika 231. .

Rezultuju¢a vrednost kosinusnog meha-
nizma 220 je jednaka v. cos (¢—w) i od-
govara brzini kojom se menja rastojanje
cilin. Odgovarajuéi ovoj vrednosti biva PO~
deSen taruéi tolak, tre¢eg mehanizma S4
taruéim tockovima, koji je smesten u ‘f“j
tiji 196, i koji tada na svojoj rezultujuco]
oscvini (osovini za rezultate) 228 staino
obrazuje integral ove brzine po vremeni.
Ovo priblizno 1atio kretanje, koje biva do-
vedeno na csnovt trajno merenog botnog
sravea W i povremeno merenog rastojania
e cilja biva u uredaju po sl. 3 neprestano
preko konusnih zuplanika 229 prencseno
na protivskazaijku 230, koja se tako dalje
krece u granici pomenute integraine vred-
nosti dobivenog poloZaja u trenutku Ppr-
vog podelavanja vrednosti e,.

Ako se sad uzme Kkao da je u merenju
nastupila jedna pauza, to bj rufica 3 sta-
jala u miru, ako joj usled kretanja protiv.
skazaljke 230 ne bi stajala na raspoloZenju
(za szda priblizna) mera (vrednost) za da-
lje kretanje. Ako skazaljka 233 naime po-
meéu rucice 3 biva kretana sa skazaljkom
230, to osim tekuéi merenog bodnog ugla
w prelazi tekuéi i vrednost e rastojanja cl-
lja (istina za sada samo pribiiZzno isprav-
na) u sinusnc-kosinusnom mehanizmu 187
iz sl. 4 tako, da potev od prvog podesa-
vanja rastojanja bivaju naipre bez prekida
dobivane priblizno = ispravne vrednosti
e. sin w i e. cos wW.

U meduvremenu se p-javljuie drugo me-
renje rastojanja na skazaljki 6. Njegov re-
zultat biva ponovo podeSen pomoct rudi-



ce 3 i protivskazaljke 8. Po ovome ée ska-
zaiika 233 otstupiti za proizvoljan stalan
iznos prema skazaljki 230. Pomoéu rucice
231 bivaiu cbe ponovo dovedene u poduda-
ranje i po tome pomcéu rudice 3 sleduju
vrednostima koje su cznacene skazalj-
kcm 230.

Tako cbrazovana tekucda vrednost e ra-
stojanja je sada veé, kao pobolj§ana, uve-
dena u sinusno-Kosinusni mehanizam 187
(sl. 4). Time bivaju poboljSane 1 rezuitu-
iuce vrednosti ¢. sin w i e. cOS W ovoga
mehanizma. Odmah pocinju skazaljke 194 i
155 da se pomeraju. Stoga pomocu rudi-
ca 197 i 198 treba da se na mehanizmima
taruéih totkova podese novim brzinama,
dok se skazaljke 1941195 ponovo ne umi-
re. Iz ovoga na ve¢ opisani nadin se dobi-
jaju nove, i to ispravnije, vrednosti za pra-
vac @ kret:nja cilja kac i za brzinu v ci-
lia, i time j tacnije vrednosti rastojanja na
protivskazaliki 230. Ako se, Sto je pravilo,
merenja rastojanja vrSe u vremenskim raz-
macima cd 10 sekunada ili i manjim, to ce,
pc kratkom vremenu usled neprekidnog
ponavljanja opisanog kruznog toka kreta-
nie skazaljke 230 biti uregulisano praktig-
no potpuno odgovarajué¢i stvarnim odno-
sima tako, da pomoc¢u ruéice 3 uvek moze
u spravu biti uvedeno ispravno rastcjanje
izmedu osmatratkog mesta i cilja; tako se
i na spejnikovom koturu 181 uvek dobiva
upotrebivo geografsko rastojanje  izmedu
topa za upravijanje i cilja.

Ako je cilj nevidljiv za vodu paljbe, to
celokupan uredaj osim rastojanja mora
pokazivati i pravac cilja. Ovo se takode
vrii u napravi po sl. 4, na taj nadin Sto se
u trenutku kad ciij postane nevidljiv isklju~
tuje spojnik 234 i ukljuéuje jedna od obe-
ju blekirajuéih naprava 235, odn. 236, za
osovine koje podelavaju skazalike 194 i1
195 (ukljudivanje za vreme magle). Time
sinuspo-Kosinusni mehanizam 187 osim
vrednostj rastojanja, koja je iznadena u
kesinusnem mehanizmu 220 dobija  vred-
nost e. cos w ili e. sin w koje su od strane
mehanizma taruéih totkova obrazovane na
csovinama 201 § 202, i odatie se neprekid-
no cbrazuje boéni pravac w. koji biva po-
kazivan skazaljkom 237 i preko konusnih
zup&anika 224, osovine 225 (sl.3) i konu-
snih zuptanika 237 biva prenoSen na pro-
tivskazaljku 238. Ako sad pomocu rulice
4 glavna skazaljka 240, koja se moZe po-
deSavati preko konusnih zupanika 239,
biva cdrZavana u podudaranju sa skazalj-
koem 238, to se time bo&ni pravac cilja u-
vodi u uredaj po sl. 3 i iznalazi se geo-
grafski botni pravac wg. Rastojanje e biva
u ovom slu€aju u napravi po sl. 4 dobive-

no na ranije opisani nafin pomocu kosi-
nusnog mehanizma 220, a pomodu treceg
mehanizma taruéih totkova, unosi se taks-
de i u sinusne-kcsinusni mehanizam 187.

S:o ge tite blokiranja osovina, keje po-
gone skazaljke 194 i 195 kada cilj postane
nevidljiv, napominje se, da se radi iznala-
7enja bo¢nog pravca w, u sinusno-kosinu-
sni mehanizam 187 osim e sme biti uneta
jos samo jedna od dveju vrednosti e. cos w
i e. sin w, ve¢ prema velitini vrednosti w,
keja se moze ocitati kod 227. PrenoSenje
vrednosti e. cos w odn. e sin w, koje su iz-
nadene n mehanizmima taruc¢ih tockova, u
sinusno-kosinusni mehanizam 187 moZe se
izvesti i pomoéu, u nacrtu tackasto obele-
zenih rucica 241 i 242, pri ¢emu tada blo-

kirajuéi organi 235 i 236 ne bivaju upo-
trebljeni.
Dalji zadatak jedne baterije moZe se

napr. sastojati u tome, da se pokretni cilj,
koji nije vidljiv ni za bateriju ni za osma-
tracka mesta P, moZe gadati pomoéu po-
dataka dobivenih sa trece strane, napr. na
osnovu javlianja i opazanja iz aeroplana.
U ovim slutajevima osmatratka mesta ne
vrie nikakvn sluZbu. Stoga se vrednosti C
(©), a, B, (B.) @ (x) i W, (w,) pomoéu
odgovarajucih rué&ica 1, 80, 2, 81 i 83 po-
stavijaju na nulu u uredaju po sl. 3.

Iz avijatiCarevih javljanja bivaju izuzete
geografske vrednosti za rastojanje i bocni
pravac, u odnosu na top za upravljange.
One bivaju pomecdéu rudica 3, odn. 4, uvo-
dene u spravu po skali 5 odn. 6 i, usled
ranije izvrienog doterivanja rudica 1, 80,
2, 81 i 83 na nulu, dospevaju nepromenje-
no na spojnik 181, odn. 182 i ponovo izla-
ze iz njega i upucuju se racunaliki, ali jed-
novremeno i preko osovina 185 i 186 do-
spevaju 1t napravu po sl. 4.

U ovoj bivaju na kecturu 210, pomodu
rucica 197 i 198, detle pomicane klizaljke
206 i 208, dok taclka 209 ne dospe u podu-
daranie 1 belegom 211, koja je pode¥ena
odgovarajuéi javlienom praven ¢ kreta-
nia cilia, i dok jednovremenc rastojanje
tatke 209 od sredine kotura ne odeovara
javliencj brzinj cilja. Time su tada jedno-
vremene taruéi tofkovi cba prva mehaniz-
ma tarucih tofkova podeSeni odgovaraju-
¢i vrednostima d. (e. sin w) i d (e. cos w)

dt dt
tako, da rezultujuée csovine 201 i 202 ovih
mehanizama faruéih tofkova ponovo o-
brazuju vrednostj

d (e. cos w) dt. s d (e sin w) dt j

dt dt

Svagda jedna od ovih vrednosti prelazi na
ve¢ opisani nadin, u sinusno-Kosinusnj me-




hanizam 187, posto je naprava po sl. 4 do-
bila »ukljucenje za maglu« t. j. posto je
spojnik 234 rastavljen i jedan od blokiraju-
¢éih organa 235, odn. 236 ubalen (uveden
u rad). Po tome se izraCunavanje vredno-
sti eg i wg cilja vrSi automatski na isti na-
¢in kao kod gadanja u magli tako, da se
njihovo iznalaZenje moZze izvoditi pomocu
cdrzavanja podudaranja skazaljkj 229 sa
230, odn. 237 sa 238.

Ako avijatiar dostavi nove podatke to
ovi pomocu rucica 4 i 3 bivaju uvodeni u
uredaj po sl. 3 kao novi pravac wg cilja
i novo rastojanje eg cilja, posSto je u na-
pravi po si. 4 spojnik 234 ubalen (uveden
u rad) a blokirajuéi organi 235 | 236 su
rastavljeni. Na ovaj nacin podeSenosti me-
hanizma 187 bivaju poboljSane tako, da
skazaljke 194 i 195 bivaju pomaknute u
novi stalni polozaj. Po tome naprava po
sl. 4 dobija ponovo »ukijucenje za ma-
glu«.

Ako avijati¢ar daje nove dostave o prav-
cu Kretanja (kursu) i brzini, odn. o kreta-
nju ili brzini cilja (mete), to ove na pome-
nuti nadin bivaju podeSene na koturu 210
(sl. 4). Ovo uslovljava novo podeSavanje
taruéih tockova pomoéu rucica 197 i 198
takc, da mehanizmi tarué¢ih tockova uvo-
de pobcijSane integralne vrednosti u sinu-
sno kosinusni mehanizam 187. Time biva-
ju promene pravca Wg cilja odgovarajudi
pcholjSane take, da biva pepravljena i br-
zina, kojom se na rucici 4 (sl. 3) sleduje
skazaljei 240. Jednovremeno se u Kosinu-
snom mehanizmu 220 (sl. 4) dobija druk-
tije izvedena, poboij$ana, brzina za pro-
menu rastojanja i time poboljSano i ne-
prekidno iznalaZenje rastojanja na osovini
228, Time biva i za rulicu 3 (sl. 3) poprav-
ljena mera sledujuéeg obrtanja u odnosu
premg skazaljei 230.

Najzad u ured2ju po prenalasku iz odre-
divanja peiczaja tactaka pogodaka za me-
tu (cilj) megu biti iznalaZene Korekture za
podatke o gadanju. U slucaju koji ovde do-
lazi u obzir treba, na odgovarajuéi nadin,
da se od strane avijati€ara javlja rastojanje
kao i poloZaj tatke pogotka prema meri u
odnesu na pravac sever—jug. Posto je u-
redaj po sl. 3 (pcmocéu nultog poloZaja
rucica 1, 80, 2, 81 i 83) do sada tako pode-
Sen, da se pravci e, odn. e, (sl. 2) pokla-
paju sa pravecem od eg, to koordinate
mogu tako biti uzete u obzir, da pravac
d otstojanja izmedu cilja i tatke pogotka,
u odnosu na osnovnj pravac sever-jug, na
rufici 2 i na rastojanju d izmedu cilja i
tacke pogotka, biva podeSen na rutici 1.
Tada se na rezultatnim osovinama 173 i
174 pojavljuju vrednosti eg i wg za talku

pogotka u odnosu na mesto (polozaj) to-
pa. Ako su pre toga skale 179" i 180’, koje
se preko konusnih zupcanika 243 i 244
mogu podeSavatj ruicama 245 i 246, odr-
zavane sa svojom nuftom belegonmr u po-
dupiranju sa sazaljkama 179 i 180, to po
uvedenju vrednosti d i & pomiocu rucica 1
i 2 na ovim rucicama mogu biti proditane
vrednosti /A eg i /A we razlike, Koje zatim
treba da se uzmu u obzir u racunaljki. O-
va tako, uzevSi u osnovi, daje ispravne
vrednosti za sledeéi hitac. Stvarno medu-
tim ovo jo§ nije slucaj, jer nove vrednosti
eg i wg, koje se odnose na mesto topa,
bivaju preko spojnikovih kcturova 181 i
182 prenoSene u racunaljku. Dakle je
potrebno, da se na spojnikovim koturi-

ma 181 i 182 ponovo podese vred-
nosti eg i wg cilja. Ovo se deSava
na taj nalin, $to rudice 1 i 2 bivaju

povraéene na nulu. S druge strane je
potrebno, da se dosada$nja podeSavanja
sinusno-kosinusncg mehanizma 187 (sl. 4)
poboli$aju za korekturne iznose /\ eg 1
/A wg, koji su dobiveni iz opaZanja po-
gotka zrna, jer time vrednosti za pravac
w cilja i rastojanje e cilja, Koje postcje u
napravi po si. 4, postaju vrednosti stvar-
nog mesta cilja. U ovom cilju korekturne
vrednosti, kcje su ocitane na skalama
179" i 180" po cslobadanju bloKirajuéih or-
gana 235 i 236, pomocu rucica 4 i 3 biva-
ju dopunski unete u napravu po sl. 4, ali
jednovremeno pomoéu ruica 127 i 237
bivaju natrag vracene. Ovo ima za posie-
dicu, da spojnikovi koturi 181 i 182 zadr-
Zavaju svoju prvobitnu podeSenost, a si-
nusno-kesinusni  mehanizam 187 (sl. 4)
ipak prima dopunjujuéi pomenute vredno-
sti, Vrednosti e. sin w i e. cos w bivaju ti-
me poboljSane za izvestan stalan iznos.
Doterivanje pomoéu rucica 197 j 198
usled toga ne biva potrebno, jer ovo biva
siutaj samo kod promene pravca kreta-
nja i brzine cilja.

Naprava po sl. 4 kod »ukljudivanja za
maglu« u vezi sa onom po sl. 3 najzad ima
narc:éitu korist, da ona u svakom sluéaju,
narcéito i pri postupku sa jednim i sa
dva osmatralka mesta, dopusta bespre-
korno iznalaZzenje korekture za podatke o
cilju, na osnovu poloZaja tatke pogotka
prema mestu gde se nalazi cilj. Ked do sa-
da poznatih sprava bila suna osnovu opa-
7ania pogodaka preduzimana pomeranja
tataka pogodaka, koja su odgovaraia ra-
stojanju mesta pogotka od stvarnog mesta
na kome se nalazio cilj u trenutku pada-
nja zrna, Ovo pomeranje tatke pogotka
daje samo tada ispravne vrednosti, ako
cilj, za vreme trajanja ieta zrna, koje, kao
$to je kod cbalskog gadanja poznato, mo-



Ze bit1 znaine duZine, ne menja svoje Kre-
tanje (pravac 1, ili, brzinu). Ali kod
uredija po cvom pronalasku  moZe sad
otstupanje tatke pogotka od cilja da
bude proizvedeno iskiju¢ivo usied nedo-
voljno vodenog obzira o takozvanim bali~
stickim veli¢inama (vetru, tezini vazduha,
temperaturi baruta), a ne usled neisprav-
nog cdredivanja pravca i rastojanja cilja.
Da bi se sad ispravno dobila korekiura sa-
mo za neispravicsti baiistickih vrednosti,
mora u uredaju sa onim podatcima o Kkre-
tanju, Kkojije cilj imao utrenutku paljenja
tooa, da se izracuna ono mesto Ze cilja,
koje bi ovaj dostigap po isteku vremena
leta zrna, ako ne bi izveo nikakve prome-
ne u kretanju.

Izmedu ove tatke i tactke pogotka treba
korektura da se odredi po duZini i po Si-
rini. Ako bi se ouna odredivala za stvarno
mesio Zw cilja i za pogedak, to ona ne bi
dobila meru, koja sama izjednatuje neis-
pravnosti sume baiistickih vrednosti, nego
meru, koja bi osim toga obuhvatila korek-
ture za promene Kretanja protivnika za
vreme trajanja leta. Da se ova poslednja
mera korekture obuhvati bilo bi ne samo
nepetrebn ., jer, stvarnc, racunaljka vec
neprekidnc prima svagda ispravne vredno-
sti za kurs (pravac Kretanja) protivnika,
nego bi ovo upravo znadilo gresku, jer bi
s¢ stvarno ove ispravne vrednosti samo
pogorsale.

IznalaZenje pomeranja tatke pogotka,
koja se cdnosi na izratunato mesto Ze na-
‘azenja cilja deSava se kod ovog uredaja
na sledeci nacin:

U trenutku paijenja topa naprava po sl
4 dobija »ukljufenje za maglug; dakle
spojnik 234 biva raskinut (rastavljen) i bi-
va ukljuen jedan od blckirajuéih organa
235 ili 236. Posluga za rulice 4, 83 i 3
(si. 3) ne sleduje viSe za vredncstima, ko-
je bivaju prenosene sa osmatrackih mesta,
nego pomoéu rudica 3 i 4 odrZava skazalj.
ke 233 i 240 u podudaranju sa protivska-
zaljkama 230 i 238, koje peslednje bivaju
pogonjene osovinama 228 1 225 ) n(_j-
g varajuéi  vrednostima za rastojanje
cilja i pravac cilja, koje neprekidno
bivaju dalje obrazovane u nggravi po
slici 4 ng osnovu podataka o kretanju ci-
ija 1 trenutku odaSiljanja hitca. Vrednosti
cilja, koje su tako uvedene u mehanizam
po sl. 3 bivaju tako (preraéunato na polo-
zaj, mesto, topa) prenoSene na skazaljke
179 i 180, koje se kreéu prema skalama
1791 180°. Pomoéu rudica 245 i 246 nulte
belege skala sa skazaljkama 179 i 180 bi-
vaju cdrzavane u podudaranju za vreme le-
ta zrna. Od trenutka udara topovskog zr-

na, sa ru¢icama 3 i 4 se vise ne sleduje za
skazaljkama; usled toga skazalijke 179 1
180 imaju tada podeSenost, koja odgovara
rastojanju i boénom praveu one tatke, ko-
ju je osmatra¢ morao dostiéi (imati) u
vreme udara zrna, ako za vreme leta zrna
ova tacka nije izvrSila promene u brziniiu
pravcu.

Sad osmatralka mesta prencse svoja
merenja pogotka (bo&ni pravei kod po-
stupka sa dva osmatratka mesta odn.
bo¢ni pravac i rastojanje Kkod postupka
sa jednim osmatrackim mestom). Iz toga
u uredaju po sl. 3 bivaju izratunati pra-
vac w'g i rastojanje ¢’g tatke pogotka u
odnosu ng mesto topa, i bivaju preneseni
na skazalike 179 odn. 180. U koliko ove

otstupaju prema nultim belegama skala
179 1 1807, mera ovog otstupanja jeste
razlika (diferenca) rastojanja, odn. raz-

ilka pravea izmedu mesta topa i udarne
tatke (G, A) i mesta topa i izralunatog
mesta (G, Ze) cilja u sl. 2. Ove razlike
/A eg i /A wg bivaju otitane, i u radu-
naljki bivaju uzete u obzir Kao Cisto ba-
listitke korekture za podatke o gadanju.

Ako je ovo izvedeno, to s»ukljutenje za
maglu« u napravi po si. 4 biva ponovo
pcniSteno i na copisani nadin se ponovo
vrii iznalaZenje rastojanja cilja i pravca
cilia koji se odnose na polozaj (mesto)
topa, kao i iznalaZenje brzine cilia i prav-
ca kretanja cilja iz vrednosti merenili sa
osmatrac¢kih mesta.

Ako se u toku gadanja uglovi, koji su
mereni na osmatrackim mestima za cilj
i za tactku pogotka, razlikuju za manje
10°, to moZe — da bi se izbegli prekidi
gadanja — korektura biti uzeta u obzir
sa dovoljnom taéncséu neposrednp u ure-
daju po sl. 3, a da pomocéu naprave po

sl. 4 ne mora najpre da se izratunava
bcEni  pravac i rastojanje za relativno
mesto stajanja (nalaZenja) cilja. Tada u-

glovi razlike, koji su iznadeni na osma-
trackim mestima, bivaju pomoéu rudica
127 i 138 preneseni osnovnim vrednosti-
ma n diferencialnim mehanizmima 144 i
152. Usled toga nastupaju cdgovarajuca
pomeranja spojnikovih koturova 181 i
182 za rastojanje cilja i pravac cilja koji
se odnosi na mesto (poloZaj) topa.

Patentni zahtevi:

. Uredaj za iznalaZenje podataka za
pravac i rastojanje cilja, za izvestan po-
loZaj topa, a iz mernih vrednosti iznade-
nih sa drugih mesta, naznalen time, $to
su prvenstveno predvideni mehanicki ra-
Cunski uredaji takveg izvcdenja, da, pri
podeSenosti odgovarajuéoj mernim vred-



nostima 1 vrednostima osnovice (basisa)
izmedu mesta merenja (sa kojeg se me-
ri) i mesta topa, na osnovu matematic-
kih odnosa, koji odgovaraju zeometri-
skim odnosima, automatskj izratunavaju
rastojanje cilja i pravac cilja za izvestan
coloZaj (mesto) topa.

2. Uredaj po zahtevu 1, naznacen time,
Sto isti mehanizmi — Koji po podeSeno-
sti merenih medusobnih vrednosti polo-
Zaja (rastojanje i pravac) mesta topa t
mernih mesta iz svagda dobivenih mernift
vrednosti, izracunavaju vrednosti (pravac
cilja 1 rastcjanje cilja) koje se odnose na
mesto topa — mogu da se i za vreme
nastalih mernih pauza upotrebe i za au-
tomatsko i tekuée odredivanje veli¢ina
(pravac i brzina cilja odn. komponente
kretanja cilja) koje pripadaju kretanju ci-
ija, pri Cemu se ovi (mehanizmi) dopu-
njeni mehanizmima taruc¢ih tockova koji
se mogu pcdeSavati odgovarajuéi kursu
(pravcu kretanja) i brzini cilja, pri ¢emu
ovi mehanizmi takode iz, jednom, (na pr.
ol kakvog avijaticara) daljno javljenih
podataka o cilju (pravac, rastcjanje, kurs
ili brzina cilja) automatski i1 tekuéi, za
svaku vremensku tatku gadanja, izracu-
navanju rastojanja cilja i pravac cilja.

3. Uredaj po zahtevu 2, naznacen time,
$to ima mehanizam za iznalaZenje kom-
ponenata rastojanja cilja, u odnosu na
dva medusobno upravna stalna pravcea,
iz merenih ili iznadenih vrednosti za ra-
stejanje cilja i pravac cilia, i Sto ima me-
hanizam taruc¢ih tolkova za obrazovanje
ovih kKomponenata tako, da iznosi za po-
deSavanje na mehanizmima taruéih totko-
va odgovaraju brzinama promena Kkom-
ponenata rastojanja i jednovremeno u
jednom po sebi poznatom uredaju sluze
za iznalaZenje kursa (pravca kretanja) i
brzine cilja (mete).

4, Uredaj po zahtevu 3, naznaen time,
3to komponente rastojanja, koje su u me-

hanizmima iznadene iz bocénog pravea i
rastojanja cilja i koje su obrazovane po-
moéu mehanizama taruéih tolkova, biva-
ju prekc diferencialnog mehanizma u su-
protnom smeru prenoSene na skazaljke.

5. Uredaj po zahtevu 3, naznalen time,
Sto csovina, koja mehanizam za iznala-
Zenje kompcnenata rastojanja podeSava
odgovarajuéi bo¢nom pravcu cilja, moZe
da se rastavi (otkupluje) i $to ovaj meha-
nizam tada pri podeSenosti koja odgova-
ra jednoj od obeju komponenata iznade-
nih u mehanizmima tarué¢ih tockova, 1
rastojanju, automatskj iznalazi boéni pra-
vac cilja.

6. Uredaj po zahtevu 3, 4 ili 5, nazna-
ten time, S§tc ima mehanizam (220) koji
se moze podeSavati odgevarajuéi Kursu
(pravcu kretanja), brzini i bonom pravcu
cilja, radi iznalaZenja brzina promene ra-
stojanja cilja, i §to ima mehanizam taru-
¢ih tockova koji se moze podeSavati od-
govarajuci ovoj brzini, i Koji sluz za ne-
prekidno iznalaZenje rastojanja cilja.

7. Postupak za iznalaZenje korekture
rastojanja i boéne korekture za podatke
o cilju na osnovu vrednosti opazanja po-
godaka pomoéu uredaja po zahtevu 2,
3—6, naznaten time, Sto za vreme leta
zrna, pomodu naprave za iznalaZenje Kur-
sa (pravca kretanja) ciija i brzine cilja,
odgovarajuéi  vrednosti, koja postoji u
pofetku vremena leta zrna, za Kurs
cilja i brzinu cilja, neprekidno bivaju
dalje automatski iznalaZeni boéni pra-
vac i rastojanje cilja 1 u datom slu-_
Zaju bivaju proralunavani na poloZaj
(mesto) topa i Sto pri udaru zrna mereto
rastojanje i boéni pravac tatke pogotka
u datom slutaju, po preradunavanju na
mestc topa, bivaju algebarski oduzeti od
automatski izralunatih vrednosti, koje su
za cilj u trenutku udara zrna bile odre-
dene.
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