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Trazeno pravo prvensiva od 26. marta 1925. (Cehoslovacka).

Od nisanskih sprava odbranbenih topova
protiv aeroplana ne traZi se samo tacno veé
i brzo spremanje balistickih elemenata, posto
se meta u vazduhu kreée sa velikim brzinom
prema nisanskoj spravi. Do sad upotreblja-
vane nisanske sprave ne daju potpuno zado-
voljenje ovim zahtevima, jer njihova upo-
treba trazi i pomoéne aparate kao Sto su
sprave za merenje pravca, brzine i L. d. radi
odredbe rezultujuéih balistiékih elementa. Ova
okolnost u znatnoj meri smanjuje uspeh u
pucanju, jer upolreba pomocnih aparata po-
vla¢i za sobom neizbeZne gubitke u vremenu
i energiji, otezava rad komandira baterije i
uzrok je raznim pogreskama.

Predmet ovog pronalaska je niSanska sprava,
koja automatski iznalazi potrebne korekcije
pri neprestanom gonjenju mele kao i polrebne
elemente za pucanje, gde osim altmetra nije
potreban nikakav drugi pomoéni aparat.

Po pronalasku je nisanska sprava uredjena
tako, da se mozZe upotrebili za sve vrsle polj-
skih topova, i to bilo direktno, hez ikakve
velike izmene na topu, bilo tako, da se ni-
sanska sprava nacini kao ,ceniralni komando
aparat”, koji automatski odredjuje sve po-
trebne balisticke elemente za momenat udara.
Ovi se elementi po lom prenose na fopove
po zapovesli ili na koji drugi nacin. Prona-
lazak se sastoji u tome, Sto se pri neprekid-
nom nisanjenju nisanskom spravom postala
obrtanja te sprave iskoriséuju i preobracaju u
pripadajuée ugaone brzine u cilju neprekid-

nog i slalnog cbrazovanja korekcija na osnovi
tacnih balistickih jednacina, pri ¢em se udar
na pokretan cilj vr§i pomoéu podesnih apa-
rate, koji automalski i neprekidno u svakom
momentu nidanjenja, pokazuju pripadajuci
boéni i visinski pravac kao i tempiranje upa-
ljaca, Sto sve odgovara poloZaju mete u tre-
nutku udara.

Time je gadjanje vazdusnih objekata vrlo
jako uproSéeno. te se od komandira IraZi
samo korekcija tacaka za eksploziju projek-
tila i koreklura prema dnevnim i drugim uti-
cajima.

Pri upotrebi nifanske sprave, po prona-
lasku, pretpostavlja se, da je visina leta mete
nepromenljiva od trenutka paljbe do trenutka
udara, kao i da je kretanje mete ravnomerno
i pravolinisko. Ove pretpostavke se dobro
slazu sa stvarnoséu. U svakom trenutku ni-
sanjenje na pokretnu metu, odredjuje se u
prostoru, poloiai mete pomocu dva elementa,
i to: visinom leta i terenskim uglom. Visina
leta odredjuje se allmetrom, koji je ijedan
samostalan od topa odvojeni aperal, dok se
terenski ugao kod topa meri narocilim apa-
ralom za vreme niSanjenja. Da bi se lop pri
proizvolnim brzinama leta mele mogao sta-
vili u tadan polozaj i da bi se obezbedio
pouzdan rad niSanske spiave, upolrebljuje se,
po pronalasku, kako za upravljanje topa tako
i za upravljanje nisanskom spravom u hori-
zontalnoj ravni, motorski pogon sa konstant-
nim obrinim brojem; u vertikalnoj ravni se
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samon molorno upravlja vizirna linija, neza-
visno od upravljanja lopa na lel.

Na prilozenim nacrlima pokazano je Sema-
ticki izvodjenje pronalaska. Sl. |1 pokazuje
matematicku zavisnost velid¢ina za jednadine
bocne korekcije, sl. 2 matematiéku zavisnost
veliéina za jednacdinu visinske korekcije. U
sl. 3 pokazano je semalicki izvodjenje auto-
matske nisanske sprave, koja odredjuje po-
trebne elemente na osnovi dalje navedenih
taénih balistickih jednaéina. Sl. 4 je delalj
aparata za boénu korekciju, sl. 5 je detalj
aparala za visinsku korekciju a sl. 6 je de-
talj mehanizma, koji ne izvodljivi logaritam
fule uklanja za vreme bocnog kretanja.

U sl. 11 2 polozaj vazduine mete u ltre
nutku paijbe obelezen je sa Kp Lp; Lz oz-
nacava poloza] iste u trenutku udara, lp i
1z su projekcije  ovih polozajnih tacaka u
horizontalnoj ravni, koja prolazi kroz topov-
ska usta B. Odstojenje Lp, 1p=Lz 1z=Y,
jeste visina leta mete, koja se samostalno
meri pomocu altmetra. Mz i Mp su oslojanja
meta pri paljbi pri udaru. Zatim s znaéi u
pravo] liniji mereno menjanje poloZaja mete,
za vreme leta metka u horizontalnoj ravni
(boéna korekcija), v je iste promena polo-
zaja meta u verlikalnoj ravni (visinska korek-
cija), ®s i Wy su ugaone brzine za vreme
polozajnog menjanja meie u pripadajuéim
ravnima, Tp je terenski ugao u trenutku palbe
1z terenski ugao u trenutku udara, c je br-
zina leta mete, t odgoverajuée vreme lela
metka.

Boc¢na korekcija se po sl. 1 odredjuje
ovako: lz trougla B Iplz imamo sledeéi odnos:

SinS _ Sinap
Ct B Sz 1.
Iz trougla B lz, Lz odnos:

Blz = Mz cos 1z 2
zamenom na Blz u jednacini 1. i izbacivanjem
; Ct gin up

i bi SN S
sin s dobija se: sin e 3
Delenjem obeju strana jednacine vremenom t
sin S ¢ sin Up
dobii L P L
b i Mz cos z 4.

Ako je vreme t beskrajno malo, onda se
za sin s moZe stavii da je ravan s a za

S i .
vrednost l_ stavili ugaonu brzinu:

¢ sin up
g —
Mp cos 1p 5,
Sracéunjavanje vrednosti ¢ iz jednadine 5 i
unosenjem iste u jednac¢inu 3 dobijamo:

sin S = 0s |- kbt kako je pak
Mz cos 1z
Mp = ikl i Mz = —_—Y—-—

sin Tp

sinv=—~CtcosL

gt
tg 7p 6.
Jedneéina 6 polpuno je taéna za boénu
korekeiju.
Visinska se korekcija po sl. 2 izvodi iz
ovog: iz trougla B LpLz imamo odnos:

to mozZemo napisali sin S = ws |

sin Tp
Mz 1.

U ovoj jednacini znak minus veli da se
terenski ugso smanjuje.

Kako jeLp Lz=Ip F=Ip E-+EF=ctcosL

sinv = Lp Lz

:]— Mz cos 12(l — zosS)i 1 —cosp=sinStg

= to se unoSenjem u jednacinu | dobija: 2.

2

oy
cosxzsmblg—,;
e
Delenjem obkeju strana jednacine 3 sa vre-
menom t, pretpostaviv da je vreme beskrajno
malo, dobija ce izraz za ugaunu brzinu
sin 'Zp

sin Tp sin “p

P\ Mz
ap

Wy = — € Ccos Up ;
4.
sracunavanjem veliéine ¢ iz jednucine 4 i
unoSenjem iste u jednacinu 3 imamo ovaj

a rMD 3 S .
odnos: sinv=wy —---——smst82—3m Tp COS 1z

Mz 5
Kako je Mpsinip==Mpsiniz=y fo je
Mp _ sin7z
Mz  sinip 6

Poslo je vrednost ugla s mala, to se za

sin s moze slaviti s iza g 25 stavili %

Usled ovoga postala pogreska vrlo je mala
i moZe se potpuno zanemarili. Time se dolazi
do definitivne jfednaéine za visinsku korekciju:
AT R e
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U sl. 3 pokazana automalska niSanska
sprava mozZe se razloziti u Iri glavna dela.
Prvi deo je pogona sprava, koja se u poka-
zanom sludaju sastoji iz elekiriérog motora
sa konstaninim brojem obrta. Drugi deo je
sprava potrebna za elevaciju i za odredbu
tempiranja, koja se sasioji iz korekcionog i
boénog dobosa sa pripadajuéim prenosima.
Treéi deo sastoji se iz sprave, koia vrsi al-
gebarsko sabiranje logaritama pojedinih ve-
li¢ina. koje su izvedene u gornjim balistickim
jednacinama, kso i za prevodjenje istih u
stvarne veliGine pomocéu nepravilnih kotura i
diferencialnog mehanizma.

Po sl. 3 molor 1 okreée vratilo z sa stalnim
brojem obrta i ravnomerno. koje na svoijim
krajevima nosi dva frikciona kotura 3 i 52.
Na preéniku svakog od ovih kotura mogu
se momocé¢u zavrinja 55 i 54 pomerati dve

sin v=uiy {



viljuske 56 i 47 sa tockovima 58 i 53, koji
obréu vratila 5 i 48. Vratilo 49 goni vralilo
50 vrelena za podizanje u vis, a vratila 6,
7, 8 u vezi sa kardanskim zglobom saop-
stavaju durbinu 41 pripadajuéi u terenski
ugao 1ip.

Pri ni§anjenju na pokreinu metu krece ni-
sandzija pomocéu poluga 54 i 55 a pomera-
njem tockova 53, 58, opti¢ku osu durbina 41
tako, da se ista stalno poklapa sa pokretnom
metom. U ovom sluéaju ugaone brzine mete
odgovaraju ugaonim brzinama obrtanja op-
ticke ose durbina, a pomeranje frikcionih toc-
kovava 58. 53 prema cenirima kotura, odgo-
vara ugaonim brzinama oy i ®s. Usled veze
durbine sa aparatom pomocu kardanskog
zgloba, moZe se durbinu dati pripadajuéi na-
gib i to istovremeno u horizontalnoj i u ver-
tikalnoj ravni. Upravljanje se vr§i rukom po-
mocu poluga 54, 55, pr1 éem poluga 55 sluzi
za upravljanje u verlikalnoj ravni a poluga
54 u horizontalnoj ravni. U mesto frikcionog
mehanizma (3, 58) i (53, 52) moze se za
stalno pracenje mete vizirnom linijom durbina
upotrebiti i svaka druga proizvoljna sprava
na pr. , univerzalna transmisija” ili tome sli¢no
i jedan proizvoljan pogonski motor 1 sa kon-
stantnim brojem obrla.

Tako dobivene ugsone brzine wv i Ws pre-
obradaju se dalje pomocu krivih vodila
na viljuskama 56 i 47 u lg (ov 1+ o) i
lg (0s -+ c), gde je c jedna konstanta. Krivo-
liniska vodila na viljuskama 47 i 56 imaju
oblik logaritamske spirale. Logaritmi usaonih
brzina prenose se s jedne strane pomocu vra-
tila (10,70i15) u diferencialni tocak 16 a
s druge strane pomodu vratila 45, 44 i 43 u
diferencialni toéak 42.

Na korekcialnom doebosu 17 ucrtani su dva
sistema krivih. Jedan sistem predstavlja loga-
ritme vremena leta projektila u zavisnosti od
visine leta mete y i terenskog uglja Tp. Drugi
sistem krivih izrazava tempiranje upaljaa u
zavisnosli od veli¢ine y i Tp. Ako se korek-
cioni dobos 17 rucnim pogonom obrne toliko,
dok se kriva, koja odgovara merenoj visini
leta (meri se momocu allmelra nezavisno od
topa), ne poklopi sa iglom skazalijke 63,
onda se istovremeno dvojni zarez 119 obrée
za ugao, koji je proporcionalan logoritmu
.yremena leta metka. Ovo kretanje se potom
prenosi ne dve strane, i to jednom u boéni
korekcioni aparat (sl. 4) a drugi put u visinski
korekcioni aparat (sl. 5).

Pri nisanju obrée se vratilo 8, i usled toga
i pomoéu puza, obrée se i organ 26, koji
lezi slobodno na vralilu 25. Sa organom 26
u &vrstoj su vezi ekscentri 71 i 72, Ako se
sad durbin ohrne za terenski ugao Tp, onda
se isto vremeno obrée ‘i organ 26 za isti
ugao i oba ekscentra 71, 72 pomeraju dve-
zupcaste poluge 27 i 30. Ekscentarske po

luge imaju fakav oblik, da je pomeranje po-
luge 27 proporcionalno izrazu lg sin Tp a
pomeranje poluge 30 proporcionalno izrazu
lgtg Tp. Pomenute zupcaste poluge (27, 30)
uluze u pokrelacke zupcanike 64 i 65, koji
ée se tako isto obriati. Istovremeno se obr-
tanjem organa 26 obrée se i zupdanik 125
kao i sa njim &vrsto vezano vratilo 25 i oba
ekscentra 73,74 (vidi slike). Ekscentri 73 i 74
imaju takav oblik, da se isti pomeraju sa
zupcastim polugama 28 1 31 proporcionalno
izrazima lg sin Tp i lg lg 7p. Zupéasle poluge
28 i 31 obréu dalje diferencialne zupcanike
66, 67 ali u obrtnom pravcu okretanja zup-
canika 64 i 65. '

Pri nisanjenju na nekretan cilj, koji lezi
pod vélikim terenskim uglom' prema topu
(aparatu), n. pr. na vrh kakvog - brda stavlja
se pomeranje tocka 58 u odnosu prema cen-
tru Kotura 3 (pesle niSanjenja) da je ravno
nuli, U ovom sluéaju ostaje vralilo 24 ne-
kretno a obrée se samo zupcanik 125 sa
koturima 73, 74 i vratilom 25 proporcionalno
uglu 1p. Usled toga se pomeraju, istovre-
meno, skazalike 63 i 62 korekcionog i boc-
nog dobosa 17 i 60, proporcionalno uglu Tp.
Pri tom se obréu zubéanici 26 i 125 u su-
protnom pravcu. usled cega se pomeraju i
zupcaste poluge 30 i 31 diferencialnih toé-
kova 65 i 67 u suproinim pravcima. Usled
toga vratila 32 i 33 ostaju nekretna i zadr-
Zavaju zupéanik 34. Pri niSanjenju na ne-
kretnu metu u vertikalnoj ravni neprekidno
se pomera frikcioni todak 58 prema ceniru
kotura 3, usled cega pocinje da se obrée
toéak 16 sa ekscentrom 14’. Ovsj krece dalje
mehanizam 21, 22, 23, usled cega poéinje
obrtanje zubdastog segmenta 75, kao i vra-
tila 24 a posresivom ovog i zupcéanik 125
sa vratilom 25. Usled toga se u isto vreme
pomeraju skazaljke 63 i 62 proporcialno vi-
sinskoj korekeiji v, tako da je njihovo rezul-

i
tujuée pomeranje ravno izrazu Tp — v = Tg,
slo se vidi iz izvodjenja jednacine za visin-
sku korekciju. :

Ako treba da top prima korekciju v, onda
treba da se zupéanici 66 1 67 istovremeno sa
vratilom 29, 11 i 32, 33 obrphu proporcionalno
razlikama lgtg 1z — lgtg 1p i lg sin'tz — Ig
sin 1p. Ove se razlike potom predaju zupéa-
nicima 12 i 34, usled ¢ega se dobijaju ko-
rekcija v i boéna korekcija s (do ¢lana iza
znaka minus), Sto je jasno iz gore izvedenih
jednadina za visinsku i boénu korekeiju.

Ako treba da se top obrne za ugao s, koji
odgovara bocénoj korekciji, onda se frikcioni
tocak 53 pomera prema ceniru kotura 62,

‘usled Cega nastaje kretanje mehanizma (47,

46, 45, 44, 43, 42). Istoviemeno upravljanje
rukom korekcionog dobosa 17 obrée se tocak
119 kao i zupéanik 34, koji prenosi razliku



lg tg 7z — ly g Tp, kao Sto je gore reéeno.
Kretanje se dalje prenosi na kotur 36 i po-
gon 37, 39, 40, usled ega se dobija jedna-
éinom 6 odredjena bocéna korekcija 3. Da bi
bilo ‘moguéno obrtanje durbine 41, to neza-
visno, u horizontalnoj i vertikalnoj ravni, upo-
trebliava se, kao 3to je ranije receno, kar-
danski zglob 9. Ovaj zglob pri obrtanju dur-
bins za bocéni korekcioni ugao s daje razliku
izmedju slvarnog terenskog ugla Tp i lerenskog
ugla, koji se prenosi u aparat, Ova razlika
ravna je izrazu — sin Sig % sin Tp cos Tz.
Kako se za vreme niSanjenja mozZe vizirna
linija (ili celog topa odn. aperata) vrsili u
vertikaulnom i horizontalnom pravcu, kako u
pozitivnom tako i u negativhom smislu, lo je
potrebno, pri upolrebi logaritamskih krivoli-
niskih vodila, ukloniti nepravilne logaritme
nule i ove zameniti jednom kontaktom c. Za
tu svrhu se po pronalasku upotrebljava jedan
mehanizam koii uklanja neoravilni logaritam
nule, i koji se sastoji iz mehanizma 5, 6,
68 i 4 za verlikalno kretanje i iz pogona
48, 49, 69, 51 za boéno kretanie (ovaj me-
haniham je delaljno pokazan u sl. 6), Kod
ovih mehanizma obréu se vratila 6 i 49,
s jedne sirane, kretanjem f[rikcionih tockova
3, 58, 52 i 53, pomoéu vratila 5 i 48, a
s druge strane pomodéu pogona sa konstani-
nim brojem obrta preko vratila 4 i 51. Kon-
stanla ¢ uzima se uvek tako, da je uvek
veéa od maksimalne ugaone brzine ©, t. j.

da zbir @ —— ¢ uvek mora bili pozitivan. Time

se poslize s jedne sirane, da se toékovi 58
i 533 uvek kreéu po polupreéniku kotura 3
i 52, i nikad ne prelaze njegov centar, i
dalie da se wvralilo 10 i 45, koja odre-
djuju sumu @y 4 c i ws -+ ¢ uvek kreéu
u odredjenim granicama. Pri jednom tak-
vom rasporedu diferencialni mehanizmi. koji
su postavljeni na vratilu 190, odredjuju loga-
ritme izreza (® -+ ¢) n, gde slovo n oznacava
i b Tt !g__ . Vrednost @ -} ¢
sin 1p tg 1

je uvek pozitivna i mkad ne moze biti nula.

Preobracanje gore navedenih logaritama u
stvarne vrednosti vr§i se pomocu ekscentra
14°, 13', 35", 36" i zupcastih poluga 20. 21,
37, 38, koji diferencialne zupcanike obréu u
suprotnim pravcima. Usled toga nastaja obr-
tanje vratila 22 i 39 oko ugla, koji odgovara
razlici (® -+ ¢) n — cn, t. j. postaje obrtanje
oko ugla, koji je proporciona]an vrednosti
wp, i koji moze biti pozitivan, negativan ili
ravan nuli.

U navedenom rasporedu upotrebljavaju se
za preobracanje ugaonih brzina @y i @wg u lo-
garitme zbirova lg (wy 4 c¢) i lg (s + ¢) kri-
voliniska vodila, koja su postavlena na vi-

proizvode t

ljuske 47 i 56. Tako isto bi se mogli upolre-
biti nepravilni koturi, koji se vezuju sa toc-
kovima 16 i 42 i pokreéu direktno vratilima
54 i 55 ili pravolinijeki zljebovi, koji su
izrezanl u kolurima ili u dobosima, ili pak
drugi sliéni rasporedi. a da se time ne pro-
meni sustina pronalaska, Ovo se odnosi samo
nn krivolinjska vodila (na viljuskama 56 i 47)
ve¢ i na sva krivolinska vodila, koja se jav-
ljaju u ovom rasporedu.

Seopstavanje bocénog pravea vrsi rukovaoc
boénog dobosa 60 tako da on drZi u saglasnosti
odgovarajucu visinsku krivu leta sa odgova-
rajuéim skazaljkama 62 ugaonih polozaja.
Obrtanjem boénog dobosa istovremeno se obrée
topovskse cev oko jednog boénom dobosu
proporcionalnog uglje, koji odgovara lecci
udara. Rukovaoc korekcionog dobosa bira
prema brzini kretenja skazaljke 63 vrednost
tempiranja upaljaéa tako, da bi se tempiranje
kao i punjenje topa izvodilo na vreme. U
trenutku poklapanja vrhe skazaljke sa delom
koji odgovara tempiranju projektila, rukovaoc
pali top.

Patentni zahtevi.

1. Postupak i uredjenje za automalsko ob-
razovanja balistickih elemenata ze odbran-
bene topove protiv aeroplana na osnovu taé-
nih balistickih jednacdina, koje izrazavaiju po-
trebne korekcije kao funkcije odgoverajucih
ugaonih brzina i to:

;lgTZ

sin S = wg t
tg Tp ¥

Tz L /i
— sinsig_sinTpcostz 2.

sinv — "Jvl
sin Tp 2

naznacena time, slo se pri neprekidnom ni-
Sanjenju poluetne mele, odgovarajuéom ni-
sanskom spravom, upolrebljuje proizvoljan me-
hanicki pogon sa konstaninim brojem obrta
za istovremeno kretanje niSanske sprave lopa
kao i za pogon mehanizma, koji neprekidno
regulidu brzinu kretanja vizirne linije, cime se
neprekidno obrazuju ugaone brzine kretanja,
koje su polrebne za odredbu korekcija za vreme
leta metka, pri cem se vizirana linija nisanske
sprave pomera prema pocetnom polozaju za
onu korekciju koja odgovara vremenu leta
projektila za trenutzk udara i naroéiti aparati.
koji su vezani sa niSanskog spravom, i koji
pokazuju neprekidno elemente za trenutak
udara.

2. Postupak i uredjenje po zahtevu 1, naz-
naden time, §to se potrebne korekcije u ho-
rizontalno] ravni izvode motorom 1, a u ver-
tikalnoj ravni ruc¢nim pogonom (59, 61).

3. Sprava i uredjenje po zastevu 1 i 2,
naznaden time, Sto se diferencialni zupéanici
16 i 42 obréu proporcionalno logaritmima
ugaonih brzina, pri éem se zupcéanik 16 po-



kre¢e polugom 55 i prenosom 56, 57. 10, 70,
i 15, a zupéanik 42 polugom 54 i prenosom
47, 48, 45, 44, 43.

4. Postupak i uredjenje po zahtevu 1—3,
naznad&en time Sto se faktori @st' i Wyt izna-
laze algebarskim sabiranjem delimiénih obr-
tanja diferencialnih zap&enika 16 i 42 i obr-
tanjem zupcéanika 119, ¢ije je obrtanje pro-
porcionalno logaritmu buduceg leta projektila,
i izvodi obrianjem korekcionog dobosa 17
tako. de vrh skazaljke 63, Cije pomeranje
odgovara terenskom uglu, poklapa sa odgo-
varajucom krivom merene visine leta, koja je
na doboSu zabelezena kao funkcija vremena
leta projektila.

5, Postapak i uredjenje po zahtevu 1—4,
naznadeno time, Sto se logaritmi odnosa
sin 1z . tg Tz e . ] "
=——% i == dobijaju oduzimanjem obrtanja
sin Tp tg Tp
diferencialnog zupcéanika 64, 66 i 65, 67 koja
postaju otuda, Sto se pri niSanjenju obréu
diferencialni zupéanici 26 i 125. na kojima
su utvrdjeni nepravilni koturi 71, 72, 73, i
74, koji su iskrivlieni po obrascima: lg sin
Tz, lg tg Tz, 1g sin 1p, |4 tg Tp pri Cem se logaritmi
trigonometriskih funkeija prenose u zupcanike
64. 66 i 65, 67 s jedne strane prenosom 29,
11 v diferencialan zupéanik 12 a s druge
prenosom 32, 33 u diferencialan zupcanik 34.

6. Postupak i uredjenje po zahlevu 1—3.
naznaceno fime, Slo se logaritmi proizvoda

sin Tz Tz

) 1 .
i (g = prenose algebarski sa-

sin Tp tg Tp

biranjem obrtanja diferenctalnog zupcanika
12 i 34 proporcionalno razitkama lgsin 1z —
lg sin 1p i lg tg 7z — lg g Tp kao i obrtanjem dife-
rencialnog zupéanika i vratila 13, 14 i 35, 36.

7. Postupak i uredjenje po zahtevu 1—6,
naznadeno time, Sto se uzajamnim dejstvom
diferencialnog mehanizma po zohtevu 5 i 6

sin Tz

wyt

i pomoéu neokruglih, po lgct = ilg (wz
sin Tp
SN Tz AL ;
4ot = L% iskrivlienih kotura 13! i 14! i
sin Tp

pomocu zupéastih poluga 20 i 21 kao i po-

moéu pogona 22, 23, 75 okreéu diferenci-

alan zupéantk 24 sa vralilom 124, koje vrsi

pomeranje skazaljke 62i 63 proporcionalno
,SIn Tz

izrazu @yt —
sin Tp.

8. Postupak i uredjenje po zahtevu 1—7,
naznaceno time, 8to se uzajamnim dejstvom
pomenutih diferencialnih mehanizama i po-

tg T
moéu nepravilnih, po Igcl’i—r—z— i lg (s +
p

c) i'E‘z* iskrivlienih kotura 35°, 36' i zup-

&astih poluga 37, 38, kao i pomocu pogona
39, obréu zunéanik i sa njim vezani durbin

41, i to za ugao, koji odgovara bocnoj ko-
rekeiji.

9. Postupak i uredjenje po zahtavu 1, nazna-
ceni

S
time, Sto se korektura — sin Sig 3 sin

Tp cos Tz vi§i upotrebom kardanovog zgloba
9, koji vezuie durbin 41 sa automatskom
spravom za nisanjevje.

10. Postupak i uredjenje po zehtevu 1, 6
i 9 naznaceni time, §td se sutomatsko obra-
zovanje balistickih elemenata za trenutak udera
dobije uzajamnim dejstvom diferencialnog zup-
canika 26 i kardanskog zgloba po zahtevu 9,
koje se dejstvo oslvaruje pri nidanjenju s jedne
strane pomeraejem skazaljke 62 i 63 propor-

: i : S
cionalno terenskom uglu 17p — sin Sig = sin
=

Tp cos Tz a s druge dobija dejstvom, meha-
nizma, po zahteru 6, matematicki izraz Tvt
sin 1z
sin Tp

11. Postupak i uredjenje po zahtevu 1—10,
naznaceni lime, §to se ugaona brzina, sem
ako nije nula ili negalivha, ne prenosi di-
rekino na durbin. veé pomocu diferenclalnog
mehanizma, u kome zupcanik dobija svoje
kretanje od mehani¢kog pogona, preko zup-
éanika 4 i 51 u istom pravcu i sa ravno-
mernom brzinom c, koja je veéa od najvece
mogucée brzine drugih zupéanika 5 i 48 di-
ferencialnog mehanizma.

12, Postupak i uredjenje po zahtevu 1—11
naznadeni time, §to se vratila 10 i 45 obréu
u odgovarajuéim grinicama sa brzinama s
+ciwytc,

13. Postnpsk i uedjenje po zehtevu 1—12,
naznaleni time. 8lo na vratilu 190 postavljeni
diferencialan mehanizam odredjuje logaritme
izraza (@-c¢) n, u kome n pokazuje proiz-
tg Tz

nTp tg Tp.
-} ¢ uvek pozitivna i nikad ne moze biti
nula.

14, Postupak i uredjenje po zahtevu 1—13,
naznaceno lime, 3to su diferencialni zupca-
nici 13, 14 i 35, 36 vezani sa nepravilnim
koturima 13’, 14" i 35" 36’: koji odredjuiu
vrednosti logaritama cn i (@ -+ ¢)n.

15. Postupak i uredjenje po zehtevu 1—14
naznadéeno time, S$to se navedeni logaritamski
izrazi prevode u sitvarne vrednosti pomocu
ekscentra 13°, 14’ i 35’ 36’ i zupdastih poluga
20, 21 i 37, 38, koje ulaze u zupcanike odgo-
varajuéih diferencialnih mehanizama, usled
Gega nastaje obrlanje vratila 20 i 39 za ugeo
koji odgovara razlici (@ - ¢) n — cn = @n. pri
&em pomenuti ugao mozZe biti pozitivan nega-
ttvan ili ravan nuli.

16. Postupak i uredjenje po zahlevu 1 i 2,
naznacen time, Sto se opticka osa durbina

,8in Tz

vode t pri ¢em je vrednost @



moze dpvoditi u vertikalnu kao i horizontalnu
raven bilo rukom a pomoéu poluga 55 i 54
ili automatski motora 1 i pomoéu odgovara-
juéih prenosa.

17. Postupak i uredjenid po zahtevu 1i 2,

a

naznacen time, Slo se u mesto krivoliniskih
vodila na viljuskama 47 i 56, mogu upotrebiti
nepravilni koturi ili dobsi sa izrezanim Zljebo-
vima, koji su vezani sa zupcanicima 16 i 42 i
pokretani direkino od strane vratila 55 i 54.
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