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BR. 10357

Firma Carl Zeiss, Jena, Nemačka.
Naprava za upravljanje izvesnog pokretnog mašinskog dela.

Dopunski patent uz osnovni patent broj 10206.

Prijava od 9 novembra 1932. Važj od 1 aprila 1933.
Traženo pravo prvenstva od 14 novembra 1931 (Nemačka).

Najduže vreme trajanja do 30 novembra 1947.

Osnovni patent br. 10206 se odnosi na 
napravu za upravljanje izvesnog pokretnog 
mašinskog dela, čiji smer kretanja podleži 
izvesnoj promeni. Da bi se za teške mašin- 
ske delove omogučilo brzo stavljanje u kre- 
tanje, ova je naprava po osnovnom paten
tu izvedena prema sledečem: Pogonska m ti
šina koia je trajno u obrtaniu dodeljuje 
jednake brojeve obrtanja medusobno odgo- 
varajučim točkovima dvaju diferencijalnih 
mehanizama. Dve osovine, od kojih je sva
ka pogonjena jednim od ova dva diferenci- 
jalna mehanizma, tako dejstvuje da treči 
diferencijalni mehanizam koji je vezan sa 
mašinskim delom, da mašinski deo, pri jed- 
nakim brojevima obrtanja obeju osovina, o- 
staje u miru (nekretan). Upravljajuči meha
nizam je električno ili mehanički tako ve
zan sa oba pomenuta diferencijalna meha
nizma, da može biti izmenjen broj obrtaja 
jedne ili druge od obeju osovina, usled če- 
ga mašinski deo biva pobuden da se krede 
u jednom ili u drugom smeru.

Suprotno primerima izvodenja jedne tak- 
ve naprave, koji su navedeni u osnovnom 
patentu, kod kojih se spoj upravljajučeg 
mehanizma sa oba prvo pomenuta difererr 
cijalna mehanizma služi meduuključenim 
motorima ili kcčnicama, po ovorn pronala- 
sku upravljajuči mehanizam biva tako ve
zan sa o v im diferencijalnim mehanizmom,

da njegova kretanja neposredno izazivaju 
odgovarajuča pomeranja diferencijalnih 
mehanizama. Nezavisno od znatnog uproš- 
čenja u sklopu mehanizma, ovaj raspored 
pruža mogučnost, da se mašinski deo tako 
pogoni da bivaju izbegnuta zakašnjenja 
koja kod naprave po osnovnom patentu 
mogu nastupiti usled toga, što motori ili 
kočnice, koji služe za upravljanje diferen
cijalnih mehanizama, m o raju biti uključiva' 
ni isključivani.

Podesno upravljajuči mehanizam biva 
neposredno spajan sa onim delovima oba 
diferencijalna mehanizma, koji su u miru 
pri nekretaniu mašinskog dela.

Načrt pokazuje šematički jedan primer 
izvodenja pronalaska.

Kao pogonski izvor služi, kao u osnov
nom patentu, elektromotor 15, koji preko 
puževih mehanizama 18, 19 i osovina 20, 
21 pogoni točkove 22. 23 dvaju diferenci
jalnih mehanizama. Kružeče kretanje pla
netnih točkova 32, 33 biva preneseno na o- 
sovine 32, 35, ko je preko mehanizama 36, 
37 dejstvuju na točkove 38, 39 diferencijai- 
nog mehanizma. Obrtno kretanje planetnih 
točkova 41 ovog mehanizma biva poinoču 
mehanizma konusnih točkova 42, 43 prene
seno na član 3 koji je pretstavljen samo 
kao konusni točak. Da bi se broj obrtaja 
osovina 34, 35 mogao promeniti, to točko-
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vi 26, 27, koji su obično nepomični, dife
rencialnih mehanizama 24, 25 bivaju u- 
pravljani članom 2 koji se nalazi na oso- 
vini 1.

Točkovi 26 i 27 se, pomoču dvaju sa- 
mozapiručih mehanizama 30, 31 i dvaju
spojnika 60, 61, od ko jih svaki dejstvuje
gamo u jednom smeru, nalaze u vezi sa o- 
sovinom 65, na ko j oj se nalazi konusni 
zupčanik 52, koji se nalazi u zahvatu sa ko
nusa im zupčanikom 67. Ovaj konusni zup
čanik 67 se nalazi na osovini 63, koja još 
sadrži puž 68, kojem pripada pužev zupča
nik 66 koji je postavljen na osovini 1. Za 
pogon osovine 63 služi ručica 64.

Ako treba da se izvede preudešavanje 
mehanizma 3 za doterivanje, to ručica 64 
biva tako dugo obrtana, dok član 2 za po- 
dešavanje ne dostigne položaj, koji odgo- 
vara željenom položaju člana 3. Prema iza- 
branom smeru obrtanja biva time izazvato 
odgovarajuče kretanje točka 26 ili 27, koje 
biva preneseno preko osovine 63, konusnih 
zupčanika 62, 67 i osovine 65. Usled toga 
se usporava broj obrtaja odgovarajuče o- 
sovine 34 ili 35, i član 3 se krede dotle, dok 
ne dostigne položaj, koji odgovara položa
ju člana 2. Kretanja člana 2 i člana 3 se 
pri torne vrše jednovremeno. Član 3 če 
sto,ga več tada dostiči željeni položaj, kad 
član 2 bude dospeo u svoj položaj.

Član 2 za podešavanje ne mora da se 
nalazi na istoj osovini, da bi se obrtao 
član 3. Šta više se, kao što je u načrtu 
predstavljeno, črtasto — tačkastim linija

ma, može član 21 postaviti na zasebno} o- 
sovini l1, koja preko puževog mehanizma 
661, 681, osovine 631 i ko n us nog zupčanika 
671 dejstvuje na konusni zupčanik 62. I kod 
ovog rasporeda pomeranje člana 21 za iz- 
vestan odredeni ugao izaziva obrtanje čla
na 3 ili za isti ugao ili za ugao koji je ovo- 
me proporcionalan.

Naročiti član 2 ili 21, koji pokazuje svag- 
dašnji položaj, može i potpuno biti izo- 
stavljen. U mesto toga može na članu 3 biti 
postavljena odgovarajuča naprava, na pri
mer kakav durbin, pomoču kojeg može bi
ti odreden svagdašnji položaj člana 3 za 
doterivanje. Ako ovaj položaj treba da bu
de promenjen, to če ručica 64 ili 641 biti 
tako dugo obrtana, dok durbin ne pokaže, 
da je član 3 dostigao željeni položaj.

Patentni zahtevi:
1. Naprava za upravljanje izvesnog po- 

kretnog mašinskog dela, čiji smer kretanja 
podleži izvesnoj promeni, po osnovnem 
patentu br. 10206, naznačena time, što je 
mehanizam za upravljanje tako vezan sa 
oba diferencialna mehanizma koji su po- 
gonjeni pogonskom mašinom, da njegovo 
kretanje neposredno izaziva odgovarajuče 
pomeranje diferencialnih mehanizama.

2. Naprava po zahtevu 1, naznačena ti
rne, što je upravljajuči mehanizam vezan 
sa onim delovima od oba diferencijalna 
mehanizma, koji se pri nekretanju mašin
skog dela nalaze u miru.



Adpatentbroj 10357.
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