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Naprava za eliminisanje uticaja opadanja pocelne brzine na daljinu dometa kod meha-
nizma za upravijanje po visini niSanskih sprava, u datom slucaju topova.

Prijava od 9 avgusta 1937.

Vazi od 1 maja 1938.

Naznaceno pravo prvenstva od 25 avgusta 1936 (C. S. R.).

Predmet ovog pronalaska jeste na-
prava za eliminisanje uticaja opadanja po-
cetne brzine na daljinu dometa kod meha-
nizma za upravljanje po visini niSanskih
sprava, odnosno topova. Poznato je, dase
narotito topovi po izvesnom odredenom
broju izbafenih metaka abaju, sto ima za
posledicu manju zaptivenost zrna pri pu-
canju i prema tome i opadanje pocetne br-
zine izbacivanog zrna. Sa smanjenjem po-
Cetne brzine se smanjuje i daljina dometa i
delimiéno se uvecava i rasturanje zrna.
Da bi zeljene daljine dometa bile ispravne
i pri smanjenoj pocetnoj brzini i da bi od-
govorile komandovanom rastojanju, po-
frebno je, da se pri niSanjenju ugao za
vpravljanje po visini odgovarajué¢i kori-
cuje, odnosno da se ovo opadanje pocetne
brzine iznade brojno i da se ovo unese u
mehanizam za odredivanje odstojanja, u
datom slutaju u elektri¢ni prijemnik za
upravljanje po visini pri vodenju vatre
(paljbe) sa aparata za komandovanje q pri
predavanju elemenata topovima.

Naprava za korigovanje ovog opada-
Nja (smanjenja) pocetne brzine, po ovom
pronalasku, zasniva se na misli, da se me-
njanje elevacije kod opadajuée poctetne
brzine daje izraziti krivuljom sa matema-
titkom zavisno8¢u, koja u mnogim slu-
Cajevima prelazi u pravu liniju i daje se
ostvariti pomo¢u mehanizma za mnoZze-
nie. Ako se ovaj korekcioni mechanizam
uvrsti u niSansku spravu u datom slucaju u
mehani¢ki prenos od topovske cevi na ele-
ktritni prijemnik za upravljanje po visini,

to on eliminiSe automatski odgovarajuci
unapred podefenom smanjenju pocetne
brzine pri svima elevacijama uticaj ovog
smanjenja na pravac po visini, koji odgo-
vara daljini dometa, tako, da gadanje i po
delimicnom abanju topovske cevi ostaje
tacno,

Jedan radi primera oblik izvodenja
predmeta pronalaska je pokazan Sematicki
na sl. 112, Sl. 1 pokazuje napravu za eli-
minisanje uticaja opadanja pocetne brzine
zrna na daljinu dometa kod kotura za ras-
tojanje jedne nezavisne niSanske sprave,
dok sl. 2 pokazuje jednu napravu za elimi-
nisanje uticaja opadanja pocetne brzine
kod prijemnika za upravljanje po visini
kod kakvog brodskog topa pri centralpom
vodenju paljbe iz centrale broda,

Prema sl. 1 je krak 1 korekcionog me-
hanizma postavljen Kklatljivo pomerljivo
oko osovine 2 i duz skale 3, koja je snab-
devena podelom razlicitih pocetnih brzina
kod gadanja iz topova. Krak 1 mozZe biti
osiguran u svakom Zzeljenom poloZaju po-
mocu zavrtnja 4. Na taj se nac¢in mehani-
zam podesava, Kad se ustanovi, da je zrno
smanjilo svoju pocetnu brzinu.

Na kraku 1 je postavljen zavrtanj 5,
koji dobija kretanje od toCkova 6, 7, 8 i
9, osovine 10 i ru¢nog tocka 11, Na pro-
duzenoj osovini 10 je dalje postavljen to-
cak 12, koji zahvata u tocak 13 i obrde
puz 14. PuZev totak 15 predstavlja jedno-
vremeno tofak za rastojanje, Koji nosi po-
delu razli¢itih rastojanja i obrée se dej-
stvom puza 14. Rastojanje ili vizurni ugao
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se dakle obrtnom napravom 11 podesava
pomocu opisanog mehanizma. Ono se po-
mocu skazaljke 16 ocitava na dobosu 15
za rastojanje.

Na zavrinju 5 je postavljena navrtka
17, koja je svojim cepom I8 vodena u
zljebu Kkliznog dela 19. Ovaj Zljeb ostva-
ruje u samoj stvari matematiCku zavis-
nost smanjenja pocetne brzine od daljine
dometa, koja je u ovom pokazanom sluca-
ju linearna i stoga se izrazava pravom li-
pijom. Klizni deo 19 prelazi u zuptanu po-
lugu 20, koja prenosi Kkretanje pomocu
tocka 21 na skazaljku 16, Pri podeSavanju
rastojanja ili vizurnog ugla se jednovre-
meno navrtka 17 stavija u kretanje i po-
mera svojim cepom I8 klizni deo 20 po
vodiljinim polugama 22, pri ¢emu zupcana
poluga 20 i tocak 21 klatljivo pomeraju
skazaljku 16 za ugao, koji odgovara zelje-
nom uvecanju pravca po visini, Koje je
uslovljeno smanjenjem pocetne brzine. Po-
trebno je, da se kotur za rastojanje vise
obrtnc pomeri, jer je u istom smeru po-
merana i skazaljka 16, odgzovarajuci kojoj
se poedefava odnosno ocitava rastojanje.

U slucaju da se do sada pocetna brzi-
na nije izmenila, krak 1 se stavlja u polo-
Zaj, fkoji je idzrazen brojem pretpostav-
ljene pocetne brzine, tako, da se -sa zavrt-
nija 5 podudara sa osom Zljeba na Kkliz-
nom delu 19. Pri podeSavanju rastojanja
ili pravca po visini Cep 18 prolazi kroz
Zljeb, a da se pri tome klizni komad 19 i
skazaljka 16 Kklatljivo ne pomere. Dakle
se udeSava pravac po visini, koji odgova-
ra nepromenjenoj odnosno pretpostavlje-
noj pocetnoj brzini topovskog zrna,

Potpuno isto kao Sto je Kkorekcioni
mehanizam po pronalasku posavljen kod
kotura za rastojanje, koji automatski eli-
miniSe uiicaj smanjene pocetne brzine pa
daljinu dometa, moze slican mehanizam
biti direktno upotrebljen i kod elektri¢nog
prijemnika pravca po visini za indirektno
gadanje, kao Sto je pokazano na sl 2. Od
rasporeda prema sl. 1 odstupa ovo izvo-
denje time, 3to je krak 1 sa skalom 3,
zavrinjem 5 i kliznim delom 19 zamenjen
zamenljivim koturom sa ispadom, ¢ija po-
vriinska Krivulja izrazaav matematicku
zavisnost smanjenja pocetne brzine od da-
ljine dometa.

Kao §to se vidi i zsl. 2, prevodenje
elevacije topovske cevi na elektri¢ni pri-
jemnik za upravljanje po visini izvodi seg-
menat 23, koji je nepomican na kolevci
topovske cevi, U segmenat 23 zahvata to-
Cak 24 na osovini 25, koja nosi dva dife-
rencijaina tocka 26. Pri valjanju ovoga po
tocku 27 se tocak 28 i dalji prenosi stav-
ljaju u kretanje, t, j. toéak 29, osovina

30, tocak 31 sa osovinom 32, kuja_ st r’-_"i iz
prijemnika 33 za upravljanje po Visini

Ovim se prenosom skazaljke odrzava-
ju u saglasnosti, od Kkojih _;!:duu 34 biva
naginjana sa topovskom cevi, a druga se
clektriéno upravlja aparatom za koman-
dovanje. el

Eliminisanje uticaja smanjenja pocet-
ne brzine vrii se na taj nacin, $to je na
osovini 25 naglavljen tocak 35, koji zah-
vata u tocak 36 i jednovremeno stavlja u
kretanje toéak 37. Pomoéu totka 38 se
kretanje prenosi na totak 39 i pomocu
osovine 40 na neokrugli kotur 41, pri ce-
mu vrednosti, koje se obrazuju razlicitim
poluprecnicima Kotura 41, prcnusi zupca-
na poluga 42 pomoca valjka 43 i opruge
44 na diferencijalne totkove 45 i 27, gde
se vrednost pravea po  visini  algebarski
sabira sa Korekturom, Koja se obrazuje
neokruglim koturom 41. Rezultat“ m‘i_h
vrednosti se prenosi elektricnim prijemni-
kom mehanizma 29, 30, 31, 32 tako, da se
kretanje skazaljke 34 odgovarajuéi stvar-
noj elevaciji topa ili ubrzava ili usporava.

Pravac po visini topovske cevi se sada
vite ne podudara sa prijemnikom za
upravijanje po visini, jer je sada uvecan
za korekturu koja je postala usled sma-
njenja pocetne brzine zrna, i koja je od-
redena koturom 41. )

Kotur 41 se moze zamenjivati, 1 1O
odgovarajuci velicini smanjenja pocetne
brzine. U sluCaju da topcvska cev ne po-
kazuje nikakvo opadanje poletne brzine,
to se u mehanizam uvodi okrugli Kkotur
41, koji ne koriguje prijemnik pravca po
visini, odnosno pravac po visini topovske
cevi.

U oba se slutaja dakle u mehanizam
za upravljanje po visini, koji se moze po-
desavati, uvrS¢uje korekcioni mehanizam,
koji ostvaruje matematiku zavisnost sma-
njenja pocetne brzine na daljiinu donieta
pomocu direktnog pomeranja podesava u-
¢ew dela, koje se pomeranje algebarski
sabira sa komandovanom vrednosti prav-
ca po visini. ’

U prvom je sluCaju ovo kiatljivo po-
merljivo postavljeni i odgovaraju¢i opa-
danju pocetne brzine podeSavani krak |
sa zavrinjem 9, koji direktnim poiera-
njem kliznog dela 19 sa zupcanom p.o!u-_
gom 20 pri podesavanju pravca po visini
skazai'ku 16 pomera na skali 15 za rasto-
janje u tkavom smeru, da je potrebno da
se skala za rastojanje naknadno obrtno
pomeri za vrednost pomeranja skazaljke
16, ¢ime se u samoj stvari komandovanoj
vrednosti pravca po visini dodaje orek-
tura uticaja smanjenja pocetne brzine na
daljinu dometa.



U diugem se slucaju matematitka za-
visnost daijine dometa od smanjenja po-
tetne brzine ostvaruje pomoéu poreranja
zuptane poluge k- ja se izaziva Krivinskim
koturom 41, koje se puomeratije u diferen-
cijalnom mehanizmu 26-28 sabira sa pode-
Senom vrednosti pravea po visini topov-
ske cevi uporeaivanjem skazaljki elektric-
nog prijemnika za upravijanje po visini.
Razume se, da mogu oba opisana meha-
nizma biti medusobno zamenjena odgova-
rajuéim rasporedima, pri cemu bi se kod
uredaja prema sl. 1 dobos 15 za rastojanje
i skazaljka 16 sa prenosom 21 zamenila
diferencijalom, &ji bi jedan deo bio za-
menjen puzem 14, a drugi deo zupcanoin
polugom 20. Treci bi deo rezultujuce po-
meranje prenosio na skazaljku prijemnika
za upravljanje po visini. Sli€no, bilo bi mo-
guce kod izvodenja prema sl. 2 da se poje-
dini delovi diferencijala 25-28 zamene ska-
zaljkom 16 i koturom 15 za rastojanje.

Naprava po pronalasku, i to narocito
u izvodenju prema sl. 2 moze biti narocito
korisno upotrebljena kod topova na bro-
dovima, pri ¢emu je potrebno, da se ovi
snabdu mehanizmom, koji eliminide Kkla-
¢enja (ljuljanja) broda. Pri klac¢enju broda
u smeru gadanja uvecava se ili smanjuje
clevacija topovske cevi. K=o 3to je ve¢ re-
¢eno, kotur 41 se obrée jednovremenc sa
topovskoin cevi tako, da bi se u prijemnik
za upravljanje po visini uvela korektura,
ne potrebna za stvarnu  daljinu  dometa,
ve¢ korektura koja odgovara elevaciji to-
povske cevi. Stoga je mehanizam snabde-
ven napravom sa libelom, Koja se staino
mora dovoditi do vrhunjenja, ¢ime se eli-
minise klatljivo pomeranje broda i obrt-
no pomeranje Kotura 41. Ovu napravu 0-
brazuje rutni toCak 46, osovina 47, par
zavrtanjskih tockova 48, puz 49, koji za-
hvata u puzev tocak 50 i libela, dalje puZ
52 na osovini 53, koja zahvata u puzev
segmenat H4.

Obrtnim pomeranjem
46 se libela 51 dovodi do vrhunjenja i
kretanje, koje se prouzrokuje puzevim
segmentom, 54, dodaje se ili oduzima po-
mocu diferencijala 37-39 sa elevacijom to-
povske cevi. Kotur 41 se dakle obrtno po-
mera samo za stvarni pravac po visini, ko-
ii je potreban za Zeljenu daljinu dometa
topa.

Opisana naprava je samo jedan pri-
mer i mogu pojedini delovi biti zamenjeni
i kakvim drugim mehanizmom, koji od-
oovara zeljenom ciljy, isto teko moze i
lkakvo pravolinijsko pomeranje biti zame-
njieno kakvim rotiraju¢im prenosom, a da

rucnog  tocka

se time ne wdalji od bitnosti ovog prona-
laska. Upotreba naprave je takode veoma
dalekosezna i ne ograniCuje se sauio Ia
izvesne vrste topova.

Patentni zahtevi:

1.) Naprava za eliminisanje uticaja
smanjenja pocetne brzine na daljinu do-
meta kod mehanizma za upravljanje po
visini nifanskih sprava, odnosno topova,
naznaena time, 8to je u napravu za uprav-
ljanje po visini na doboSu (15) za rasto-
janje odnosno izmedu topovske cevi i
elektricnog prijemnika (33) za upravljanje
po visini, ukljuten kakav korekcioni me-
hanizam, koji pri podeSavanju pravca po
visini ostvaruje matemati¢ku zavisnost
smanjenja pocetne brzine prema daljini
dometa direktnim pomeranjem dela (20,
odnosno 42) za podesavanje, Koje se po-
meranje algebarski sabira sa komandova-
nom i podeSenom vrednosti pravca po vi-
S1n1.

2.) Naprava po zahtevy 1, maznacena
jednim klatljivo pomerljivo 1 podesavano
postavljenim krakom (1) sa zavrtanjskim
vretenom (5), koje se obrino pomera po-
moc¢u mehanizma (11, 10, 9, 8, 7) za po-
deSavanje pravca po visini, sa navrikom
(17) koja se moze podesavati, Ciji Cep
zapada u Zljeb popre¢no pomerljivog dela
(19,20) za podesavanje, koji upravija ska-
zaljkom pravca (16) po visini.

3.) Naprava po zahtevu 1 i 2, nazna-
¢ena time, $to se u slucaju linearne zavis-
nosti daljine dometa od smanjivania po-
Cetne brzine osa pravog Zljeba dela (19)
za podelavanje pri podesavanju kraka (1)
u polozaj koji odgovara pretpostavljenoj
poctetnoj brzini nalazi u jednoj ravni sa
poduznom osom zavrtanjskog vretena (5).

4.) Naprava po zahtevu 1, naznacena
zamenljivim krivipskim koturom (41), &ija
povriinska Kkrivulja izraZzava matematicku
zavisnost smanjivanja pocetne brzine od
daljine dometa i prouzrokuje popretno
pomeranje dela (42) za podesavanje, koje
se prenosi na skazaljku za upravljanje po
visini.

5.) Naprava po zahtevu 1 do 4, naz-
nacena time, Sto je u prenos krmila za
upravljanje po visini, odnosno u mehani-
zam za prenos ka mehanizmu za Korek-
ciju ukljucena libela (51) koja se moze po-
deSavati, ¢ija se klatljiva pomerania pri
ljujlanju broda algebarski sabiraju sa vred-
nod¢u pravea po visini, Koja se prenosi ka
korekcionom mehanizmu,
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