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Poznati su točkovi ba lopaticama, za vo
du i vazduh, a koji mogu da služe kao ma
šine za snagu ili kao organi za pokretanje, 
a kod kojih se lopatice za vreme okretanja 
točka pokreću oko osa okretanja, koje le
že sasvim ili približno paralelno prema osi 
točka. Relativno kretanje lopatica prema 
točku prisiljava ovde jedan mehanizam, koji 
ima jedan pomerljiv organ, čija pomeranja 
menjaju kretanje lopatica relativno prema 
točku i prema vodenoj struji a time me
njaju i hidraulično dejstvo točka.

U nastavku opisuje se jedan primer u- 
potrebe takvog točka sa lopaticama kao 
organ za pokretanje jednog plovnog objekta. 
Kad se točak ugradi sa upravnim vratilom 
(vidi priloženu sliku) onda je moguće da 
se poznatim sredstvima utiče na kretanje 
lopatica relativno prema točku tako, da pro
izvedena snaga u jednoj horizontalnoj ravni 
uzima razne veličine i razni pravac, pri če
mu se točak okreće dalje uvek u istom smi
slu okretanja. Prema tome je takvim toč
kom sa lopaticama moguće da se jedan brod 
pokreće, istovremeno krmari i od slučaja 
do slučaja da se vozi natrag.

Pri tome pokreće lopatice relativno pre
ma točku jedan upravljački mehanizam, koji 
ima jedan pomerljiv organ, od čijeg polo
žaja zavisi kretanje lopatica i čijim se po- 
meranjem to kretanje lopatica menja zajed
nički za sve lopatice. Taj pomerljiv organ 
može prema sredstvima, koja se upotreb
ljavaju za proizvodnju ralativnog kretanja

lopatica, da ima različite konstruktivne o- 
blike. On se može kod mehaničkog pokre
tanja lopatica sastojati iz ekscentričnog si
pa, jednog prstena, jedne krivinske putanje 
ili sličnog. Kad se lopatice pokreću naro
čitim motorima (na pr. električnim motori
ma ili motorima za tečnost ili motorima na 
sabiven gas), može pomerljiv organ, da se 
smesti i izvan točka s lopaticama, pa da 
se obrazuje kao električni hidraulični ili 
pneumatički razvodni organ. Ovaj pomer
ljiv organ zvećemo u nastavku nezavisna 
od njegovog konstruktivnog oblika i neza
visno od njegovog mesta u prostoru, radi 
kratkoće „upravljački centar".

Pomeranjem upravljačkog centra može se 
relativno kretanje lopatica prema točku me
njati na dva načina; ta se oba menjanja vr
še kod mehaničkog pokretanja lopatica, 
gde je upravljački centar obrazovan kao 
ekscentrični šip, prsten ili slično, time, što 
se upravljački centar u jednom slučaju spro
vodi u krugu oko točkovog središta a u 
drugom slučaju naprotiv pomera se u radial
nem pravcu pa se postavlja na razne eks- 
centricitete.

U prvom slučaju, koji će u nastavku biti 
kratko nazvan „periferno pomeranje uprav
ljačkog centruma", ostaje relativno kreta
nje lopatica prema točku nepromenljivo, sa
mo su mesta podjednakog relativnog polo
žaja lopatica, prema točku s obzirom na pro
stor, koji miruje, za isti ugao izmaknuta, za 
koji je ugao pomaknut upravljački centrum.
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U drugom slučaju, koji će se u nastavku 
zvati „radialno pomeranje upravljočkog cen- 
truma", menja se veličina relativnog kreta
nja lopatica obzirom na točak.

Za kinemaličko rešenje menjanja zakona 
kretanja kod lopatica ne mora se dvodi- 
menzij dno pomeranje tačno razdeliti u jed
nu radielnu i jednu perifernu komponentu, 
ipak će se mehanizam z- pomeranje uprav
ljačkog centra, preimućstveno obrazovati 
tako, da jedan deo kretanja proizvodi ve
ćim delom radialne, a drugi deo kretanja 
većim delom periferno pomeranje. Radi to
ga će se u nastavku obe komponeote po- 
meranja upravljačkog centra zvati u opšie 
kao radialno i periferno pomeranje, čime 
se podrazumeva, da dotični deo kretanja 
proizvodi većim delom radialno odn. većim 
delom periferno pomeranje. U naročitim 
slučajevima mogu se obe komponente kre
tanja prema određenim zakonima kombino- 
vali u jedno jednodimenzijalno kretanje za 
pomeranje.

Hidraulično dejstvo tog pomeranja je ta
kvo, da na primer kod jednog broda, koji 
se još ne kreće periferno pomeranje uprav
ljačkog centra proizvodi odgovarajuće po- 
merrnje pravca sile, a radialno pomeranje 
upravljačkog cenira proizvodi menjanje ja
čine pokretačke sile.

Predmet pronalaska je jedna naprava za 
upravljanje takvim točkovima sa lopaticama, 
koje se u tome s stoji, što se upravljački 
centar koji je u zavisnosti od jedne za po
gon merodavne vodiljne veličine, pomera 
jednim automatskim regulatorom, koji se 
stavlja u dejstvo premenama ove vodiljne 
veličine.

Kod upotrebe točka sa lopaticama kao 
sredstvo za pokretanje broda, pomenutavo- 
diljna veličina je preimućstveno broj okre
tanja točka sa lopaticama. Onda se dejstvo 
automatskog regulatora sastoji u tome, da 
utiče na pokretačku mašinu da radi uvek 
sa konstantnim ili sa približno konstantnim 
brojem okretaja.

Način dejstva opisaćemo na primeru jed
nog točka sa lopaticama, čiji se upravljački 
centar može pomerati i u radialnom i u pe- 
ri'ernom pravcu. Opisaćemo, kod jednog 
broda sa takvim točkom sa lopaticama, slu
čaj, koji nastaje kod krmarenja, kad brod, 
koji plovi, žtli da izbegne neku zapreku, 
koja se pojavi. Krmar mora upravljački cen
tar da pomakne za toliko, da menjanje prav
ca pogonske sile okrene brod u željeni pra
vac. Ali sad bi znatno periferno pomeranje 
upravljačkog centra, pri podjednakoj eks
centričnosti, bez instalacije prema ovom 
pronalasku, zahtevalo znatno pojačanje po
gonske moći, ako se točak ima dalje 
ča okreće istim brojem okretanja. Pošto

pogonska mašina nije u stanju da da ovaj 
višak moći, tako bi nastalo opadanje broju 
okretaja. Sa tim opadanjem s jedne strane 
je kod većine pogonskih mašina koje do
laze u obzir, a koje rade sa konstantnim 
okretnim momentom, u vezi opadanje po
gonske moći, koje je od prilike proporci
onalno smanjenju broja okretaja, a s druge 
strane još jače opadanje pogonske moći 
usled toga, što se pogoršava step n dej
stva pogonske mašine Na posletku tako 
smanjena pogonska moć još se nepotpu- 
nije iskorišćava radi pogoršanja hidraulič
kog stepena dejstva kod točka sa lopaticama.

Ti se nedostatci izbegavaju kod regul:- 
sanja prema postupku po ovom pronalasku 
time, što se na primer radialno pomeranje 
upravljačkog centra stavlja tako pod dej
stvo jednog regulatora brzine, da taj regu
lator pri većem broju okretanja nastoji da 
uveliča ekscentricitet, a pri opadanju broj t 
nastoji da ga umanji. Pošto je kod jednog 
i istog točka sa loflaticama, pod inače jed
nakim prilikama, uveličavanje ekscentricl- 
teta u vezi sa uveličavanjem prijemu moći, 
postavlja regulator, koji tako dejsivuje, u- 
pravljački centar automatski uvek na toliku 
meru ekscentriciteta, kod koje sz pod da
lim hidrauličnim prilikama baš iskoiišćuje 
puna pogonska moć pri održavanju normal
nog broja okretaja.

Radi toga je kod gore opisanog krmarc- 
nja kod instalacije prema ovom pronalasku, 
rukom izvedeno periferno pomeranje uprav
ljačkog centra, u vezi sa automatski izve
denim radialnim pomeranjem upravljačkog 
centra, pri čemu regulator održava ekscen 
tricitet uvek na onoj veličini, kod koje mo
že pogonska mašina još taman da se o- 
kreće sa svojim normalnim brojem okretaja.

Na slici je radi primera predstavljena je
dna instalacija za izvođenje ovog postupka 
za regulisanje, kod koje se radialno pome
ranje upravljačkog centra vrši pod uticajem 
regulatora, a periferno pomeranje rukom. 
Na kraju vratila a postavljen je točak b sa 
lopaticama c, čije su ose paralelne. U toč
ku b smešten je upravljački mehanizam za 
pokretanje lopatica, čiji je upravljački cen
tar predstavljen rukavcem d, koji šlrči iz 
točka. Taj je rukavac d postavljen tako, da 
se može pomeratj u radialnom pravcu po 
vodiljnoj šini e. Sina e je pričvršćena na 
delu f, koji se može okretati oko vratila a, 
a koji sačinjava glavčinu zupčanika g, koji 
zahvata u zupčanik h i može se okretati kr- 
manim točkom i. Tako je periferno pome
ranje upravljačkog centra moguće pomoću 
krmanog točka.

Upravljački rukavac d obuhvata pored to
ga viljuškasta dvokraka poluga k, čiji drugi 
kraj zahvata fulac 1, koji pomera regulator



■u upravnom pravcu pomoću vučnih sipkim 
i ugaone poluge n, po vratilu točka sa lo
paticama, pa tako taj tulac pomoću viljuš- 
kaste poluge k pomern u radialnem pravcu 
upravljački rukavac d (t. j. upravljački cen
tar).

Kod ovog načina regulisanja odpadaju 
pomenuti gubitci u dejstvu pogonske maši
ne, a pored toga, kako su pokazali računi 
i opiti, radi točak sa lopaticama pri tako 
uveličanom opterećenju pri regulisanju pre
ma ovom pronalasku i hidraulično povolj
nije, jer je njegov stepen dejstva veći pri 
normalnom broju okretaja, koji se postiže 
ekscentriciletom, nego li kod većeg eks- 
centriciteta upravljačkog centra a pri sma
njenom broju okretaja.

Jedno daljnje preimućstvo sastoji se u 
tome što i pri pravom kursu broda kod 
promene otpora plovenja usled vetra, valo- 
-va ili sličnog, regulator postavlja točak sa 
lopaticama uvek automatski na onaj eks- 
centricitet, koji daje najpovoljnije iskoriš- 
ćavanje dejstva pogonske mašine.

Pa i pri reversiranju ili vožnji natrag (o- 
kretanju pogonskog pravca 170°) očigledno 
je preimućstvo automatskog regulisanja u- 
pravljačkog centra. Ovde kad se upravljač 
prebaci za vožnju n trag, upravljački cen
tar iz početka t. j. dok se brod još kreće 
dalje bez smanjivanja brzine — postavlja 
se regulatorom samo na mali ekscentricitet, 
koji opet spaja potpunu moć pokretačke 
mašine sa najpovoljnijim hidrauličnim isko- 
rišćavanjem. U koliko brod usporava svoju 
brzinu, regulator uveličava automatski eks
centricitet, tako da u svakom trenutku vož
nje nazad dejstvuje najveća sila za vraća
nje natrag, koja se u opšte može iskoristiti 
od datog mašinskog postrojenja. Time se 
uspeva, da se brod, koji je snabdeven toč
kom sa lopaticama, koji se reguliše prema 
ovom pronalasku, može u znatno kraćem 
odstojanju da zaustavi.

Podesnim obrazovanjem regulatora mo
guće je da se reverziranje izvede bez pe
rifernog okretanja za 180° tako, da regula
tor pomakne upravljački centar u radialnom 
pravcu na diametralno suprotnu stranu, kad 
se neki pomerljiv orgr.n regulatora rukom 
prebaci iz položaja „napred" u položaj 
„natrag".

Prema ovom pronalasku može se točak 
sa lopaticama regulisati i tako, da se obe 
komponente pomeranja upravljačkog cen
tra (radialno i periferno pomeranje) vrše 
automatski. To se upotrebljava preimućstve- 
no tako, da dve razne vodiljne veličine utiču 
na regulisanje točka sa lopaticama. Kao 
takav primer izvođenja navešćemo jedan 
brod sa točkom sa lopaticama kod koga 
se radialno pomerenje vrši, kao što je o

pisano, u automgtskoj zavisnosti od broja 
okretaja, ali istovremeno se periferno po
meranje (upravljanje kursa) vrši takođe a- 
utomatski pomoću brodskog kompasa. Kod 
takvog broda treba samo da se udesi do
vod goriva za pogonsku mašinu na kon
stantno opterećenje, dok se ceo tok kreta
nja broda i krmarenja broda automatski 
udešava u dotičnom slučaju postavljenim 
uslovima.

Kao daljni primer izvođenja navešćemo 
instalaciju prema ovom pronalasku, na toč
ku sa lopaticama, koji se ugrađen u zatvo
renoj kućici, upotrebljava kao vodena tur
bina. Neka se ovde radi primera opet samo 
radialno pomeranje upravljačkog centra vrši 
automatskim regulatorom, dok periferno po
meranje u opšte nije predviđeno. Taj regu
lator može da stoji pod uticajem dejstva, 
broj okretaja, nivoa vode ili pod nekom 
drugom vodiljnom veličinom, koja je me- 
rodavna za rad.

Točkovi sa lopaticama opisane vrste, koja 
se upotređljavaju kao turbine u zatvorenoj 
ogradi, dejstvuju tako, da potrošnja vode i 
dejstvo rastu ili opadaju sa ekscentricite- 
tom upravljačkog centra. Prama tome je 
postupak za regulisanje prema ovom pro
nalasku radi toga, što se upravljački cen
tar pomera zavisno od broja okretaja, po
desan da se postigne tačno regulisanje i 
sa brzim dejstvom, pri čemu treba tako 
malo teških delova za regulisanje, da se 
pomera, da su moguće vrlo velike radne 
brzine kod regulacionih servo-motora.

Ako se s druge strane regulator podvrg
ne na podesan način promenama nivoa vo
de, onda ova instalacija omogućava auto
matsko prilagođavanje količine vode, koja 
stoji na raspoloženju, a da se voda, koja 
teče ka kolu ne zagušuje, t. j. da se ne 
sprovodi k'oz razne poprečne preseke.

Menjanje ekscentriciteta upravljačkog cen
tra kod turbine sa točkom sa lopaticama 
znači u daljnjem pogledu menjanje brzine 
okretanja (t. j. specifičnog broja okretaja 
ns) turbine. Ako na automatski regulator 
koji pomera upravljački centar utiče na po
desan način neka vodiljna veličina koja po
kazuje meru korisnog pada, tako da se do- 
bija turbina, kod koje jedan i isti konstan
tan broj okretaja glavnog vratila sačinja
va „normalni broj okretaja" i pri velikim 
promenama i padu. Takva turbina je naro
čito podesna za iskorišćavanje vodenih sna
ga malog pada sa vrlo promenljivim padom, 
pa daje i kod takvih raznih uslova, koji su 
se mogli sa dc sad poznatim konstrukcija
ma samo nepotpuno savladati, skoro nepro- 
menljiv stepen dejstva.

Kod upotrebe instalacije prema ovom pro
nalasku zakola sa lopaticama,koja rade kto



pumpe ili kompresori, posiiže se, da se vi
sina pumpanja i količina pumpanja udeša- 
vaju nezavisno od postavljenih zahteva, po- 
meranjem položaja upravljačkog centra. lz- 
begava se mnogo upotrebljavano ugušiva- 
nje, koje prouzrokuje velike gubitke i po
stiže se velika sposobnost prilagođavanja 
pumpe na pr. na promenljivu visinu pum
panja.

Prirodno je, da je i kod turbina, pumpi 
i kompresora moguće da se uprvljački cen
tar pomera automatski i u perifernom prav
cu ili da se upravljački centar stavi u kre
tanje, koje je složeno iz jednog radialnog 
i jednog perifernog kretanja, ili pak da se 
radialna i periferna komponenta pomeranja 
proizvedu od dve razne vodiijne veličine.

Patentni zahtevi:
1. Naprava za upravljanje lopatičnim (oč

kovima, čije se lopatice za vreme okreta
nja točka kreću relativno prema točku u 
osama okretanja, koje leže sasvim ili pri
bližno paralelno prrma osi točka, pri če
mu se relativno kretanje lopatica prema 
točku može menjati, za vreme rada, za sve 
lopatice zajednički, pomeranjem jednog u- 
pravljačkog centra, za pokretanje plovnih ili 
vazdušnih voznih sredstava, turbina, pumpi, 
kompresora i t. d. naznačena time, što se 
upravljački centar, koji je u zavisnosti od 
jedne za pogon merodavne vodiijne veliči
na, pomera jednim automatskim regulato
rom, koji se stavlja u dejstvo promenama 
ove vodiijne veličine.

2. Naprava prema zastevu 1, naznačena 
time, što ja upravljkčki centar lopatičnog 
točka spojen sa dva automatska regulatora 
tako, da je jedna komponenta pomeranja 
upravljačkog centta (na pr. radialno pome-

ranje) pod dejstvom jednog automatskog 
regulatora, a druga komponenta pomeranja 
(na pr. periferno pomeranje) pod dejstvom 
drugog automatskog regulatora, pri čemu 
se svaki od oba regulatora stavlja u dej
stvo zavisno od menjanja po jegne od dve 
merodavne vodiijne veličine.

3. Naprava prema zahtevu 1 ili 2, za po
kretanje plovnih ili vazdušnih prevoznih 
sredstava, kod kojih se upravljački centar 
u većim delom perifernom pravcu pomera 
rukom ili u automatskoj zavisnosti nekog 
upravljačkog aparata (kompasa ili sličnog) 
za krmarenje voznog sredstva, naznačena 
time, što je jedan automatski regulator br
zine spojen sa upravljačkim centrom, pa 
proizvodi većim delom radialno pomeranje 
upravljačkog centra na takav način, da br
zina okretanja lopatičnog točka ostaje sa
svim ili približno konstantna.

4. Naprava prema zahtevu 1 za turbine, 
pumpr, kompresore i slično, kod kojih se 
upravljački centar pomera većim delom u 
radialnem pravcu, naznačena time, što je 
jedan automatski regulator spojen sa u- 
pravljačkim centrom pa proizvodi pomera
nje upravljačkog centra zavisno od broja 
okretaja, od dejstva, od jednog ili više ni
voa vode i t. d.

5. Naprava prema zahtevu 4, naznačena 
time, što automatski regulator utiče na po
ložaj upravljačkog centra u takvoj zavisno
sti od trenutnog iznosa korisnog pada (odn. 
visine pumpanja) da se pri potpuno ili pri
bližno konstantnom broju okretaja lopatič
nog točka udešava njegov specifični brej 
okretaja prema promenama visine pritiska, 
a prema najpovoljnijim hidrauličnim uslo- 
vima.
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