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DESCRIPCION
Mira para su uso con arma superelevadora
Referencias a solicitudes relacionadas

Esta solicitud reivindica prioridad de la solicitud provisional estadounidense de nimero de serie US 61/565,296,
presentada el 30 de noviembre de 2011.

Campo de la técnica

La presente invencion se refiere en general a armas y mas particularmente a una mira para su uso con un arma
configurada para superelevacion

Antecedentes

Para algunas armas, tales como lanzagranadas que se disparan en rafagas relativamente cortas, es necesario elevar
el arma un angulo significativo por encima de la linea de vision del objetivo (por ejemplo, un angulo mayor que la mitad
del campo de visién de la mira) para alcanzar el objetivo con la rafaga de granadas. Tales armas se utilizan
frecuentemente en conjunto con una mira que se acopla a una pantalla que muestra una imagen de un area en la
direccion del objetivo que incluye el objetivo. Frecuentemente se muestra por pantalla una reticula para apuntar cuya
posiciéon es calculada por un algoritmo balistico con el propodsito de ayudar al operador a apuntar el arma en la
trayectoria del objetivo y alcanzarlo.

Las miras modernas tienen grandes capacidades de magnificacion que permiten apuntar con precision el arma a
grandes distancias. Tales miras proporcionan un campo de vision de solo unos pocos grados. Cuando se determina
que una solucién para apuntar requiere superelevacion, la mira puede elevarse junto con el arma y el objetivo
frecuentemente se sale de la pantalla cuando la superelevacién requerida supera el campo de vision. Esta pérdida de
contacto visual con el objetivo durante la superelevacion es indeseable.

Una lucién a este problema se describié en la patente estadounidense US 6,499,382 de Lougheed et al. Lougheed
describe un lanzagranadas u otro arma que utiliza superelevacion del cafién y un sistema para apuntar. El sistema
para apuntar esta montado tanto al arma como a la base o soporte del arma. El sistema para apuntar esta configurado
para fijarse bien al arma o al soporte del arma. Cuando esta fijado al arma, el sistema para apuntar es libre de rotar
en elevacion y azimut en conjunto con el arma. Cuando esta fijado al soporte del arma, el sistema para apuntar esta
restringido en cuanto a su elevacion y de ese modo el arma puede superelevarse al mismo tiempo que el sistema para
apuntar permanece orientado segun un angulo de elevacion estatico. De este modo, el arma puede superelevarse y
al mismo tiempo permitir que el operador mantenga contacto visual con el objetivo en pantalla.

Aunque esta solucion es adecuada, es posible mejorarla. Por ejemplo, el sistema para apuntar de Lougheed es grande
y tiene una masa considerable. Adicionalmente, los sistemas construidos de acuerdo con la descripcion de Lougheed
histéricamente han sido caros. También, en algunas circunstancias, puede no ser suficiente o deseable fijar el sistema
para apuntar segun un angulo de elevacion estatico con respecto del soporte del arma. Por ejemplo, el terreno puede
ser arenoso o embarrado o de otro modo inestable. En dicho terreno, la superelevacion del arma u otra circunstancia
podria provocar que el soporte del arma se desplace. Esto, a su vez, provocaria una desviacion indeseable del sistema
para apuntar y posiblemente una pérdida de la linea de vision al objetivo. Ademas, al fijar la mira al soporte del arma,
la mira es menos adaptable para su uso con diferentes armas. Por tanto, es deseable una mira menos voluminosa y
cara que no esté fijada de manera estatica a la base del arma durante la superelevacion y que proporcione una mayor
adaptabilidad para su uso con diferentes armas. Ademas, otras caracteristicas y rasgos deseables de la presente
descripcion seran evidentes a partir de la siguiente descripcion detallada y las reivindicaciones adjuntas, tomadas en
conjunto con los dibujos adjuntos y el campo técnico y antecedentes previos.

El documento EP 2 275 769 A2 describe un dispositivo de guia de disparo para un arma manual adecuado para
grandes calibres y municion o misiles de trayectoria lenta. El dispositivo de guia de disparo ajusta el angulo establecido
para el ajuste de la balistica y un angulo lateral para la correccion de la rotacion. Después de apuntar a un objetivo, el
dispositivo de guia de disparo se gira mediante su unidad de objetivo para conseguir los angulos requeridos para el
establecimiento y potencial ajuste de rotacion y el tirador debe de nuevo apuntar al objetivo con el sistema de guia de
disparo ajustado.

El documento GB 1 294 291 A describe un método y sistema para establecer una direccion correcta cuando se dispara
a un objetivo movil, obteniéndose la direccién a partir de un movimiento lateral del objetivo.

El documento DE1946972 A1 se refiere a una mira y dispositivo de correccién para un arma para un tirador plano que
incluye un puente de Wheatstone que forma un circuito ecualizador entre la linea de vision (3) y el eje (4) del arma (1)
con una resistencia variable (7) conectada a la mira (2) en un brazo del puente. Otros dos brazos opuestos incluyen
otras resistencias variables (10, 11), por ejemplo correcciones de temperatura y velocidad. El cuarto brazo incluye una
resistencia (13) con forma de anillo dentro de un tubo (12) con una conexion eléctrica formada por un glébulo (14) de
mercurio. Su posicion varia con la del eje del arma (1). En el puente hay un dispositivo indicador con un amplificador
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(15) y dos lamparas indicadoras (16, 17).

El documento DE 102005007910 A1 se refiere a un arma de fuego para proyectiles de vuelo de larga duracion, tales
como lanzagranadas, que tienen un cafion (18) y un sistema (24) de guia de disparo que incluye una mira (26) y
sensores para adquirir datos (44) del objetivo. El eje longitudinal segun la linea de visiéon puede ajustarse alrededor
de un angulo preseleccionado dependiendo de los datos adquiridos. Esta mira también puede ajustarse con relacién
al orificio del cafion.

Breve descripcion

En este documento se describe una mira de arma que comprende las caracteristicas de la reivindicacién 1 para su
uso con un arma configurada para superelevacion. El arma puede incluir un dispositivo de medida de angulo
configurado para medir tanto una orientacion angular del arma como un cambio en una orientacion angular del arma.
En las reivindicaciones dependientes se describen realizaciones ventajosas de la mira.

De acuerdo con la invencion, la mira describa en la reivindicacion 1 independiente incluye un sistema de adquisicion
de imagenes configurado para la rotacion en elevacion. La mira incluye ademas un mecanismo de accionamiento
asociado al sistema de adquisicion de imagenes y configurado para hacer rotar el sistema de adquisicion de imagenes.
La mira incluye ademas un inclindmetro asociado a uno de entre el arma y el sistema de adquisicion de imagenes. La
mira incluye ademas un procesador acoplado, de manera que se comunica, al mecanismo de accionamiento y el
inclinébmetro y configurado para controlar el mecanismo de accionamiento para hacer rotar el sistema de adquisicion
de imagenes de una manera iterativa a lo largo del periodo en que el arma se esta superelevando de modo que supera
el campo de vision del sistema de adquisicion de imagenes, provocando que la orientacion angular del sistema de
adquisicion de imagenes se ajuste de manera repetida de un modo que se afiade un offset a la rotacién del arma para
provocar que el sistema de adquisicion de imagenes mantiene una orientacion angular inicial basandose, al menos en
parte, en informacion proporcionada por el inclindmetro.

Otras realizaciones especificas de la mira de acuerdo con la invenciéon estan definidas en las reivindicaciones
dependientes 2-15.

Breve descripcion de los dibujos.

La presente invencion se describira a continuacion en conjunto con las siguientes figuras, en las que numeros de
referencia similares denotan elementos similares, y:

La Fig. 1 es una vista esquematica de bloques que ilustra una mira de acuerdo con las ensefianzas de la presente
descripcion.

La Fig. 2 es una vista esquematica de bloques que ilustra una realizacion no limitante de la mira de la Fig. 1.
La Fig. 3 es una vista esquematica de bloques que ilustra otra realizacion no limitante de la mira de la Fig. 1.
La Fig. 4 es una vista en perspectiva que ilustra un sistema de arma que incluye la mira de la Fig. 1.

La Fig. 5 es una vista en perspectiva expandida que ilustra la mira de la Fig. 4.

La Fig. 6 es una vista de despiece que ilustra la mira de la Fig. 5.

La Fig. 7 es una vista en perspectiva expandida que ilustra una carcasa para su uso con la mira de la Fig. 5.
Descripcion detallada

La siguiente descripcion detallada es meramente un ejemplo y no pretende limitar la invencion o la aplicacion y usos
de la invencién. Ademas, no se pretende estar limitado por ninguna teoria descrita en los antecedentes anteriores o
la siguiente descripcion detallada.

En este documento se describe una mira mejorada que esta configurada para mantener una linea de visiéon con el
objetivo durante la superelevacion del arma. La mira, o una porcion de la mira, esta configurada para rotar con respecto
al arma. La mira utiliza un procesador, un inclinémetro, y un mecanismo de accionamiento para disponerse segun una
elevacion que alinea la mira con una linea de visidn al objetivo. La mira se monta al arma y rotara junto con el arma
en azimut y rotara ademas junto con la elevacion del arma durante cambios de elevacion del arma que no implican
superelevacion. Cuando se inicia la superelevacion, el procesador utilizara informaciéon proporcionada por el
inclinémetro para operar el mecanismo de accionamiento para hacer rotar la mira, o una porcién de la mira, de manera
que se crea un offset en la rotacion del arma de superelevacion, permitiendo asi que la mira mantenga una linea de
vision al objetivo.

En una realizacion, el inclinémetro puede estar montado a la mira. Cuando se inicia la superelevacion, la mira detectara
su orientacion angular inicial y el procesador obtendra la orientacion angular inicial del inclinometro. Cuando el arma
se supereleva, el inclinometro detectara una desviacion de la mira desde la orientacion angular inicial. Cuando el
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procesador recibe informacion del inclindmetro que indica la desviacion de la mira desde la orientacion angular inicial,
el procesador indicara al mecanismo de accionamiento que rote la mira, o una porcién de la mira, de un modo que
crea un offset en la desviacion y mantiene la mira segun la orientacién angular inicial y, como resultado, dirige la linea
de visidon del arma hacia el objetivo.

En otra realizacion, el inclinometro puede montarse al arma y detectara la orientacion angular del arma. El arma incluira
un dispositivo de medida de angulo adicional que se utiliza para proporcionar informacion de elevacion al sistema de
control de disparo del arma para su uso al calcular la solucién de disparo. En algunas realizaciones, el dispositivo de
medida de angulo medira el angulo entre el arma y la linea de vision del objetivo (es decir, el angulo de superelevacion).
Cuando el arma se supereleva, el inclinébmetro detectara modificaciones en la orientacion angular del arma. Los
cambios en la elevacion del arma seran medidos por el dispositivo de medida de angulo. El inclinémetro y el dispositivo
de medida de angulo proporcionaran informacion al procesador que indica que se ha producido una desviacién en la
orientacion angular del arma y la magnitud de dicha desviacion. El procesador utilizara esta informacion para controlar
el mecanismo de accionamiento para hacer rotar la mira, o una porcién de la misma, de una manera que mantiene la
mira segun una orientacion angular deseada que dispone la mira segun una linea de vision al objetivo.

Se obtendra una mayor comprension de las realizaciones de la mira descrita en este documento a través de una
revision de las ilustraciones que acompafian a esta solicitud junto con una revision de la siguiente descripcion.

La Fig. 1 es un diagrama de bloques que ilustra una realizacion no limitante de una mira 10 hecha de acuerdo con las
ensefianzas de la presente descripcion. La mira 10 puede estar adaptada para su montaje a un arma 12 de modo que
la mira 10 rota en azimut junto con el arma 12 y también rota en elevacion junto con el arma 12 en momentos diferentes
a aquellos en que el arma 12 esta siendo superelevada. Al bloquear la rotacién de la mira 10 junto con la del arma 12,
el operador puede tanto rotar como elevar el arma 12 al mismo tiempo que mira a través de un visor imagenes
capturadas por la mira 10, lo que permite al operador identificar y seleccionar objetivos en la direccion de disparo. En
algunas realizaciones, el arma 12y la mira 10 pueden estar alineados de modo que el arma 12 y la mira 10 permanecen
opticamente bloqueados juntos de manera alineada, de modo que el arma y la mira siguen apuntando hacia una Unica
posiciéon en la linea de disparo. El arma 12 puede ser cualquier arma que utiliza superelevacion incluyendo, sin
limitacion, lanzadores de mortero, lanzagranadas, lanzagranadas automaticos, artilleria, rifles, escopetas, y similares.

La mira 10 incluye un sistema 14 de adquisicion de imagenes, un mecanismo 16 de accionamiento, e inclinometro 18,
y un procesador 20. En otras realizaciones, la mira 10 puede incluir un mayor nimero de componentes sin alejarse de
las ensefianzas de la presente descripcion. En algunas realizaciones, cada uno de los componentes de la mira 10
puede estar alojado en una Unica carcasa, mientras que en otras realizaciones solo algunos de los componentes
pueden estar alojados dentro de la carcasa. En otras realizaciones mas, cada uno de los componentes puede alojarse
por separado. En algunas realizaciones, los componentes de la mira 10 pueden ser utilizados exclusivamente por la
mira 10 mientras que en otras realizaciones, uno o mas componentes pueden compartirse con el arma 12 u otro
dispositivo.

El sistema 14 de adquisicion de imagenes puede comprender cualquier sistema de adquisicion de imagenes adecuado
incluyendo, sin limitacion, un sistema de adquisicion de imagenes diurno (por ejemplo, una camara de video, una
camara de television), un sistema de adquisicion de imagenes térmicas, un sistema de adquisicion de imagenes por
infrarrojos, un localizador de distancia laser, un sistema de radar, un sistema de sénar, o cualquier otro tipo de sistema
configurado para percibir y/o detectar la presencia de un objeto en una ubicacién a lo largo de la linea de disparo. En
algunas realizaciones, el sistema 14 de adquisicion de imagenes puede incluir solo un tipo de sistema de adquisicion
de imagenes mientras que en otras realizaciones el sistema 14 de adquisicion de imagenes puede incluir dos o mas
tipos de sistemas de adquisicion de imagenes. Al incluir multiples tipos de sistemas de adquisicion de imagenes, se
proporciona al operador una flexibilidad que puede ser necesaria para adaptarse a condiciones del campo de batalla
diferentes o cambiantes tales como la caida de la noche o climatologia adversa.

El sistema 14 de adquisicion de imagenes esta configurado para rotar en elevacion con respecto del arma 12. Dicha
configuracion puede conseguirse de una manera adecuada. En algunas realizaciones, el sistema 14 de adquisicion
de imagenes puede estar configurado directamente para rotar, por ejemplo a través del uso de un eje central que se
extiende a través del sistema 14 de adquisicion de imagenes y/o a través del acoplamiento rotativo entre una superficie
exterior del sistema 14 de adquisicion de imagenes y una superficie de soporte externa. En otras realizaciones, el
sistema 14 de adquisicion de imagenes puede montarse a una portadora o tambor que esta configurado para rotar
con respecto del arma 12. En aun otras realizaciones, el sistema 14 de adquisicion de imagenes puede estar contenido
dentro de una carcasa y la carcasa puede estar configurada para rotar con respecto del arma 12. En adn otras
realizaciones, el sistema 14 de adquisicion de imagenes puede estar contenido dentro de una carcasa que permanece
estacionaria con respecto del arma 12 y esta configurada para rotar con relacion a la carcasa. Puede utilizarse
cualquier otra configuraciéon que permita que el sistema 14 de adquisicion de imagenes rote en elevacion con respecto
del arma 12.

El sistema 14 de adquisicion de imagenes esta configurado para acoplarse de manera operativa con, y controlar, una
unidad 22 de pantalla. La unidad 22 de pantalla incluye una pantalla 24 que puede estar configurada para utilizar
cualquier tecnologia de visualizacion capaz de mostrar imagenes graficas. El sistema 14 de adquisicion de imagenes
esta configurado para controlar la unidad 22 de visualizacion para mostrar imagenes a través de la pantalla 24 de
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objetos detectados por el sistema 14 de adquisicion de imagenes. De este modo, pueden presentarse visualmente a
un operador del arma 12 objetivos potenciales ubicados a lo largo de la linea de disparo de una mira 10. El arma 12
puede incluir un sistema de control de disparo que puede también estar operativamente acoplado a la unidad 22 de
visualizacion y que esta configurado para calcular una solucion de disparo basandose en la posicion del arma 12. En
aquellos casos en los que la superelevacion del arma 12 es necesaria, la solucion de disparo requerira un cambio en
el angulo de elevacion del arma 12. La necesidad de modificar el angulo de elevacion del arma 12 puede ser
comunicada a un operador mediante el movimiento o reubicacién de una o mas reticulas en la pantalla. Cuando se
combina con las imagenes presentadas por el sistema 14 de adquisicién de imagenes, las reticulas permiten que un
operador apunte a objetos especificos en la linea de disparo del arma 12 y el reposicionamiento de una o mas de las
reticulas en la pantalla 24 por parte del sistema de control de disparo del arma 12 puede sefalizar al operador que es
necesaria una superelevacion.

El mecanismo 16 de accionamiento esta asociado al sistema 14 de adquisicién de imagenes. El mecanismo 16 de
accionamiento puede comprender cualquier tipo adecuado de mecanismo de accionamiento incluyendo, sin limitacion,
un servo motor; un tren de engranajes; un dispositivo de realimentacion que incluye, sin limitacién, un encoder angular.
El mecanismo 16 de accionamiento puede estar montado al sistema 14 de adquisiciéon de imagenes o a otra estructura
proxima al sistema 14 de adquisicién de imagenes. El mecanismo 16 de accionamiento esta configurado, montado,
y/o dispuesto de modo que provoca que el sistema 14 de adquisicion de imagenes rote cuando se acciona el
mecanismo 16 de accionamiento. En algunas realizaciones, el mecanismo 16 de accionamiento puede estar
configurado para provocar que el sistema 14 de adquisicion de imagenes rote selectivamente en la direccion de las
agujas del reloj o en la direccidon opuesta a las agujas del reloj. En algunas realizaciones, la mira 10 puede incluir mas
de un mecanismo 16 de accionamiento para controlar la rotacion del sistema 14 de adquisicion de imagenes.

El inclinometro 18 puede comprender cualquier dispositivo electrénico adecuado configurado para medir angulos de
elevacion, inclinacion, pendiente o depresion de un objeto con respecto de un vector de gravedad u horizonte. El
inclinémetro 18 puede estar configurado ademas para emitir dichos angulos medidos a otros componentes que estan
acoplados al inclinémetro 18. El inclinédmetro 18 puede estar montado a un sistema 14 de adquisicion de imagenes o
un arma 12y, una vez montado, el inclindmetro 18 detectara la orientacion angular del sistema 14 de adquisicion de
imagenes o inclinometro 18, respectivamente. Segun se emplea en este documento, cualquier referencia a la medida
de la orientacion angular por el inclindmetro 18 se refiere a la medida de un angulo de elevacion. La orientacion angular
detectada por el inclindmetro 18 puede proporcionarse a, o ser solicitada por, un procesador 20, como se describe a
continuacion.

El procesador 20 puede ser cualquier tipo de ordenador, controlador, microcontrolador, circuito, chip, sistema de
ordenadores o microprocesador configurado para ejecutar algoritmos, para ejecutar aplicaciones de software, para
ejecutar sub-rutinas y/o ser cargado con y ejecutar cualquier otro tipo de programa de ordenador. El procesador 20
puede comprender un Unico procesador o una pluralidad de procesadores que actdan conjuntamente.

El procesador 20 esta acoplado, de manera que se comunica con el mismo, al mecanismo 16 de accionamiento y el
inclindmetro 18. Dicho acoplamiento puede conseguirse mediante el uso de cualquier medio de transmision adecuado,
incluyendo tanto conexiones cableadas como inalambricas. En la realizacion ilustrada, el procesador 20 esta acoplado
directamente, de manera que se comunica con el mismo, a cada mecanismo 16 de accionamiento e inclindmetro,
aunque se deberia entender que en otras realizaciones, el procesador 20 puede estar acoplado de manera indirecta
con el mecanismo 16 de accionamiento y/o inclindmetro 18. Por ejemplo, dicho acoplamiento con comunicacién puede
conseguirse mediante el uso de un bus de comunicaciones o a través de la interposicion de componentes adicionales.
En otros ejemplos, dicho acoplamiento puede conseguirse mediante el uso de comunicaciones inalambricas tales
como comunicaciones Bluetooth™ o a través de cualquier otro tipo de comunicacion por radio de corto alcance
adecuada sin alejarse de las ensefianzas de la presente descripcion.

El acoplamiento con comunicacion proporciona una ruta para la transmision de comandos, instrucciones, preguntas,
y otras sefales entre el procesador 20, por un lado, y el mecanismo 16 de accionamiento y el inclinometro 18, por el
otro. El mecanismo 16 de accionamiento y el inclindmetro 18 pueden estar configurados para su interconexion y
acoplamiento con el procesador 20. Por ejemplo, el mecanismo 16 de accionamiento puede estar configurado para
recibir comandos del procesador 20, bien directa o indirectamente, y puede iniciar el accionamiento y/o detener el
accionamiento en respuesta a tales comandos. El inclindmetro 18 puede estar configurado para proporcionar
informacion de orientacion angular al procesador 20 en respuesta a solicitudes del procesador 20 o, alternativamente,
el inclindmetro 18 puede estar configurado para emitir de manera continua o periddica dicha informacion y el
procesador 20 puede estar configurado para recibir dicha informacion.

El procesador 20 esta configurado para interactuar con, coordinarse, y/o orquestar las actividades del mecanismo 16
de accionamiento y el inclindmetro 18 con el propodsito de mantener el sistema 14 de adquisicion de imagenes segun
un angulo deseado (por ejemplo, inicial) cuando el arma 12 se supereleva. Cuando se inicia la superelevacion, puede
enviarse una sefal al procesador 20 indicando dicho inicio. En este momento, el procesador 20 obtendra del
inclinémetro 18 informacion que pertenece a la orientacion angular del inclinédmetro 18. Si el inclindmetro 18 se fija al
sistema 14 de adquisicién de imagenes, entonces la informacion obtenida del inclindmetro 18 sera indicativa de la
orientacion angular inicial del sistema 14 de adquisicion de imagenes con respecto de la gravedad. Si el inclinometro
18 se fija al arma 12, entonces la informacién obtenida del inclinometro 18 sera indicativa de una orientacion angular
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actual del arma 12 con respecto de la gravedad. El procesador 20 utilizara la informaciéon proporcionada por el
inclinometro 18 para determinar cuando y como accionar el mecanismo 16 de accionamiento para mantener el sistema
14 de adquisicidon de imagenes segun un angulo que permita al sistema 14 de adquisicion de imagenes mantener una
linea de visidn con un objetivo deseado. Antes de cualquier cambio en la elevacion del arma 12, el procesador 20 no
emitira ningin comando al mecanismo 16 de accionamiento y la orientacion angular del sistema 14 de adquisicién de
imagenes permanecera sin modificar.

Cuando el angulo de elevacién del arma 12 comienza a cambiar durante la superelevacion, el procesador 20 recibira
informacioén actualizada del inclindmetro 18 que refleja un cambio en la orientacion angular bien del sistema 14 de
adquisicion de imagenes o el arma 12. El procesador 20 utilizara esta informacion actualizada para proporcionar
instrucciones al mecanismo 16 de accionamiento para provocar asi que el mecanismo 16 de accionamiento haga rotar
el sistema 14 de adquisicion de imagenes de un modo que genera un offset en el cambio de elevacion del arma 12,
siendo el objetivo mantener una linea de vision entre el sistema 14 de adquisicion de imagenes y el objetivo. Otros
cambios en el angulo de elevacién del arma 12 provocaran mas cambios en la orientaciéon angular del inclinémetro 18,
que sera obtenida por el procesador 20 y utilizada para proporcionar mas instrucciones al mecanismo 16 de
accionamiento para el ajuste de la orientacion angular del sistema 14 de adquisicion de imagenes. Este proceso
continuara de una manera iterativa a lo largo del periodo en que el arma 12 esta siendo superelevada, provocando
que la orientacion angular del sistema 14 de adquisicion de imagenes se ajuste repetidamente de un modo que genera
un offset en la rotacion del arma 12. Esto asegura que el sistema 14 de adquisicién de imagenes mantiene la linea de
vision al objetivo. Esto, a su vez, permite que la imagen del objetivo deseado permanezca en la pantalla 24 a lo largo
de todo el periodo de superelevacion del arma 12.

La Fig. 2 es un diagrama de bloques que ilustra otra realizacion no limitante de mira 10 de la Fig. 1. En la mira 26, el
inclindmetro 18 esta asociado al sistema 14 de adquisicion de imagenes. En algunas realizaciones, el inclindmetro 18
puede fijarse directamente al sistema 14 de adquisicion de imagenes. En otras realizaciones, el inclinémetro 18 puede
fijarse indirectamente al sistema 14 de adquisicion de imagenes. Por ejemplo, el inclinometro 18 puede montarse a
una estructura conectada al sistema 14 de adquisicion de imagenes, una que rotara conjuntamente con el sistema 14
de adquisicion de imagenes. Montado de esta manera, el inclindmetro 18 podra detectar la orientacién angular del
sistema 14 de adquisicion de imagenes.

En la mira 26, el procesador 20 esta configurado para estabilizar el sistema 14 de adquisicion de imagenes durante la
superelevacion del arma 12 mediante el control del mecanismo 16 de accionamiento para mantener una orientacion
angular inicial del sistema 14 de adquisicion de imagenes. El procesador 20 puede estar configurado para recibir una
entrada de un operador o del arma 12 que contiene informaciéon que es indicativa del inicio de la superelevacion del
arma 12. Por ejemplo, para iniciar la superelevacion del arma 12, un operador puede accionar un interruptor en el
arma 12. Este accionamiento puede enviar una sefal al procesador 20 indicando que ha comenzado la superelevacion.

En respuesta a la recepcion de la informacion relativa al comienzo de la superelevacion, el procesador 20 obtendra la
orientacion angular actual del sistema 14 de adquisicion de imagenes del inclinometro 18 y almacenara este angulo
como la orientacion angular inicial del sistema 14 de adquisicion de imagenes. Como el sistema 14 de adquisicién de
imagenes esta montado al arma 12, cuando el arma 12 se supereleva, la orientacion angular del sistema 14 de
adquisicion de imagenes comenzara a cambiar. A medida que la orientacion angular del sistema 14 de adquisicion de
imagenes comienza a cambiar, el inclindmetro 18 reportara la nueva orientacion angular del sistema 14 de adquisicion
de imagenes al procesador 20. Cuando el procesador 20 detecta que la nueva orientacion angular del sistema 14 de
adquisicion de imagenes difiere de la orientacién angular inicial del sistema 14 de adquisicion de imagenes, el
procesador 20 enviara instrucciones al mecanismo 16 de accionamiento para hacer rotar el sistema 14 de adquisicion
de imagenes de una manera que contrarresta la rotacion del arma 12 y restaura el procesador 20 a (0 mantiene el
procesador 20 en) su orientacién angular inicial. Este proceso de correccion de cualquier desviacion detectada en la
orientacion angular del sistema 14 de adquisicion de imagenes continuara de una manera iterativa a lo largo del
periodo en que el arma 12 se esta superelevando. Una vez el arma 12 ha alcanzado el angulo de elevacién deseado,
el operador del arma 12 o el propio arma 12 o el sistema de control de disparo asociado al arma 12 proporcionara una
segunda entrada al procesador 20 indicando que se ha completado la superelevacion. En este punto, el procesador
20 dejara de enviar instrucciones al mecanismo 16 y se permitira que el sistema 14 de adquisicion de imagenes rote
de nuevo conjuntamente con el arma 12.

Mediante la implementacion del protocolo anteriormente descrito, cualquier cambio en la orientacion angular del
sistema 14 de adquisicion de imagenes que en caso contrario podria haber resultado de la superelevacion del arma
12 es compensada por una serie de contra-rotaciones del sistema 14 de adquisicién de imagenes o, dependiendo de
las calibraciones y sensibilidades del equipo, por una contra-rotacion suave y continua del sistema 14 de adquisicion
de imagenes. Esta contra-rotacion permite que el sistema 14 de adquisicion de imagenes mantenga su linea de vision
hacia el objetivo deseado a lo largo del periodo en que el arma 12 esta siendo superelevada. Siempre que el sistema
14 de adquisicién de imagenes mantenga la linea de vision hacia el objetivo deseado, la imagen del objetivo deseado
capturado por el sistema 14 de adquisicién de imagenes permanecera en la pantalla 24.

La Fig. 3 es un diagrama de bloques que ilustra otra realizacion no limitante de mira 10 de la Fig. 1. En la mira 28, el
inclinémetro 18 esta asociado al arma 12. En algunas realizaciones, el inclinédmetro 18 puede montarse directamente
al arma 12 mientras que en otras realizaciones el inclinometro 18 puede montarse directamente al arma 12 tal como
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a través de una estructura adicional u otro componente fijado al arma 12. Si se fija de esta manera, el inclinometro 18
sera capaz de detectar la orientacion angular del arma 12.

En la Fig. 3, el arma 12 incluye un dispositivo 30 de medida de angulo que esta configurado para medir cambios en el
angulo entre el arma 12 y el sistema 14 de adquisicion de imagenes. El dispositivo 30 de medida de angulo puede ser
cualquier dispositivo adecuado para medir un cambio en la orientacién angular entre dos componentes incluyendo, sin
limitacién, un encoder y un resolver. En algunas realizaciones, puede utilizarse un inclindmetro como dispositivo 30
de medida de angulo.

El dispositivo 30 de medida de angulo esta configurado para reportar cambios medidos en la orientacion angular de
un arma 12 con relacién a un sistema 14 de adquisicion de imagenes de mira en un eje de elevacion a un sistema de
control de disparo asociado al arma 12. El sistema de control de disparo puede utilizar dichos cambios medidos en
orientacion angular para determinar soluciones de disparo y también para controlar la colocacion de una reticula en la
pantalla 24.

El dispositivo 30 de medida de angulo también puede estar configurado para medir la orientacion angular de la mira
(mira 28) con respecto del arma 12. En otras realizaciones, el arma 12 puede incluir dos dispositivos de medida de
angulo, uno para medir el cambio en la orientacién angular del arma 12 y el otro para medir la orientacion angular de
la mira 28 con respecto del arma 12.

En la mira 28, el procesador 20 esta configurado para recibir informacion del inclinémetro 18 indicativa de la orientacion
angular del arma 12. El procesador 20 esta ademas configurado para recibir informacion del dispositivo 30 de medida
de angulo indicativa de la orientacién angular actual o cambio en la orientacion angular del arma 12. El procesador 20
esta configurado ademas para recibir una entrada bien de un operador o del arma 12 que contiene informacion
indicativa del inicio de la superelevacion del arma 12. Por ejemplo, para iniciar la superelevacion del arma 12, el
operador puede accionar un interruptor en el arma 12. Este accionamiento puede enviar una sefial a un procesador
20 indicando que ha comenzado la superelevacion. En el inicio de la superelevacion, el sistema 14 de adquisicion de
imagenes esta orientado segun un angulo que proporciona una linea de vision al objetivo deseado. El angulo se
denominara en este documento como la orientacion angular deseada del sistema 14 de adquisicion de imagenes. El
procesador 20 mantendra el sistema 14 de adquisicion de imagenes segun la orientacion angular deseada a lo largo
de la superelevacion del arma 12.

En respuesta a la recepcion de informacion relativa al comienzo de la superelevacion, el procesador 20 obtendra la
orientacion angular actual del arma 12 del inclinémetro 18 y el cambio en la orientacién angular del arma 12 que, al
inicio de la superelevacion, sera cero. A medida que se supereleva el arma 12, la orientacion angular del arma 12
comenzara a cambiar. El cambio en la orientacion angular sera detectado por el inclinometro 18 y reportado al
procesador 20. Adicionalmente, a medida que el arma 12 es superelevada, el dispositivo 30 de medida de angulo
comenzara a medir o de otro modo detectar cambios en la orientacion angular del arma 12 y reportara tales cambios
al procesador 20.

El procesador 20 esta configurado para utilizar la informacién proporcionada por el inclindmetro 18 y por el dispositivo
30 de medida de angulo para controlar el mecanismo 16 de accionamiento de un modo que mantiene el sistema 14
de adquisicion de imagenes segun la orientacion angular deseada. Por ejemplo, el procesador 20 enviara instrucciones
al mecanismo 16 de accionamiento que controlara el mecanismo 16 de accionamiento para hacer rotar el sistema 14
de adquisicion de imagenes en una direccion y segun una magnitud que compensa el cambio en orientacion angular
medido por el dispositivo 30 de medida de angulo. A medida que el arma 12 continda superelevandose, el inclinometro
18 detectara repetidamente nuevas orientaciones angulares y el dispositivo 30 de medida de angulo medira
repetidamente nuevos cambios medidos en elevacion. A medida que esta nueva informacién es recibida por el
procesador 20, el procesador 20 enviara repetidamente comandos adicionales al mecanismo 16 de accionamiento
que provocaran que el mecanismo 16 de accionamiento rote el sistema 14 de adquisicion de imagenes de una manera
que compensa los cambios en la orientacion angular que de otro modo causaria la superelevacion del arma 12. De
esta manera iterativa, el sistema 14 de adquisicion de imagenes se mantendra segun la orientacion angular deseada
durante la superelevacién del arma 12.

Una vez el arma 12 ha alcanzado el angulo de elevacion deseado, el operador del arma 12 o el propio arma 12 o el
sistema de control de disparo asociado al arma 12 puede proporcionar una segunda entrada al procesador 20
indicando que se ha completado la superelevaciéon. En este punto, el procesador 20 cesara de proporcionar
instrucciones al mecanismo 16 de accionamiento para provocar que el mecanismo 16 de accionamiento haga rotar el
sistema 14 de adquisicion de imagenes y el sistema 14 de adquisicion de imagenes, de nuevo, podra rotar
conjuntamente con el arma 12 tanto en azimut como en elevacion.

Mediante la implementacion del protocolo anteriormente descrito, cualquier cambio en la orientacion angular del
sistema 14 de adquisicion de imagenes que de otro modo se produciria a causa de la superelevacion del arma 12
puede ser compensado por una serie de contra-rotaciones del sistema 14 de adquisicion de imagenes o, dependiendo
de la calibracion y sensibilidades del equipo, por una rotacion suave continua del sistema 14 de adquisicion de
imagenes. Estas contra-rotaciones permiten que el sistema 14 de adquisicion de imagenes mantenga su linea de
vision al objetivo deseado durante el periodo durante el cual el arma 12 esta siendo superelevada. Siempre que el
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sistema 14 de adquisicién de imagenes mantenga su linea de vision al objetivo deseado, la imagen del objetivo
deseado capturada por el sistema 14 de adquisicién de imagenes permanecera en la pantalla 24.

La Fig. 4 es una vista en perspectiva de un sistema 32 de arma que incluye un lanzagranadas 34 y una mira 36. El
lanzagranadas 34 esta configurado para superelevacion y la mira 36 ha sido configurada para mantener una linea de
visiéon con un objetivo mientras el lanzagranadas 34 esta siendo superelevado. Se ilustra una unidad 35 de pantalla
que se extiende desde el lanzagranadas 34 y el operador la utiliza para escanear el area en busca de objetivos.

La Fig. 5 es una vista en perspectiva expandida de una mira 36. La mira 36 incluye un sistema 37 de adquisicion de
imagenes que incluye tres sub-sistemas de adquisicion de imagenes discretos; un localizador 38 de rango laser, un
sub-sistema 40 de adquisicion de imagenes diurno, y un sub-sistema 42 de adquisicion de imagenes térmicas.
Haciendo referencia de manera continua a la Fig. 4, el lado inferior 44 de la mira 36 esta configurado para ser fijado
al lanzagranadas 34 a través de la montura 46 (ver la Fig. 4). Una carcasa 48 rodea el sistema 37 de adquisicién de
imagenes para protegerlo de los elementos. El sistema 37 de adquisicién de imagenes esta configurado para rotar
con respecto de la carcasa 48 y la carcasa 48 esta configurada para rotar conjuntamente con el lanzagranadas 34
cuando el lanzagranadas es superelevado. El sub-sistema 42 de adquisicion de imagenes térmicas esta fisicamente
conectado al resto del sistema 37 de adquisicion de imagenes, pero se extiende fuera de la carcasa 48. Debido a su
conexion fisica con el resto del sistema 37 de adquisicion de imagenes, el sub-sistema 42 de adquisicion de imagenes
térmicas también rota con relacién a la carcasa 48 durante la superelevacion del lanzagranadas 34. Una unidad 50 de
tarjeta de circuito contiene varias tarjetas de circuito y/o controladores y/o procesadores que pueden estar configurados
para controlar la orientacion angular del sistema 37 de adquisicion de imagenes del modo descrito anteriormente con
relacion al procesador 20 de las Figs. 2 y 3.

La Fig. 6 es una vista de despiece de una mira 36. La carcasa 48 incluye un orificio 52 que se extiende lateralmente
a través de la carcasa 48. El sistema 37 de adquisicion de imagenes esta montado dentro de un tambor 54. El tambor
54 es generalmente de configuracion cilindrica y tiene una seccion transversal circular. El orificio 52 esta configurado
para recibir el tambor 54 y el tambor 54 esta configurado para rotar con respecto de la carcasa 48 al mismo tiempo
que es recibido dentro del orificio 52.

La Fig. 6 también ilustra un inclinémetro 56. Dependiendo de como esté programada la unidad 50 de tarjeta de circuito
(es decir, de acuerdo con el protocolo descrito anteriormente con relacion bien a la Fig. 2 o a la Fig. 3), el inclinometro
56 sera fijado al tambor 54, al sistema 37 de adquisicién de imagenes, a la carcasa 48, a la unidad 50 de tarjeta de
circuito, o al lanzagranadas 34. En realizaciones donde la unidad 50 de tarjeta de circuito esta programada para seguir
el protocolo descrito anteriormente en conjunto con la Fig. 2, entonces el inclindmetro 56 se fijaria bien al tambor 54 o
al sistema 37 de adquisicion de imagenes. En realizaciones donde la unidad 50 de tarjeta de circuito esta programada
para seguir el protocolo descrito anteriormente en combinacion con la Fig. 3, entonces el inclinometro 56 se fijara a la
carcasa 48, a la unidad 50 de tarjeta de circuito o al lanzagranadas 34.

La Fig. 6 también ilustra un mecanismo 58 de accionamiento. El mecanismo 58 de accionamiento esta configurado
para su fijacién a la carcasa 48 y para el acoplamiento al tambor 54. Cuando el mecanismo 58 de accionamiento es
accionado por la unidad 50 de tarjeta de circuito, provocara que el tambor 54 rote bien en el sentido de las agujas del
reloj o en el sentido contrario a las agujas del reloj, segun sea necesario, para mantener el sistema 37 de adquisicion
de imagenes en una orientacion angular estable mientras el lanzagranadas 34 es superelevado.

La Fig. 7 es una vista en perspectiva expandida de la carcasa 48. La carcasa 48 incluye ventanas 60 y 62. Haciendo
de manera continua referencia a la Fig. 5, las ventanas 60 y 62 permiten que el localizador 38 de rango laser y el sub-
sistema 40 de adquisicion de imagenes diurno reciban imagenes del area en la direccion al objetivo sin obstaculos,
permitiendo al mismo tiempo el uso de aire seco o nitrégeno seco dentro de la carcasa 48 para evitar la formacion de
vaho en los elementos épticos que conforman los componentes del sistema de adquisicion de imagenes.
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REIVINDICACIONES

1. Una mira (10, 26, 28, 36) para su uso con un arma (12, 32), comprendiendo la mira:
un sistema (14) de adquisicidon de imagenes configurado para rotar en elevacion;

un mecanismo (16) de accionamiento asociado al sistema (14) de adquisicion de imagenes y configurado
para hacer rotar el sistema (14) de adquisicion de imagenes;

un inclinémetro (18) asociado a uno de entre el arma y el sistema de adquisicion de imagenes; y

un procesador (20) acoplado, de manera que se comunica con los mismos, al mecanismo (16) de
accionamiento y el inclinémetro (18) y configurado para controlar el mecanismo (16) de accionamiento para hacer rotar
el sistema (14) de adquisicion de imagenes de una manera iterativa a lo largo del periodo durante el cual el arma (12,
32) esta siendo superelevada de manera que supera el campo de vision del sistema (14) de adquisicién de imagenes,
provocando que la orientacion angular del sistema (14) de adquisicion de imagenes se ajuste de manera repetida de
un modo que compensa la rotacién del arma para provocar que el sistema de adquisicién de imagenes mantenga una
orientacion angular inicial basandose, al menos en parte, en informacién proporcionada por el inclinémetro.

2. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 1, donde la informacion proporcionada por el inclinometro (18) es
indicativa de un cambio en la orientacion angular del inclinémetro.

3. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 1, donde el inclinémetro (18) esta asociado al sistema (14) de
adquisicion de imagenes y donde el procesador (20) estd configurado para controlar el mecanismo (16) de
accionamiento para hacer rotar el sistema de adquisicion de imagenes cuando el inclinometro detecta un cambio en
una orientacién angular del sistema de formacion de imagenes.

4. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 1, donde el inclinémetro (18) esta asociado al arma y donde el
procesador (20) esta configurado para controlar el mecanismo (16) de accionamiento para hacer rotar el sistema de
adquisicion de imagenes cuando el inclindmetro detecta un cambio en una orientacion angular del arma.

5. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 1:

donde el sistema (14) de adquisicion de imagenes esta adaptado para su acoplamiento operativo a una
unidad (22) de pantalla que tiene una pantalla (24), estando configurado el sistema de adquisicion de imagenes para
controlar la unidad de pantalla para mostrar una imagen de una escena que incluye un objetivo;

donde el inclindbmetro (18) esta asociado con el sistema de adquisicion de imagenes y configurado para
detectar tanto una orientaciéon angular del sistema de adquisicion de imagenes como un cambio en la orientacion
angular del sistema de adquisicion de imagenes; y

donde el procesador (20) esta configurado para controlar el mecanismo (16) de accionamiento para hacer
rotar el sistema (14) de adquisicidon de imagenes basandose, al menos en parte, en informacién proporcionada por el
inclinometro cuando el inclindmetro detecta el cambio en la orientacién angular del sistema de adquisicion de imagenes
durante la superelevacién del arma.

6. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 5, donde el procesador (20) esta configurado para controlar el
mecanismo (16) de accionamiento para hacer rotar el sistema de formacién de imagenes para provocar que el objetivo
permanezca continuamente estabilizado en la pantalla durante la superelevacion del arma.

7. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 5, donde el procesador (20) esta configurado para obtener la
orientacion angular inicial del sistema (14) de adquisicion de imagenes a partir del inclindmetro (18) cuando se inicia
la superelevacion del arma.

8. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 5, que ademas comprende una carcasa (48), donde el sistema
de adquisicion de imagenes esta alojado dentro de la carcasa, donde la carcasa esta configurada para rotar
conjuntamente con el arma durante la superelevacion, y donde el sistema de adquisicién de imagenes esta configurado
para rotar con relacion a la carcasa.

9. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 8, que ademas comprende un tambor (54), donde el sistema de
adquisicion de imagenes esta fijado al tambor y donde el tambor esta fijado de manera rotativa a la carcasa (48); y

donde el mecanismo de accionamiento esta configurado para acoplarse al tambor y hacer rotar el tambor con
relacion a la carcasa.

10. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 5, donde el sistema de adquisicion de imagenes comprende un
sistema (40) de adquisicion de imagenes diurnas y un localizador (38) de rango laser; y

donde el sistema de adquisicion de imagenes comprende ademas un sistema (42) de adquisiciéon de
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imagenes térmicas.
1. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 1, que comprende:

un dispositivo (30) de medida de angulo configurado para medir cambios en el angulo entre el arma (12) y el
sistema (14) de adquisicion de imagenes:

donde el sistema de adquisicion de imagenes esta adaptado para ser operativamente acoplado a una unidad
de pantalla que tiene una pantalla, estando configurado el sistema de adquisicion de imagenes para controlar la unidad
de pantalla para mostrar una imagen de una escena que incluye un objetivo;

donde el inclinometro esta adaptado para la fijacion al arma y configurado para detectar una orientacion
angular actual del arma; y

donde el procesador esta adaptado para el acoplamiento, de manera que se comunica con el mismo, con el
dispositivo (30) de medida de angulo, estando configurado el procesador para obtener la orientacion angular actual
del arma durante la superelevacion del inclinémetro y para obtener el cambio en la orientacion angular del arma
durante la superelevacion del dispositivo de medida de angulo, estando el procesador ademas configurado para
controlar el mecanismo de accionamiento para mantener una orientacion angular deseada del sistema de adquisicion
de imagenes basandose, al menos en parte, en informacion proporcionada por el inclinémetro cuando el inclindmetro
detecta el cambio en la orientacion angular del arma mientras el arma es superelevada.

12. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 11, donde el procesador (20) esta configurado para controlar el
mecanismo (16) de accionamiento para hacer rotar el sistema de adquisicion de imagenes para provocar que el
objetivo permanezca estabilizado de manera continua en la pantalla durante la superelevacion del arma.

13. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacién 11, donde el procesador (20) esta configurado para calcular la
orientacion angular deseada del sistema (14) de adquisicion de imagenes restando el cambio en la orientacion angular
del arma de la orientacién angular actual del arma.

14. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 11, que ademas comprende una carcasa (48), donde el sistema
(14) de adquisicion de imagenes esta alojado dentro de la carcasa, donde la carcasa esta configurada para rotar
conjuntamente con el arma durante la superelevacion, y donde el sistema de adquisicién de imagenes esta configurado
para rotar con respecto de la carcasa.

15. La mira (10, 26, 28, 36) de la reivindicacion 14, que ademas comprende un tambor (54), donde el sistema
(14) de adquisicion de imagenes esta fijado al tambor y donde el tambor esta fijado de manera rotativa a la carcasa; y

donde el mecanismo de accionamiento esta configurado para acoplarse al tambor.
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