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Poznali su lokovi sa lopaticama, za vo-
du i vazduh, a koji mogu da sluie kao ma-
Sine za snagu ili kao organi za pokretanje,
a kod kojih se lopalice za vreme okretanja
focka pokrecu oko osa okrefanja, koje le-
ze sasvim ili priblizno paralelno prema osi
focka. Relativno kretanje lopalica prema
tocku prisiljava ovde jedan mehanizam, koji
ima jedan pomerljiv organ, ¢ija pomeranja
menjaju kretanje lopalica relativno prema
focku i prema vodenoj struji a lime me-
njaju i hidrauli¢no dejstvo tocka.

U nastavku opisuje se jedan primer u-
polrebe lakvog tocka sa lopaticama kao
organ za pokrefanje jednog plovnog objekta.
Kad se to¢ak ugradi sa upravnim vratilom
(vidi prilozenu sliku) cnda je moguée da
Se€ poznatim sredstvima ulice na krelanje
!Opailca relativno prema toéku tako, da pro-
izvedena snaga u jednoj horizontalnoj ravni
uzima razne veli¢ine i razni pravac, pri &e-
mu se to€ak okreée dalje uvek uistom smi-
slu okretanja. Prema tome je takvim tog&-
kom sa lopalicama mogunée da se jedan brod
pokrece, istovremeno krmari i od slugaja
do slutaja da se vozi nalrag.

Pri tome pokrece lopatice relativno pre-
ma tocku jedan upravljacki mehanizam, koji
ima jedan pomerljiv organ, od &ijeg polo-
Zaja zavisi krelanje lopalica i €&ijim se po-
meranjem fo kretanje lopatica menja zajed-
ni¢ki za sve lopatice. Taj pomerljiv organ
moze prema sredstvima, koja se upotreb-
ljavaju za proizvodnju ralativnog krefanja

lopatica, da ima razli¢ite konstruklivne o-
blike. On se moze kod mehani¢kog pokre-
tanja lopatica saslojali iz ekscentriénog 3i-
pa, jednog prstena, jedne krivinske pulanje
ili slicnog. Kad se lopatice pokreéu naro-
¢ilim motorima (na pr. elektri¢nim molori-
ma ili motorima za te&nost ili motorima na
sabiven gas), moZe pomerljiv organ, da se
smesli i izvan tocka s lopalicama, pa da
se obrazuje kao elektricni hidrauliéni ili
pneumalicki razvodni organ. Ovaj pomer-
ljiv organ zvec¢emo u nastavku nezavisno
od njegovog konstruktivhog oblika i neza-
visno od njegovog mesta u prostoru, radi
kratkoée ,upravljacki centar®,

Pomeranjem upravljaékog centra mozZe se
relativno kretanje lopatica prema totku me-
njati na dva nacina; ta se oba menjanja vr-
8¢ kod mehanitkog pokretanja lopalica,
gde je upravljacki centar obrazovan kao
ekscentri¢ni $ip, prsten ili sliéno, time, &to
se upravljacki centar u jednom slu&aju spro-
vodi u krugu oko lockovog sredista a w
drugom slucaju naprotiv pomera se u radial-
nom pravcu pa se poslavlija na razne eks-
cenfricitete.

U prvom slucaju, koji ¢e u nastavku biti
kratko nazvan ,periferno pomeranje uprav-
ljackeg centruma®, oslaje relativno kreta-
nje lopatica prema to¢ku nepromenljivo, sa-
mo su mesta podjednakog relativnog polo-
Zaja lopatlica, préema to¢ku s obzirom na pro-
stor, koji miruje, za isli ugao izmaknula, za
koji je ugao pomaknut upravljacki centrum,
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U drugom slucaju, koji ¢e se u nastavku
zvali ,radialno pomeranje upravljoCkog cen-
truma“, menja se velicina relativnog kreta-
nja lopatica obzirom na tocak.

Za kinemalicko reSenje menjanja zakona
kretanja kod lopatica ne mora se dvodi-
menzijilno pomeranje tacno razdelili u jed-
nu radialnu i jednu periernu komponentu,
ipak ¢e se mehanizam z- pomeranje uprav-
ljackog centra, preimucstveno obrazovati
tako, da jedan deo kretanja proizvodi ve-
¢éim delom radialn2, a drugi deo krefanja
vecim delom periferno pomeranje. Radi to-
ga ¢e se u nastavku obe komponeole po-
meranja upravljackog cenlra zvali u opsle
kao radialno i periferno pomeranje, cime
se podrazumeva, da dolicni deo krelanja
proizvodi veéim delom radialno odn. veéim
delom periferno pomeranje, U narocilim
slu¢ajevima mogu se obe komponente kre-
tanja prema odredenim zakonima kombino-
vali u jedno jednodimenzijalno krelanje za
pomeranje.

Hidrauli¢no dejstvo tog pomeranja je fa-
kvo, da na primer kod jednog broda, koji
se jo3 ne kreée periferno pomeranje uprav-
ljackog centra proizvodi odgovaraju¢e po-
mercnje pravca sile, a radialno pomersnje
uprdvijdn.kog centra proizvodi 1m,n]an}e ja-
Cine pokretacke sile,

Predmel pronalaska je jedna naprava za
upravljanje fakvim tockovima salopaticama,
koje se u tome s sloji, 5lo se upravljacki
centar koji je u zavisnosti od jedne za po-
gon merodavne vodiljne veli¢ine, pomera
jednim aulomatskim regulatorom, koji se
stavlja u dejstvo promenama ove vodiljne
velicine,

Kod upotrebe focka sa lopaticama kao
sredsivo za pokrelanje broda, pomenula vo-
diljna veli¢ina je preimucstveno broj okre-
tanja tocka sa lopalicamua. Onda se dejsivo
automalskog regulalora sastoji u tome, da
ulice na pokrelacku maSinu da radi uvek
sa konstantnim ili sa priblizno konstantnim
brojem okretaja.

Nacin dejstva opisaéemo na primeru jed-
nog focka sa lopalicama, ¢iji se upravljacki
centar moZe pomerati i u radlalnom iu pe-
rifernom pravcu. Opisacemo, kod jednog
broda sa fakvim to¢kom salopaticama, slu-
¢aj, koji naslaje kod krmarenja, kad brod,
koji plovi, Zeli da izbegne neku zapreku,
koja se pojavi. Krmar mora upravljacki cen-
tar da pomekne za toliko, da menjanje pray-
ca pogonske sile okrene brod v Zeljeni pra-
vac. Ali sad bi znatno periferno pomeranje
upravljackog cenfra, pri podjednakoj eks-
centri¢nosti, bez instalacije prema ovom
pronalasku, zahlevalo znatno pojatanje po-
gonske moéi, ako se tolak ima dalje
da okrece istim brojem okrefanja. Poslo

pogonska mas$ina nije u slanju da da ovaj
visak moéi, tako bi nastalo opadanje broja
okretaja. Sa tim opadanjem s jedne strane
je kod vecine pogonskih ma3ina koje do-
laze u obzir, a koje rade sa konstantnim
okretnim momentom, u vezi opadanje po-
gonske moci, koje je od prilike proporci-
onalno smanjenju broja okrefaja, a s druge
sirane jo$ jace opadanje pogonske modi
usled toga, Sto se pogorSava slep n dej-
stva pogonske ma$ine Na posletku tako
smanjena pogonska moé jo§ se nepolpu-
nije iskoris¢ava radi pogor$anja hidraulic-
kog stepena dejstva kod toéka sa lopaticama.

Ti se nedoslalci izbegavaju kod reguli-
sanja prema postupku po ovom pronalasku
time, §to se na primer radialno pomeranje
upravljackog centra stavija tako pod dej-
stvo jednog regulatora brzine, da taj regu-
lator pri veéem broju okrelanja nasloji da
uvelita ekscenlricitel, a pri opadanju brois
nasloji da ga umanji. Posto je kod jednog
i istog toctka sa lopalicama, pod inace jed-
nakim prilikama, uveliCavanje ekscentrici-
teta u vezi sa uveliCavanjem prijemu moéi,
postavlja regulator, koji tako dejstvuje, u-
pravljacki centar aulomatski uvek na tolitu
meru ekscentriciteta, kod koje s> pod da-
tim hidraulicnim prilikama ba$ iskoiiScuje
puna pogonska mocé pri odrzavanju normel-
nog broja okretaja.

Radi toga je kod gore opisanog krmarc-
nja kod inslalacije prema ovom pronalasku,
rukom izved-no periferno pomeranje uprav-
ljackog cenlra, u vezi sa automatski izve-
denim radialnim pomeranjem upravlj-Ckog
centra, pri ¢emu regulator odrzava ekscen
tricitet uvek na onoj veli¢ini, kod koje mo-
Ze pogonska masSina jos laman da se o-
kreé¢e sa svojimnormalnim broiem okretaja.

Na slici je radi primera predstavljena je-
dna instalacija za izvodenje ovog postupka
za regulisanje, kod koje se radialno pome-
ranje upravljackog cenira vr3ipod ulicajem
regulstora, a periferno pomeranje rukom.
Na kraju vralila a postavljen je tocak b sa
lopaticama ¢, €ije su ose paralelne. U lo¢-
ku b smeslen je upravljatki mehanizam za
pokretanje lopatica, ¢iji je upravljacki cen-
tar predstavljen rukavcem d, koji 3iréi iz
tocka. Taj je rukavac d poslavljen tako, da
se moze pomerali u radialnom pravcu po
vodiljnoj 3ini e. Sina e je pricvis¢ena na
delu f, koji se moze okretati oko vralilaa,
a koji saCinjava glavéinu zup&anika g, koji
zahvata u zup&anik h i moZe se okretati kr-
manim tokom i. Tako je periferno pome-
ranje upravljatkog cenira moguée pomoéu
krmanog tocka.

Upravljacki rukavac d obuhvata pored fo-
ga viljuskasta dvokraka poluga k, ¢iji drugi
kraj zahvata fulac I, koji pomera regulator



-u upravnom pravcu pomocu vucnih $ipkim
i ngaone poluge n, po vratilu tocka sa lo-
palicama, pa tako laj tulac pomocu viljus-
kaste poluge k pomera u radialnom pravcu
upravljacki rukavac d (. j. upravljacki cen-
tar).

i)(od ovog nacina regulisanja odpadaju
pomenuti gubilci u dejstvu pogonske masi-
ne, a pored toga, kako su pokazali racuni
i opiti, radi tocak sa lopaticama pri tako
uvelicanom oplerecenju pri regulisanju pre-
ma ovom pronalasku i hidrauli¢cno povolj-
nije, jer je njegov stepen dejstva veéi pri
normalnom broju okretaja, koji se postize
ekscentricitelom, nego li kod veéeg eks-
cenlriciteta upravljackog cenlra a pri sma-
njenom broju okretaja.

Jedno daljnje preimucsivo sastoji se u
fome Sto i pri pravom kursu broda kod
promene olpora plovenja usled vetra, valo-
va ili sli¢nog, regulator postavlja tocak sa
lopaticama uvek automatski na onaj eks-
.cenlricitet, koji daje najpovoljnije iskoris-
¢avanje dejstva pogonske maSine.

Pa i pri reversiranju ili voznji natrag (o-
kretanju pogonskog pravca 170°) ocigledno
“je preimucstvo automatskog regulisanja u-
pravljackog centra. Ovde kad se upravljaé
prebaci za voZnju n-trag, upravljacki cen-
tar iz poceltka 1 j. dok se brod jo§ krece
dalje bez smanjivanja brzine — postavlja
se regulalorom samo na mali ekscentricitet,
koji opel spaja polpunu moé¢ pokrelacke
masine sa najpovoljnijim hidrauli¢nim isko-
riscavanjem. U koliko brod usporava svoju
brzinu, regulator uvelicava automalski eks-
centricilet, tako da u svakom trenutku voz-
nje nazad dejstvuje najveca sila za vraca-
nje natrag, koja se u opste moze iskoristiti
od datog ma3inskog postrojenja. Timie: se
uspeva, da se brod, koji je snabdeven to¢-
kom sa lopalicama, koji se reguliSe prema
ovom pronalasku, moZe u znalno kraéem
-odslojanju da zauslavi.

Podesnim obrazovanjem regulatora mo-
guée je da se reverziranje izvede bez pe-
rifernog okretanja za 180° tako, da regula-
tor pomakne upravljecki centar uradialnom
pravcu na diametralno suprotnu stranu, kad
se neki pomerljiv orgen regulatora rukom
prebaci iz poloZaja ,napred“ u polozaj
»natrag®.

Prema ovom pronalasku mozZe se tocak
sa lopaticama regulisali i tako, da se obe
komponenle pomeranja upravljalkog cen-
tra (radialno i periferno pomeranje) vre
automatski. To se upotrebljava preimuéstve-
no tako, da dve razne vodiljne veli¢ine uticu
na regulisanje to¢ka sa lopalicama. Kao
fakav primer izvodenja nave3¢emo jedan
brod sa to¢kom sa lopaticama kod koga
_ge radialno pomerenje vr$i, kao Sfo je o-

pisano, u automgtskoj zavisnosti od broja
okrelaja, ali istovremeno se periferno po-
meranje (upravljanje kursa) vrdi takode a-
ulomatski pomoc¢u brodskog kompasa, Kod
takvog broda freba samo da se udesi do-
vod goriva za pogonsku maSina na kon-
stanlno optereéenje, dok se ceo tok kret.-
nja broda i krmarenja broda sulomatski
udesava u doli¢nom slucaju postavljenim
uslovima.

Kao daljni primer izvodenja nave$éemo
instalaciju prema ovom pronalasku, na to¢-
ku sa lopalicama, koji se ugraden u zalvo-
renoj kuéici, upotrebljava kao vodena tur-
bina. Neka se ovde radiprimera opet samo
radialno pomeranje upravljackog centra vrsi
automatskim regulatorom, dok periferno po-
meranje u opsle nije predvideno. Taj regu-
lator moZe da stoji pod uticajem dejstva,
broj okrelaja, nivoa vode ili pod nekom
drugom vodiljnom veli¢inom, koja je me-
rodavna za rad.

Tockovi sa lopaticama opisane vrsle, koja
se upotre6ljavaju kao turbine u zatvorenoj
ogradi, dejstvuju tako, da polro$nja vode i
dejstvo rastu ili opadaju sa ekscentricite-
tom upravljatkog centra. Prama tome je
postupak za regulisanje prema ovom pro-
nalasku radi toga, §to se upravljacki cen-
far pomera zavisno od broja okretaja, po-
desan da se postigne ta¢no regulisanje i
sa brzim dejstvom, pri ¢éemu treba tako
malo teSkih delova za regulisanje, da se
pomera, da su moguée vrlo velike radne
brzine kod regulacionih servo-molora.

Ako se s druge strane regulator podvrg-
ne na podesan nacin promenama nivoa vo-
de, onda ova instalacija omoguéava auto-
malsko prilagodavanje kolicine vode, koja
sfoji na raspoloZenju, a da se voda, koja
tece ka kolu ne zagu3uje, t. j. da se ne
sprovodi kroz razne popreéne preseke.

Menjanje ekscenfriciteta upravljackog cen-
tra kod turbine sa tolkom sa lcpalicama
znaci u daljnjem pogledu menjauje brzine
okretanja (f. j. specifitcnog broja okrelaja
ns) lurbine. Ako na automatski regulator
koji pomera upravljacki centar uli¢e na po-
desan nacin neka vodiljna veli¢ina koja po-
kazuje meru korisnog pada, tako dase do-
bija turbina, kod koje jedan i isti konstan-
tan broj okrelaja glavnog vratila sacinja-
va ,normalni broj okretaja“ i pri velikim
promenama i padu. Takva turbina je naro-
¢ito podesna za iskoriséavanje vodenih sna-
ga malog pada sa vrlo promenljivim padom,
pa daje i kod takvih raznih uslova, kojisu
se mogli sa do sad poznalim konstrukcija-
ma samo nepolpuno savladali, skoro nepro-
menljiv stepen dejstva.

Kod upotrebe instalacije prema ovom pro-
nalasku za kola sa lopaticama, koja rade kco



pumpe ili kompresori, postize se, da se vi-
sina pumpanja i kolicina pumpanja udesa-
vaju nezavisno od postavljenih zahteva, po-
meranjem polozaja upravljackog centra. lz-
begava se mnogo upoirebljavano ugusiva-
nje, koje prouzrokuje velike gubitke i po-
slize se velika sposobnost prilagodavanja
pumpe na pr. na promenljivu visinu pum-
panja.

Prirodno je, da je i kod turbina, pumpi
i kompresora moguée da se uprvljacki cen-
tar pomera automalski i u perifernom prav-
cu ili da se upravljacki centar stavi u kre-
fanje, koje je sloZzeno iz jednog radialnog
i jednog perifernog kretanja, ili pak da se
radialna i periferna komponenia pomeranja
proizvedu od dve razne vodiljne veliCine.

Patentni zahtevi;

1. Naprava za upravljanje lopalicnim to¢-
kovima, &ije se lopatice za vreme okreta-
nja tocka krecu relalivno prema tocku u
osama okretanja, koje leze sasvim ili pri-
blizno paralelno prema osi tocka, pri Ce-
mu se relativno kretanje lopatica prema
fo¢ku moze menjali, za vreme rada, za sve
lopalice zajedni¢ki, pomeranjem jednog u-
pravljackog cenira, za pokretanje plovnih ili
vazdudnih voznih sredstava, turbina, pumpi,
kompresora i I d. naznacena time, 3lo se
upravljacki centar, koji je u zavisnosli od
jedne za pogon merodavne vodiljne veligi-
ne, pomera jednim automatskim regulato-
rom, koji se stavlja u dejsivo promenama
ove vodiljne veli¢ine.

2. Naprava prema zastevu 1, naznaena
fime, &to ja upravljkéki centar lopalitnog
tocka spojen sa dva aulomatska regulatora
tako, da je jedna komponenta pomeranja
upravljackog centla (na pr. radialno pome-

ranje) pod dejslvom jednog automatskog
regulatora, a druga komponenta pomeranja
(na pr. periferno pomeranje) pod dejstvom
drugog automaltskog regulatora, pri cemu
se svaki od oba regulatora slavlje u dej-
stvo zavisno od menjanja po jegne od dve
merodavne vodiljne veli¢ine.

3. Naprava prema zahtevu 1 ili 2, za po-
kretanje plovnih ili vazdusnih prevoznih
sredstava, kod kojih se upravljacki cenlar
u veéim delom perifernom praveu pomera
rukom ili u autlomatskoj zavisnosli nekog
upravljackog aparata (kompasa ili sli¢nog)
za krmarenje voznog sredslva, naznaclena
fime, 3to je jedan aulomalski requlator br-
zine spojen sa upravljackim centrom, pa
proizvodi ve¢im delom radialno pomeranje
upravljackog cenira na takav nacin, da br-
zina okrelanja lopatiénog tocka ostaje sa-
svim ili priblizno konstantna.

4. Naprava prema zahtevu 1 za turbine,
pumpe¢, komprasore i sli¢no, ked kojih se
upravljacki centar pomera veéim delom u
radialnom pravcu, naznacena lime, Slo je
jedan automatski regulator spojen sa u-
pravljackim cenfrom pa proizvodi pomera-
nje upravljatkog centra zavisno od broja
okretaja, od dejstva, od jednog ili vise ni-
voa vode i t. d.

5. Naprava prema zahlevu 4, naznaCena
time, Slo automalski regulator utice na po-
lozaj upravljatkog centra u takvoj zavisno-
sti od trenulnog iznosa korisnog pada (odn.
visine pumpanja) da se pri potpuno ili pri-
blizno konstantnom broju okretaja lopatic-
nog tolka ude3ava njegov specificni broj
okrelaja prema promenama visine pritiska,
a prema najpovoljnijim hidrauliénim uslo-
vima,
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