KRALJEVINA JUGOSLAVIJA

UPRAVA 7A ZASTITU

Klasa 15 (6)

f..

INDUSTRISKE SVOJINE

lzdan 1 Jula 1932,

Laurent de la Ville le Roulx,

René, Léon, Jacques, Paris,

Francuska.

Masina za

Prijava od 23 jula 1930.

Posloje mnogobrojne masine za Zigosa-
nje ili numerisanje kod kojih se otisak po-
slize valjanjem, po povrsini na koju se olisku-
je, jednog malog valjka graviranog i pre-
vucenog mastilom. Kod ovih aparata obr-
tanje valjka postize se pritiskivanjem i pri-
janjanjem na povrSinu koja se Stampa.
Posledica je ovoga da prema glatkoci ove
povrsine ili pritisku nastaje klizanje, koje
izaziva deformaciju otiska i razmrljavanje
mastila. :

Pronalazak se odnosi na malu maginu’
za zigosanje kod koje se ugaona pomera-
nja malog graviranog valjka postizu siste-
mom zupcanika koji se pokrecu pomera-
njem ose valjka, a nacinjena su tako da
se izlegne klizenje po povrsini koja se
Stampa, na pr. hartije. Prilisak valjka na
ovu harliju ne dejstvuje vise radi izazivanja
obrianja, pa moZe biti znalno manji, $to je
mnogostruko korisno, na pr. da se izbegne
oliskivanje dugog otiska pomocu karbon-
harlije ili pomo¢u ma kog slitcnog nadina.

Posto se gravirani valjak pokreée pomo-
¢u sistema zupéanika, moZe se upisali na
jednom brojacu obrtanje ovih zupécanika,
pa tako i broj otisaka.

Da bi se razumeo pronalazak,a samo pri-
mera radi,priloi_ene slike preistavljaju jedan
nadin izvodenja pronalaskai jednu njegovu
varijantu.

SI. 1 je vertikalan presek aparata duz
linije AB sl 2.

SI. 2 je spoljni izgled aparata posmatran
sa leve strane sl. 1.

SI. 3 je presek duz linije CD sl. 1.

zZigosanje.
Vaii od 1 marta 1931,

Sl. 4 je presek duz linije EF sl. 1,

Sl. 5, 617 pretstavljaju tri uzastopna po-
loZzaja graviranog valjka i njegovog uprav-
ljaca.

SIL 8, 9, 10, 11, 12 i 13 presfavljaju u-
zastopne polozaje upravljaca prethodnih
delova.

Sl 14, 15, 16, 17, 18 i 19 odnose se na
upravljac brojaca.

Sl. 20 prestavlja Semalicki jednu varijantu
izvodenja maSine za Zigosanje.

Sl. 21 je varijanta upravljata brojaca.

Sl. 22 je varijanta uredenja za pokrelanje.

Kao 3to se vidi sa slika 1, 2, 3, 4, 5, 6,
7, zig u uzem smislu sastoji se od gravi-
ranog valjka 1: ovaj valjak je &vrslo vezan
sa zupcastim tockom 2 nameslenim na nje-
govoj osovini.

Osa valjka 1 i zuplastog tocka 2 zavr-
Sava se stoZzerima 3 i 4 koji se mogu slo-
bodno obrtali u osloncima 5 i6; ovi oslon-
ci su ¢vrsto vezani jedans drugim pomoéu
prectaga, od kojih se jedna 7 zavrSava sa
dva stoZera 8 koji leze u verlikalnim pro-
rezima 10 nacinjenim u osloncima 12 i 13
koji ¢ine skelet aparata; ovi oslonci su ve-
zani pomocu 4 precage 14, 15, 16 i 17
sl 2, 31 4).

Iz prethodnog izlazi da, ako se drzi ne-
pokretan skelet koga cine oslonci 12 i 13
i njihove preéage, valjak 1 mozZe se valjali
po harliji njegova podloga (koju grade pre-
Ccagama vezani oslonci 5 i 6) moZe da
osciluje oko stozera 8 i da se pomera
vertikalno pomoc¢u narocitog montiranja
ovih stoZera 8 u vertikalnim razrezima 10
oslonaca 12 i 13.

Din. 25.



Kao &to se vidi na sl. 1, 4,5, 6 i 7 na
jednom od stoZera 8 namas$len je zupcasti
luk 18 koga sprecava da se obrce ostruga
19 zakovana na osloncu 13 skeleta i u-
glavljena u verlihalni prorez 20 nacinjen u
zupCastom luku 18. Zupci luka 18 vezani
su sa zupcima tocka 2 preko tocka 21 na-
mestenog na osloncu 6. Lako je uoéili po-
smatrajuci sl. 5. 6 i 7 da ce biti lako u
pravljali ugaonim pomeranjima valjka 1
fako da ona odgovaraju onima koja bi bila
prenedena na ovaj valjak usled frenja po
hartiji, a bez klizanja, ako se poluprecnik
luka 18 i precnici tockova 2 i 24 uzmu u
pogodnom odnosu sa prec¢nikem gravira-
nog valjka 1. Ako se, dakle, skelet zadrii
nepokretan bi¢e dovoljno da se pusti da
osciluje, u ovom ili onom smislu, okvir
ko,i nosi valjak 1, pa da se valjak kotrlja
po hartiji, a da jedna ista proizvodilja
valijka bude stalno na istoj liniji hartij-.
Ako je valjak 1 premazan mastilom dobice
se otisak potiskuju¢i okvir koji nosi valjak
s desna ne levo, a jo$5 jedan isti takav
olisak dobiée se potiskujuéi ga sad sa
leva na desno, broj otisaka odgovara broju
polu-oscilacija. Ove polu-oscilacije lako je
ubeleziti na jednom brojacu obrtaja.

U opisanom primeru polu-oscilacijama
okvira se upravlja, i u jednom i u drugom
smislu, istim pokretom.

Radi toga namesien je na aparatu deo
25 u obliku U, koji se moze vertikalno po-
merati u odnosu na skelet aparata.

Kao 3to se vidi na sl. 2 tri
proreza 22, 23 i 24 obezbeduju verlikalno
kretanje svakog kraka okvira 25 pomocu
Civija ucvrScenih na kracima ovog okvira.
Oko ose 26 kraka 25 zglavkasto je vezan
deo 27 koji ima dve kuke 28 i 29. Lamelarna
opruga 30 ucvricena za deo 25 i koja se
nalazi izmedu dve civije 31 i 32 dela 27,
prisilijava ovaj deo da zauzme verlikalan
poloZaj. Na osi 33 sl. 2, koja moze da se
obrée u osloncima 12 i 13 skeleta pricvr-
&¢ena je poluga 34 koja moze da osciluje
i ima dve cCivije 35 i 36; na ovoj istoj osi
33 pricvri¢ena su dva kraka 37 i 38 koji
se zavrSavaju sa po jednom viljuskom u
"koju se uglavljuju odgovarajuce civije pri-
kovane na osloncima 5 i 6 oscilujuceg
okvira. Dovoljno je dakle da se pusli da
osciluje poluga 34 u jednom ili drugom
smilu, pa da nastupi polu-oscilacija okvira,
a usled toga i jedan otisak na harliji.

Pomocu sl. 8, 9, 10, 11, 12 i 13 razu-
mece se rad ovog upravljaca. Prelpostaviv
da se podigne okvir upravljata 25, osa 26
penjace se sa okvirom, sa kojim je ¢vrslo
vezana, i do¢i ¢e u poloZaj koga prestav-
lia sl. 8. U ovom poloZaju aparal se drii

vertikalna -

za upravljacki okvir, a ma$ina, usled svoje
teZine teZi na niZe. Stavljaju¢i maSinu na
hartiju i spus$tajuci upravljacki okvir 25,
kuka 29 hvata cCiviju 36, koja je na istoj
vertixali kao i kuka (sl. 9). Ako se pro-
duzi da spusta upravljat deo 27 dejstvuje
na Civiju 36 kao prenosnik, prinuden je
da ide za njom, pri horizontalnom pome:
ranju Civije. Posmatrajuéi sl. 10 vidi se da
u ireputku kad poluga 34 prede horizontalni
poloZaj Civija 35 prelazi sa sirane dela 27,
i dolazi, na kraju hoda, u poloZaj na sl.
11. Kad se ponova podigne upravljacki okvir
deo 27 pomera se kao oroz, kaci se o ¢&i-
viju 35 (sl. 12) i dospeva u vertikalni po-
lozaj, u kome se (sl. 13) kuka nalazi na
vertikali kroz ¢€iviju 35.

Iz prethodnog izlazi da, svakad kad se
podigne aparat, i ked se zalim nesloni na
upravljacki okvir nastaje poluoscilacija os-
ciluju¢eg okvira, a usled toga i otisak.

Kao &to se vidi sa sl 4, premazivanje
mastilom poslize se pomocu Supljeg valjka
39, izbuSenog rupama, i prevutenog suk
nom natoplienim pomoc¢u gustog mastila
koje se nalazi u valjku; dva mala valjka
od kaucuka 41 i 42 namesteni su pomocu
stoZera, kao i valjak 39, u proreze naci-
njene u osloncima 5 i 6, a duZ ose ovih
oslonaca (sl. 3) dve male poluge 43 (sl. 3
i 4) pritiskivane jednom oprugom (nije u-
crtana u crtezu) pritiskuju valjek 39 dej-
stvujuéi tako na stozere, da pritiskuju valj-
Cice na valjak 1.

U gornjem primeru ubeleZavanje otisaka
pomoéu brojaca obrtaja biva ovako: Oslo-
nac 5 produzuje se u gornjem delu u vi-
ljusku 44 (sl. 3, 14, 15); izmedu krakova
ove viljuske uglavljuje se mala civija 45
prikovana na deo 46. Deo 46 moie se
horizontalno pomerati (sl. 14, 15, 16, 17,
18, 19) voden stalnim civicama 47 i 48 po
kojima klize izduZeni grli¢i 49 i 50 naci-
njeni na delu 46; deo 46 ima dva mala
povijena jezicka 51 i 52 koji naizmeni¢no
dejstvuju na petokratu zvezdu 53, Cvrsio
vezanu sa dobo3em nekog brojaca obrtaja.
Dovoljno je pogledati slike pa uvideti da
se pri svakoj polu-oscilaciji zvezda obrne
za desetinu podeoka, $to odgovara jedinici
na brojacu. Broja¢ moze imati makakav
kontra oroz koji ¢e mu sprecavati okreta-
nje u drugom smislu, sem ‘jednog.

Ako je kutija, koja sadrii brojac i nje-
gov upravlja¢, zatvorena i ima svega jedan
prorez 54 (sl. 14, 15, 16) polreban viljusci
blizu njenog sredista oscilovanja, bice ne
moguée naciniti otisak, a da ne bude ube-
lezen brojacem. Doista da bi se nacinio o-
tisak bi¢e potrebno obrnuti valjak 1; a, ako
valjak 1 okreée on se pomera horizonlal-



no, posio se valja po Iluku 18, a pome-
rajuci se horizontalno pokrece i brojaé.

Ma kakav bio upravljacki sistem, osilu-
juci okvir, koji nosi gravirani valjak, biva

na sledeci nacin zaustavljan na oba kraja -

njegovog hoda, pri podizanju aparata.
Oslonci 5 i 6 su useceni tako da svakiima
dva kljuna 74 i 75 koji se automalski za-
kacuju, naizmence i svaki u odgovarajuéu
precagu 16 i 17. Doista kad se aparat po-
digne, pljosnata opruga 75 (sl. 3 i 4) teii
da spusti oscilujuéi okvir, i izazove zaka-
¢ivanje kljunova 74 i 75 za preCage 16 i
417 wusled ¢ega i valjak koji proizvodi
otisak dolazi ispod skeleta. Kad se pono
va namesti vaijak na horizontalnu povrinu,
osciluju¢i okvir popece se sabijajuci pljos-
natu oprugu 75, usled toga ée se oslobo-
diti kljunovi, bilo na desno, bilo na levo.

SI. 20, 21 i 22 odnose se na varijanfu
izvodenja valjka za proizvodenje olisaka,
kod koga se zupcasti tockovi 2, 21 uprav-
ljaca valjka 1 dodiruju sa zupéanicom 64,
koja se i sama pomera horizontalno za o-
dredenu polirebnu duzinu.

Ako se posmatlra sl. 20 vidi se da je
valjak za proizvodenje olisaka 1 sa svojim
tockom pokretacem 2 i posrednim tocko-
vima 21 namesten na kolima 56 koja mo-
gu da se horizontalno pomeraju pod dej-
stvom prenosnika 57 zglavkasto  vezanog
na kraju 58 za polugu 59 koja ima krak 61
c¢iji je kraj 62 vezan, posretstvom preno-
snika 63, za kraj kraka 37 osciluju¢eg dela
34 koji se nalazi u prvom naéinu izvo-
denja.

Ako ne bi bilo zupcanice osilacije dela
34 pomerale bi kola 56 u smislu hoda kojii
je proracunat da bude ravan obrlanju valj-
ka koji udara otiske. Pa ako bi bilo pot-
punog prijanjanja izmedu hartije i valjka
1 ovaj bi se obrnuo za ceo obrtaj pri sva-
kom hodu, a isto tako i totak 2. Kako to-
cak treba da ima manji pre¢nik nego va-
ljak 1, da ne bi doticao hartiju, ako bi
hvatao nepokretnu zup&anicu 64 posretstvom
tocka 21, nastalo bi to da tocak 2 saop-
iti valiku 1 takvo obrtanje koje ne bi od-
govaralo redovnom, koje on treba da ima.

Da bi se ovo otklonilo dovoljno je dati
zupcanici 64 hod ravan razlici izmedu uéi-
njenog hoda i hoda koji bi odgovarao o-
brtanju kruga zupCastog tocka 2. Da bi se
ovo postiglo dovoljno je naci pogodnu tag-
ku 65 gde ¢e se uzglobili prenosnik 65 koji
pokrec¢e zupcanicu.

Zadatak bi se mogao reditii uklanjanjem
posrednog tocka 21, ali ovaj nacin izvode-
nja pretstavljen na sl. 22 izazvao bi pove-
canje hoda zupcanice.

Kao Sto se vidi iz sl. 22 moglo bise u-
pravljati zupcanicom, vodenom na zgodan
nacin, i neposredno pomoc¢u dugmeta utvr-
denog na kraju kraka 37 osciluju¢eg dela
34, a pomeranjima valjaka 1 upravljati po-
mocu prenosnika 84 pokretanog polugom
85 koja osciluje oko uévriéene tacke 86,
a koja je i sama pokretana prenosnikom
67, kojim se upravlja pomocu dugmela 68
ucvric¢enog na oscilujuéi deo 34. Dovoljno
je pogledati sliku pa uvideti da je dovolj-
no, da bi se postigla potpuna ugaona po-
meran;a dali zupcanici hod koji ¢e prema
hodu valjka stajali u odnosu preénika valj-
ka i kruga zupcastog tocka.

SI. 20 pokazuje upravljanje aparata po-
mocu obi¢ne drike, kao kod obi¢énih nu-
meratora. Pri ovakvom uvravljanju dr$ka 69
moze da klizi po nepokretnoj cevi 70 koja
je deo skeleta; ona je Cvrsto vezana za
jednu Sipku 71 koja moze da klizi u unu-
traSnjosti cevi 70, opruga 72 namesSiena je
u drici oko sipke 71 i oslanja se na cev
70, sipka 71 &vrsto vezana sa drikom ima
na donjem delu deo u obliku T na kome
su okaCena dva manja prencsnika 73 i 73!
vezana medu sobom prenosnikom 74. Mali
prenosnici 73 i 73! se zavrS8avaju klinovi-
ma koji se mogu naizmence zakacCivali za
dugmeta 35 i 36 oscilujuceg dela 34; opru-
ga 75 smeS$tena u leZiStu nacinjenom u
Sipci 71 dovodi oba mala prenosnika u po-
lozaj u kome je na slici. Posle obja3nje-
nja ranije datih dovoljno je pogledati sliku
pa razumeti da pri svakom spusdtanju drs-
ke onaj od dva dugmeta 35 i 36 koje bu-
de podignuto biva i zakaceno od odgova-
raju¢eg mu malog prenosnika, dok se drugi
mali prenosnik pokretan od prenosnika
74 izmice da bi propustio dugme, koje se
penje.

Osciluju¢i deo 34 koji upravlja pokrela-
njima valjka 1 (bilo pravoljniskim bilo uga-
onim) moze upravljati brojatem na sledeci
nadin: '

Ako se posmatraju sl. 20 i 22 vidi se
da je isecen na osciluju¢em delu zupcast
luk koji hvata zupcasti to¢ak 77 namesten
na osi 78 koja izvr§i pun obrtaj pri sva-
koj oscilaciji u jednom ili drugom smislu.
Ako se na osi 78, sl. 21, namesti ekscen-
triéni tocak 79, on ¢ée pri svakoj oscilaciji
dela 34 udinili pun obrtaj, dovoljno je da-
kle vezati preko prenosnika 80 ovaj eks-
centri¢ni tocak za oscilujucu malu polugu
81, pa da njene oscilacije pokrecu brojac
pomocéu obi¢nog oroza.

Patentni zahtevi:

1. MaSina za Zigosanje sa malim valjkom
(1) koji Stampa, naznalena time, 3to je u-



pravija¢ longitudinalnih pomeranja ose
(5—4) valjka, koji Stampa, u ravni paralel-
noj sa ravni hartije vezan pomoéu zupca-
nika (2—21) za upravljac kojim se stavljau

obrlanje valjak koji 3tampa, tako da ova -

dva pomeranja bivaju jednovremeno, i me-
dusabno su u vezi da s jedne sirane ne
bi bilo klizanja valika i po harliji, a s dru-
ge sirane da broj pomeranja valjka moZe
biti ubelezen nezavisno od pravca njegovog
pomeranja.

2. Masina za Zigosanje prema 1 pal. zaht.
naznacena time, $to je okvir (5, 6) koji nosi
valjak koji Stampa namesten na osi (7) koja
moZe da se pomera u verlikalnom pravcu,
i oko koje moze oscilovati, pomenuti va-
ljak (1) prinuden je da stupi u isto vreme
kad i u translatorno kretanje i u odgovara-
juce obrlanje, pomocu sistema zupdanika
(2, 21) koji spajaju osu valjka (1) sa zup-
castim lukom (18) koji moie da se pome-
ra samo u vertikalnom pravcu; obrtanje o-
kvira (5, 6) i u isto vreme translatorno kre-
fanje valjka (1) posliZze se pomocu oscilu-
juéeg dela sa tri kraka (35, 36, 37) name-
Stenih na nepokretnoj osi 33, jedannjegov
krak (37) u vezi je sa osciluju¢im okvirom
i pokrece ga, dok su krajevi druga dva
kraka (35, 36) nameSteni tako da se naiz-
meni¢no kaci za kuke (28, 29) dvostrukog

oroza (27) da bi se pokretali kraci (35, 36)
u jednom ili drugom pravcu, kad je oroz
spusten pomocu jedne dr3ke za upravljanje
(25).

3. Masina za Zigosanje prema 1 i 2 pat.
zahl. naznaCena time, 3lo je okvir kojinosi
valjak koji Stampa vezan sa jednim broja-
cem tako da se brojaé pokreée za jednu
jedinicu pri svakoj polu-oscilaciji okvira.

4. MaSina za Zigosanje prema 1 i 2 pal.
zaht. naznacena time, $lo je oscilujuci deo
sa ftri kraka (35, 36, 37), u vezi sa drskom
(69) da bi ga naizmence pokretao u jed-
nom ili drugom smislu, names$ien tako da
pokrece pomocu poluga (63, 61, 57) jedna
kola (56) koja nose valjak {1) ¢ija je osa
u vezi zupcCanicima (2, 21) sa zupCanicom
(64) vezanom prenosnikom (66) u pogod-
noj tacci (63) za polugu (59) koja ima da
pokrece kola (56)..

5. Ma$ina za Zigosanje prema 1 i 4 pat.
zahl. naznacena time, 3to oscilujuéi deo
ima zupcasti luk (76) koji hvata u zupéa-
sti tocak (77) koji je tako proracunat da
¢ini ceo obrtaj pri svakoj polu-oscilaciji
oscilujuéeg dela, dok osa pomenutog toé-
ka nosi jedan ekscentrican to¢ak (79) u
vezi preko prenosnika (80) sa malom po-
lugom, koja osciluje, da bi pokrelala bro-
jaCe pomocu jednog oroza.
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