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Naprava za upravljanje izvesnog pokretnog masinskog dela.

Prijava od 23 jula 1932.

Vazi od 1 decembra 1932.

Trazeno pravo prvenstva od 25 jula 1931 (Nemacka).

Ovaj se pronalazak odnosi na napravu
za upravljanje izvesnog pokretnog masin-
skog dela, Ciji smer kretanja podleZi izves-
noj promenti,

P pronalasku takva naprava, da bi se
za teSke masinske deiove cmogudio brz
pocetak kretanja, biva izvedena prema sle-
decem. lzvesna pogonska maSina (kakav
elektromotor, parna masina, ili t. sl.) koja
se trajno obrée, dodeljuje uzajamno cdgo-
varaju¢im tockovima dvaju diferencijainih
zupéanih mehanizama jednake brojeve o-
brtanja. Dve csovine od kojih je svaka po-
gonjena jednim od ova dva diferencijalna
mehanizma tako dejstvuju na treéi diferen-
cijalni mehanizam, kcji je vezan sa masin-
skim delom, da se masinski deo pri jedna-
kim brojevima obrtaja obeju osovina na-
lazi u miru, Upravljajuéi mehanizam je sa
oba prvo pomenuta diferencijaina meha-
nizma elektricnp i mehanicki tako spo-
jen, da broj obrtaja jedne ili druge od po-
menutih dveju osovina moZe biti menjay,
usled ¢ega masinski deo biva pcbuden da
se ckrece u jednom iii u drugom smeru.

Jedan obfik izvodenja naprave se dobi-
ja, ako upravljajuéi mehanizam biva snab-
deven sa dva motora, koji se, svaki, mo-
gu obrtati samo u jednom i istom smeru,
ii svaki se moZze spajati sa jednim od oba
prvo pomenuta diferencijalna mehanizma
1 naizmeniéno se mogu ukljuéivati,

Umesto cha motora moZe biti predviden
i samo jedan prekljuéni motor koji je u

vezi sa oba prvo pomenuta diferencijalna
mehanizma. Izmedu ovog preklju¢nog mo-
tora i svakcg od oba diferencijalna meha-
nizma biva podesno ukijufen spojnik koiji
dejstvuje samo v jednom smeru obrtanja,
tako, da prekljuéni motor svagda moze
uticati samo na jedan od oba diferencijal-
na mehanizma, i to prema svome smeru
obrtanja jedan ili drugi.

Crugi oblik izvodenja naprave se dobi-
ja, ako upravljajuéi mehanizam u cilju uti-
canja na oba prvo pomenuta diferencijal-
na mehanizma biva snabdeven i jednim
kocnickim uredajem. Podesno ovaj koénig-
ki uredaj biva snabdeven sa dve kotnice
koje megu biti upravijane i sa dve ko&nice
koje trajno dejstvuju, od koijih koé&nica
obe poslednje imaju slabije koc¢nitko dej-
stvo nc obe prve i svaka od obeju prvih
kotnica i obeju poslednjih ko&nica dejstvu-
je na jedan od oba prvo pomenuta diferen-
cijalna mehanizma. Pri tome cbe kotnice
koje se mogu upravljati, moraju biti tako
upravljene, da naizmenitno jedan ili drugt
od oba diferencijaina mehanizma moZe
biti izuzet od uticaja pripadajuce kocnice,
dok obe trajno dejstvujuc¢e ko&nice sluze
tome, da svaka pri popustanju pripadajuce
kotnice, koja se moZe upravljati, moZe
dvrste drzati csovinu, keja je pogonjena
pripadaju¢im diferencijalnim mehanizmom.
Za stavljanje u dejstvo obe koénice koje
se mogn upravljati, bivaju Korisno upo-
trebljeri elektromagneti, koji podesno mo-
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gu biti upravijani zajednickim clanom za
podeSavanje.

Da bi se spretilo kretanje raznih pred-
videnih diferencijalnih mehanizama, i da
bi se moglo izvesti upravljanje pomocu
malih sila, moraju na podesnim mestima
bitj postavljeni automatski zapre&ujuéi me-
hanizmi.

Nacrt pokazuje Sematicki tri primera iz-
vedenja naprave koja je izvedena po pro-
natasku, i to sl. 1 pokazuje jedan primer
izvodenja, kod kojeg upravljaju¢; mehani-
zam sadrZi dva motora sa nepromenijivim
smerom obrtanja, Sl. 2 pokazuje primer
izvodenja, kod kojeg je upravljajué¢i me-
hamizam snabdeven prekljuénim motorom,
i si. 3 do 5 pokazuju jedan primer izvcde-
nja, kod kojeg upravijajué¢i mehanizam sa-
drzi ko¢nicki uredaj. Pri fome je si. 4 de-
limican izgled, gledano u smeru strele
IV—I1V, g sl. 5 presek po liniji V—V iz sli-
ke 3.

Kod primera izvodenja po si. 1 na oso-
vini se nalazi poluga 2, koja obrazuje ¢lan
za podesavanje i biva pokretana rukom.
Na istoj osovini 1 se nalazi ¢lan za dote-
rivanje Koji treba zamisliti da je spojen sa
doticnim teskim maSinskim delom koji tre-
ba da se pomera, i koji je u nacrtu pret-
stavljen samo konusnim zup&anikom 3. Na
teonoj povrsini konusnog zupcanika 3 se
nalaze dve pclukruzne kontakine Sine 4 1
5, od kojih je Sina 4 pcmodéu sprovodnika
6 prkljucena na mali upravljajuéi motor 7,
a Sina 5 pomocu odgovarajuéeg sprovod-
nika 8 je prikljucena na upravljajuéi mo-
tor 9. Cian 2 za podeSavanje nosi klizn
kontakt 10, koji moZe da klizi po Sinama
4 i 5 i pomocu sprovednika 11 je priklju-
&en na jedan pol izvora 12 struje. Od dru-
gog pola izvora 12 struje vode sprovodni-
ci 13 i 14 ka slobodnim prikljuécima elek-
tromotora 9 i 7.

Mctori 7 | 9 siuZe za upravljanje meha-
nizama, dakle su male snage, priblizno is-
pod 0.2 Ps. Za proizvodenje pogonske e-
nergije sluZi teski elektromotor 15, koji bi-
va napajan sa izvcra 16 struje i trajno se
obrée. Njegova osovina 17 pogoni, preko
dva puZeva mehanizma 18 i 19, dve osovi-
ne 20 i 21, koje se cbréu istim brojem obr-
taja. Osovine 20 i 21 pogone svaka po je-
dan glavni to¢ak 22 j 23 od diferencijalnih
mehanizama 24 i 25. Naspramno ieZeci
ghavni zupéanici 26 i 27 diferencijalnih me-
hanzama se nalaze na 3upljim osovinama
28 1 29, koje mogu biti pogonjene uprav-
ljajuéim motorima 7 i 9. Kutije koje nose
planetne zup&anike 32 i 33 diferencijalnih
mehanizama2, vezane st sa osovinama 34 i
35, kcje preko puzevog mehanizma 36 i 37
pogone oba medusobno naspramno naia-

zeCa se glavna zupcanika 38 i 39 treceg di-
ferencijalnog mehanizma 40.

Kutija koja nosi planetne zupcanike 41
ovog mehanizma, &vrsto je vezana sa ko-
nusnim zupcanikom 42, koji preko konus-
nog zupcanika 43 pogoni ¢lan 3 za dote-
rivanje.

Uredaj radi prema sledecem:

U ucrtanom poloZzaju mira podeSavajuéi
¢lan 2 svojim kontaktom 10 ne dodiruje ni
jednu od kontaktnih Sina 4 i 5 i upravija-
juci se motori 7 i 9 nalaze u miru, a time
1 glavni zup&anici 26 i 27 diferencijalnih
mehanizama 24 i 25. Pogonski ' motor 15
trajno radi i pogoni osovine 20 i 21 i, po-
sto su glavni zupcanici 26 1 27 u miru, po-
goni i osovine 34 i 35 sa polovinom bro-
ja obrtaja. Ovo kretanje biva ponisteno
pomocu glavnih zupcanika 38 i 39 diferen-
cijalnog mehanizma 40 j konusni zupcanik
42 a usled toga j &lan za doterivanje se
nalaze u miru. Ako na primer ¢lan 2 za
podesavanje bude iz ucrtanog poloZaja
pomeren u leve, to biva zatvoreno Kolo
struje za elektromotor motor 7, preko kon-
takfa 10 i Sine 4. Usled toga se glavni zup-
canik 26 mehanizma 24 stavlja u obrtanje
i broj obrtaja osovine 34 biva promenjen
u odnosu na broj obrtaja osovine 20, dakle
i u odnosu na broj obrtaja osovine 35.
Usled toga razlika izmedu broja obrtaja
elavnih zup&anika 38 i 39 nije viSe nula, 1
konusni zupcéanik 42 se obrée odgovara-
juéj raziici. Time ¢lan 3 biva stavljen u
obrtanje i kreée se dotle, dok kontakina
%ina 4 ne napusti klizni kontakt 10. Time
je Clan za doterivanje izveo kretanje Koje
odgovara izvedenom pomeranju &lana za
podeSavanie.

Kod pravilnog izbora smera obrtanja
glavnth zuplanika 26 i 27 diferencijalnih
mehanizama 24 i1 25 nije potrebna nikako-
va energija izuzev za saviadivanje trenja.
Smer obrtanja mora pri tome biti tako
izabran, da se zupanici 26 i 27 za vreme
procesa pcdesavanja obréu u suprotnom
smeru cd obrtanja osovina 34 i 35. Moto-
ri 7 ¥ 9 mogu dakle biti izabrani veoma
mali, i prema tome za veoma kratko vre-
me dostizu svoj puni broj obrtaja, i daju
se nenosredno ukljufiti, a da na kontakti-
ma 4, 5 i 10 ne nastupi vatra od ukljuci-
vanja. Ukupna energija koja je potrebna
za prekljudivanja ¢&lana 3 za doterivamje,
biva davana glavnim motorom 15, koj,
posto se trajno obrée, moZe biti izabran
preizvoljno velikim.

Upravljajué¢i motori 7 i 9, po sl. 1, mo-
gu, kao Sto pokazuje sl. 2, biti zamenjeni
prekljuénim motorom 7', Koji se prema
podeSenosti &lana za podeSavanje, na $ini



4 ili 5 obrée na desno ili na ievo. Izmedu
svakog od oba puzeva mehanizma 30 i 31
i motora 7' ukljucen je spojnik koji dej-
stvuje samo u jednom smeru, na primer
kandZzasti spojnik 60 odnosno 61. Prema
smeru obrtanja motora 7’ tada jedan kan-
dzasti spojnik klizi, dok drugi prenosi obrt-
ni momenat na odgovaraju¢i mehanizam
30 ili 31. U ovom slucaju prekljuéni mo-
tor potrebuje uvek istu malu energiju, bez
obzira da li se prekljucivanje vrsi u jednom
ili u drugom smeru. Umesto kanddastog
spojnika mogu biti upotrebljeni i spojnict
poznate vrste sa slobodnim kretanjem,

Kod primera izvodenja po sl. 3 do 5
kretanje motora 15 biva opet prenoseno
na Clan 3 za doterivanje preko dve osovi-
ne 20 i 21, dva diferencijaina mehanizma
24 i 25 i dve dalje osovine 34 i 35. Uredaj
se od primera izvodenja po sl. 1 razlikuje
upravljanjem diferencijalnih mehanizama.
Glavni zupé&anici 22 i 23 diferencijalih
mehanizama 24 i 25 su preko Supljih 0so-
vina 28 i 29 prikljudeni na koénicke kotu-
rove 44 i 45, naspram kojih su postavljeni
konicki deiovi 46 i 47 (sl. 5). Ovi su po-
mocu zavrtanjskih opruga 48 i 49 pritvr-
denj za poiugu 50, koja se moZze obrtati
oko epa 51 i na svome gornjem kraju kod
52 ima oblik viljuske, koja obuhvata kuti-
ju 53 koja je vezana sa ¢lanom 2 za pode-
Savanje i koja se moZe pomerati po oso-
vini 1. Clan 3 za doterivanje nosi opet ko-
nusni zupcéanik, koji ie preko drugog, ko-
nusnog zuplanika 43 vezan sa kutijom di-
ferencijalnog mehanizma 40, Na koturu 54
Clana 3 za doterivanje se nalazi kruZzno sa-
vijena $na 55 (sl. 4 i 5), po kojoj kfizi po-
deSavajuéi €lan 2 koji je izveden u vidu
poluge. On pomoéu opruge 56, koja pri-
tiskuje na polugu 50, biva u svakom polo-
zaju doveden do priljubljivanja uz Sinu 55.
Vodifjna Sina 55 je sastavljena iz dva dela
55 1 55” koii, svaki, chuhvataju skoro dva
prava ugla ukupnog obima, i imaju razli-
&itu visinu, radunato u smeru osovine. Oba
.dela su premo$éena zakoZenim odeljcima
57. Dve trajno dejstvujuée koénice 58 i 59
klize po kutijama diferencijalnih mehani-
zama 24 { 25 i tako su odmerene da mogu
da koce kutiie, ako je pripadajuéa kolnica
-46, odnosno 47 oslobodena.

Uredaj radi prema siedecem:

U poloZaju mira podelavajuéi &lan 2 se
nalazi pribliZno na sredini premoscujuce
‘S§ine 57 tako, da se poluga 50 nalazi u po-
lozaju koji je ucrtan u sii 5. U ovom po-
leZzaju su obe koé&nice privulene i glavni
zupanici 22 i 23 se nalaze u miru. Usled
toga su brojevi cbrtaja osovina 34 i 36
medu's bno jednaki, i cbrtno kretanje koje

je proizvedeno motorom 15 biva poniste-
no u diferencijalnom mehanizmu 40. Clan
3 za doterivanje se naiazi u miru. AKo po-
de3avajuéi ¢lan 2 bude iz pretstavljenog
poloZaja na primer pokrenut u levo, to
on dospeva na poviSenu $inu 55’ i podize
polugu 50 toliko, da koé¢nica 47 biva oslo-
bodena od kotura 45. Posto je time poni-
Stena zapreka glavnog zupcanika 23 na di-
ferencijalnom mehanizmu 25, to opruga
59 moZe da ko¢i kutiju tako, da pada broj
obrtaja csovine 35 i da razlika oba obrina
kretanja u diferencijalnom mehanizmu 40
ne moze biti vise ponistena. Posledica je,
da ¢lan 3 za doterivanje biva stavljen u
obrtanje dotle, dok podeSavajuéi ¢lan 2 ne
zauzme svoj srediSni polocZaj na premoscu-
jucoj Sini 57.

Umesto Sine 55 moze biti upotrebljen 1
vodilini Zljeb koji je na razli¢itim mestima
ketura 54 duboko usecen i prinudno vodi
podeSavajuci ¢lan, Opruga 56 moZe tada
izostati. Umesto pretstavijenih taruéih ko
nica 44, 45 i 46 mogu biti upotrebljeni i
izup&eni zapre&ni tockovi sa zapiradima.
Kotnice mogu, umesto neposredno meha-
ni¢ki, ukljuénim &lanom biti uticane i po-
sredno elektriéno pomoéu magneta ili €
sl. PodeSavajuéi ¢lan tada podesno biva iz-
veden na nadin koji je pokazan u si. 1.

Patentni zahtevi:

1. Naprava za upravljanje izvesnog po-
kretnog masinskog dela, &iji smer kretanja
podleZi izvesnoj promeni, naznacen time,
§to izvesna pogonska masina (15), koja
trajno radi, medusobno odgovarajuéim
to¢kovima (26, 27) dvaju diferencijalnih
mehanizama dodeljuje jednake brojeve o-
brtaja i $to dve osovine (34 i 35), od ko-
jih svaka biva pogonjena jednim od ova
dva diferencijalna mehanizma, tako uticu
na tre¢i diferencijlani mehanizam (40) koji
je u vezi sa maSinskim defom (3) da se
pri jednakom broju obrtaja obeju osovina
(34, 35) masinski deo (3) nalazi u miru, i
dalje time, $to ima upravljajuéi mehani-
zam, koji je tako vezan sa oba prvo po-
menuta diferencijalna mehanizma, da mo-
7e bitj promenjen broj obrtaja jedne ili
druge od obeju osovina (34, 35).

2. Naprava po zahtevu 1, naznatna ti-
me, §to upravljajuéi mehanizam sadrZzi dva
motora (7, 9), koji, svaki, mogu da se obr-
éu samo u jednom i istom smeru i svaki
je vezan sa jednim od oba prvo pomenuta
diferencijalna mehanizma (24, 25) i mogu
da se naizmeni&no ukijuduju.

3. Naprava po zahtevu 2, naznalena ti-
me, $to je izmedu svakog od ova oba mo-



tora (7, 9) i pripadajué¢eg diferencijalnog
mehanizma uklju¢en automatski zapiruéi
mehanizam.

4. Napraya po zahtevu 1, naznadena ti-
me, Sto upravljajuéi mehanizam sadrZi pre-
kljuéni motor (7"),
prvo pomenuta diferencijalna
(24, 25).

5. Naprava po zahtevu 4, naznacena ti-
me, $to je izmedu prekljuénog motora (7")
i svakog od oba prvc pomenuta diferenci-
jalna mehanizma ukijucen spojnik (60, 61)
koji dejstvuje samo 1 jednom smeru obr-
tanja tako, da prekljuni motor svagda
moZe uticati samo na jedan od oba dife-
rencijalna mehanizma, i to prema svom
smeru obrtanja na jedan ili na drugi na-
¢in.

6. Naprava po zahtevu 1, naznaena ti-
me, $to upravljajuéi mehanizam u cilju ut1-
canja na oba prvo pomenuta diferencijalna
mehanizma sadrZi koc¢nicki uredaj (44, 45,
46, 47).

mehanizma

koji je spojen sa oba

7. Naprava po zahtevu 6, naznadeng ti-
me, Sto je kocnicki uredaj snabdeven sa
dve Kkocnice (46, 47) koje se mogu uprav-
ijati i sa dve kocnice (58, 59) koje trajno
dejstvuju, od kojih kotnica obe poslednje
imaju slabije kolnicko dejstve no obe pr-
ve, pri ¢emu svaka od obeju kocnica koje
se mogu upravljati i obeju trajno dejstvu-
ju¢ih kocnica dejstvuje na jedan od prvo
pomenutih diferencijalnih mehanizama, pri
temu dalje cbe kotnice, koje se mogu u-
pravljati, bivaju tako upravljene, da naiz-
meni¢no jedan iii drugi od oba diferenci-
jalna mehanizma moZe biti izuzet od utica-
ja pripadajuée kocnice, i pri Cemu obe
trajno dejstvujucée kcdnice sluze tome, da,
svaka, pri cslobodenju pripadajuée koéni-
ce, koja se moze upravljati, &vrsto drze
odgovarajuéu pogonjenu osovinu,

8. Naprava po zahtevu 7, naznadena t1-
me, Sto za stavljanje ko¢nice u dejstvo
sluze elektromagneti, koji podesno mogu
biti upravijani zajednickim podeSavajuéim
¢lanom.
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