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Przedmiotem wynalazku jest przyrzad, stuzg-
cy do upraszczania koncowej partii obliczen,
zwigzanych z okreslaniem wla$ciwej statecznosci
statkow.

W szczegoélno$ci, wynalazek ustala oraz mecha-
nizuje sposéb wyznaczania tzw. krzywej ramion
poprzecznej statecznosci statycznej danego stat-
ku, zmieniajgcej charakter swego przebiegu, tj.
swej zalezno$ci od kata przechylu statku pod
wplywem zmian w stanie zaladowania danego
statku.

Wynalazek upraszcza i skraca obliczenia sta-

tecznosSciowe zaré6wno podczas projektowania no-
wych statkow, jak i przy sprawowaniu biezgcej
kontroli na statkach eksploatowanych.
- Istota wynalazku w zasadzie polega na zme-
chanizowaniu czysto graficznej metody dla wy-
znaczania, w oparciu o zestawienie tzw. krzy-
~wych pantokarenowych danego statku do przej-
Sciowych wartosci ramion statecznosci.

*) Wlasciciel patentu o$wiadczyl, ze twoéreg
wynalazku jest inz. Olgierd Jablonski.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony na
rysunkach, na ktérych fig. 1 przedstawia prze-
chylony statek w przekroju 2z oznaczonymi na
nim wystepujacymi silami, fig. 2 — zestawienie
krzywych pantokarenowych, fig. 3 — graficzny
uklad wedlug wynalazku, fig 3a — krzywg sta-
tecznos$ci statycznej dla rozpatrywanego przy-
kladu a fig. 4 — schemat przyrzadu wedlug wy-
nalazku.

Dla scharakteryzowania poprzecznej statecz-
nosci statk6w nadwodnych najczeSciej positku-
jemy sie wielkoscig, zwang ramieniem statecz-
no$ci statycznej h.

Ten oderwany -od warto$ci sit dzialajgcych ro-
dzaj pomiaru statecznosci okazal sie¢ najbardziej
podstawowym, wytwarza on bowiem wystarcza-
jgco bezposredni i wzglednie najtrafniejszy ma-
terial poréwnawczy do stwierdzenia réznic sta-
tecznosSciowych pomiedzy odrebnymi statkami,
jak i pomiedzy oddzielnymi stanami !adunko-
wymi tego samego statku.

Odpowiednikiem tej wielko$ci jest ramie wy-
padkowej pary sil, dzialajacej na statek, wychy-



- lony- ze . swego. prostego (zréwnowazonego) poto-
Zenia plywania. Inaczej mémgc jest to odleglosé
pomiegdzy, wypadkowsg sit ciezkosci P i wypadko-
wa sila ‘wyporu wody D, wyznaczong do nich
prostopadle, przy czym obowigzujg tu zwigzki

podstawowe dla sit P | — =1 DorazD=¢yV, gdzie:
V oznacza wypornoéé, a vy ciezar wlasciwy wody.’
. Ramie statecznosci statycznej h bedac funkejg -
kata @ przechylu P statku jest poza tym cha- -

rakterystyka, zalezng zaré6wno od geometrycz-
nych cech danego statku, jak i od zastosowanego
na tym statku stanu ladunkowego od wartoSci
i rozkladu ciezaréw.

Ze wzgledu na zlozone i niematematyczne
ksztalty statkéw, nie dokonuje si¢ na ogél ana-
litycznej definicji powyzszej funkcji (wypada to
w spos6b zbyt zlozony) i, zatem koniecznym
staje sie popmestaWanie na. samym tylko gra-
ficznym sposgbie jej opisywania odpowiednimi
liniami krzywymi. '

"Aby dla kazdego, zaistnialeg6 na tym samym

statku  ukladu zaladunkowego mozna bylo wy-
znaczy¢é miarodajng charakterystyke stateczno-
Sciowa (krzywa ramion statecznoSci statycznej),
koniecznym jest traktowanie ramienia statecz-
nosci h ze stanowiska nastepujgcej podstawowej
metody.
. W plaszezyznie dzialania wypadkowej pary sil
dowolnie obiera 'si¢ pewien staly punkt statku
(biegun) i interesujace nas ramie h traktuje
sie jako sume algebraiczng powstajacych na tej
drodze dwu ramion sktadowych.

Taka wlasnie o§ biegunowg zwykle obiera sie
przez krawedz przenikania si¢ wzdluznej piono-
wej plaszczyzny symetrii statku (PS) z plasz-
czyzna, tak zwang podstawows (P.P.), tj. z plasz-
czyzng zerowej wodnicy teoretycznej.

Punkt ten oznaczono literg K (fig. 1).

Uwzgledniajac znaki, stosownie do przeciw-
nych kierunkéw obrotu sil! wypadkowych wzgle-
dem bieguna K, interesujgca nas wielkosé moze
byé wyrazona sumg nastepujgcy:

h (@) = hg (@) — h ()
Pierwszy z powyzszych skladnikéw h; nosi po-
pularng nazwe ramienia formy,.gdyz jego specy-
ficzna zalezno§é od kata przechylu statku wa-
runkowana jest samymi tylko geometryczno-
wymiarowymi wlaSciwo$ciami statku.
Natomiast drugi z powyzszych skladnikéw h,
‘nazywany jest popularnie ramieniem ciezaru,
gdyz jego specyficzna zalezno§é od kata prze-
chylu warunkowana jest samym juz tylko wy-
sokoSciowym polozeniem (wzniosem) srod.ka ciez-
kosci statku (punktu G).

Na podstawie. znajomos$ci wysokosciowego roz-
mieszczenia w statku jego elementéw cigzaro-
wych oblicza sie (bez w1¢kszych trudnos$ci) kaz-
dorazowa warto§é wzniosu $rodka ciezko$ct

systemu, czyli warto$ci Z, Za$ znajac Z, —

mozna w latwy sposéb wyliczyé przejsciowe

..wartoéci ramion ciezaru h, na podstawie wyste-

pujacej tu prostej zaleznosci:
h, =2,.sin g
Jesli natomiast chodzi o warto§ci ramion for-
my hg, to ze wzgledu na ich zlozong zaleznosé

od geometrycznych cech. statku, trzeba je dla da-
nego statku z goéry obliczyé specjalnymi dla

.tego celu przyblizonymi metodami, rozpatrujac

w tych obliczeniach pewien zakres i pewne za-
geszczenie przejéciowych sytuacji statku, tak co-
do wyporno$ci V jak i co do przechyléw .

Wyniki tego rodzaju przedwstepnych obliczent
ujmowane sa w odpowiednie dla tego celu ze-
stawienia, umozliwiajgce odczytywanie poszuki-
wanej wartoSci dla ramienia formy kazdego
mozliwego przechylu statku i dla kazdej jego
mozliwej wypornosci (objetoSci wyporowej) V.

Zestawienia te, ktére mozna nazwaé metry-
kami ramion formy nosza nazwe ,zestawien
krzywych pantokarenowych” (fig. 2).

Jest to wykres, na ktérym w ukladzie odnie-
sienia (V, h;) polaczone zostaja liniami cigglymi
punkty obliczeniowe, odpowiadajace tym samym
warto$ciom parametru, czyli tym samym war-
toSciom kgta przechylu ¢ statku. Krzywe tego
zestawienia zwane w okretownictwie ,,pantoka-
renami” (krzywymi wierzcholkowymi) sg w za-
sadzie izoklinami ramion formy.

Dysponowanie tego rodzaju zestawieniowym
dokumentem ramion formy jest nieodzowne dla
czynno$ci, zwigzanych z okreSlaniem stateczno-
§ci poszczegélnych stanéw ladunkowych statku.

Zwykle czynnoSci kapitana, 'kontrolujacego
w praktyce pokladowej stateczno$ci danego sta-
nu zaladowania swego statku, przebiegajg mniej
wiecej nastepujgco.

Na podstawie znajomo$ci ciezaru i wzniosu
Srodka ciezko$ci statku pustego oraz na podsta-
wie ilosciowo-rozmieszczeniowych danych o po-
szczegblnych ciezarach, znajdujacych sie ma
statku, kapitan wylicza lgczny ciezar (wypér D)
statku oraz tzw. rachunkiem momentéw okreéla
laczny wznios tego srodka ciezkos$ci (wartosé z)
(tig. 1).

Przy poréwnaniu otrzymanej rachunkiem
warto$ci wyporu D z danymi, wynikajgcymi ze

— 9 —



wskazan zanurzeniowych ' statku, kapitan wyli-
cza wzorem przytoczonym (hc=z!qsin ¢) przej-
Sciowe wartosci ramion cigzaru, np. wartoécl

h15" hw h45’ hﬂo" hlﬁ“ hw

Nastepme kapltan okreéla aktual.nq wypomoéé
statku V, odpomada]acq danemu wyporowi D
i danemu ciezarowi gatunkowemu wody z no-
mogramu lub wzoru (V= D), przy czym na-
stepnie posluguje sie zestawieniem Kkrzywych
pantokarenowych, odczytujac z niego wartoéci
_ramion. formy h, dia przejSciowych przechyléw
statku, a - wiec okre$la wartosci: - -

h15° hsl)' hlS“ hGO" h75' h90°

Z obu powyzszych grup danych l.iczbowych ka-
pitan wylicza, w drodze odejmowania (h = hy—
—h), .przejéc.lowe ‘wartoéci miarodajnych dla
danego stanu ladunkowego ramion statecznosci
h, i odkladajac te warto$ci w ukladzie odniesie-
nia (p, h), otrzymuje poszukiwang krzywa ra-
mion statecznosci statycznej, bedacq obrazem
wlaéclwoém stateczno$ciowych jego statku wda-
nym ukladzne zatadunkowym.

. Przy poréwnaniu uzyskanej krzywej Z prze-
biegiem najgorszym, dopuszczalnym ze wzgle-
-déw bezpieczeristwa . (z ustalonymi normatywa-
mi) kapitan jest w stanie stwierdzié, czy pod
wz’gl'edan stateczno$ciowym dany stan ladunko-

wy jest bezpieczny, watpliwy czy tez mebezpie-
czny i medopuszczalny

Jak z powyzszego wynika, proces okreslania
aktualnej statecznosci statku jest procesem zio-
zonym i pracochlonnym.

Tymczasem w praktyce eksploatacyjnej stat-
kéw, a zwlaszcza statkéw przewozowych | ry-
backich, ma sie do.czynienia z do§¢ czestymi
i radykalnymi zmianami stanéw ladunkowych,
co oczywiscie pocigga za sobg zrmane wlasci-
wosci stateczno$ciowych statku.

" Dla poznania chwilowej statecznoéci i stwier-
dzania stopnia jej bezpieczeristwa trzeba wciaz
od nowa prowadzi¢ powyzsze obliczenia, na co
kapitanom nie zawsze czas pozwala.

' Poniewaz za$§ stateczno$§é stanowi sobg jeden
z czynnikéw, najécislej zwigzanych z bezpieczeri-
stwem Zeglugi, przeto oczywista staje sie¢ po-
trzeba szukania dla powyzszych operacji oblicze-
niowych odpowiednio wydajnych metodycznych
skrétéw i uproszczen,
. Istnieje w $wiecie ‘sporo réznorodnych metod
nomograficznych a takze przyrzadéw, wspélnym
_ ecelem ktérych jest upraszczanie operacji ebli-
czeniowych, potrzebnych dla wyznaczania, mia-

A

rodajnych dla ‘kadorazowych sytuac)i zaladun-
kowych, wzniosé6w $rodka ciezkoéei statku z,
- Przedmiotem wynalazku jest przyrzad do szyb-
kiego wyznaczania poprzecznej statecznofci stat-
k6w, ktérego istota polega na szeregu. zwigza-
nych ze sobg urzadzen, za pomocg ktérych wy-
znacza si¢ krzywg ramion statecznoéci przy réz-
nych przechylach dla nastawnej . wypornoéci
i nastawczego wzniosu Srodka ciezkoSci w zw:qz-
ku z wykresem pantokarenowym.

Zasade graficzng, wedlug ktérej pracu]e przy-
read, uwadaczma wykres fig. 3.

Prawa cze$¢ wykresu przedstawia uklad od-
niesienia (V, h,), w -ktéry wkreflone zostaja
krzywe pantokarenowe danego statku dla przy-
jetych przejsciowych wartosci katéw - przechy-
16w statku, np. dla katow 159, 300, 45°, 60S.

W tejze ¢éwiartce wyknesu znaczone sq réw-
niez zwiazki:

. Zanurzeriie T=1f (V) oraz D=1,025.V

- Na lewym przediuzeniu odcietych naniesiona
jest, z kierunkiem przeciwnym do V, skala war-
tosci Z w podzialce jednakowej z Wartosc.laml
h,. w éwmru:e tej wyprowadza sie z poczatku
ukladu pek pron'uenj R, , Rigou.... .. Regs, na-
chylonych do. osi odcietych pod katami, przy-
jetymi dla przejéciowych parametréw pantoka-

. ren.

Zgodnie z rozpatrywanym ‘przypadkiem zada-
nia posiada sie, np. uklad, przy ktérym wyjscio-
we charakterystyki danego stanu ladunkowego
wynoszg: ' :
a) T=280 m, zatem V=300 m® i D= 308 toil
b) Z = 2,50 m (po uwzglednieniu przyrostéw od

swobodnych powierzchni zbiornikéw, a bez
uwzglednienia tej korektury Z,=2,43 m).’
- Cheace szybko zbudowaé rn:iarodajns. dla tej sy-
tuacn krzywa ramion statecznosci statycznej
=1 (¢) postepujemy nastepujaco:
prowasdzrmy pomocniczy pion przez V=300 m3
(linia 1), ze $rodka ukladu prowadzimy tuk po-
mocniczy (linia 2) o promieniu Z,=25 m do
przeciecia ze wszystkimi promieniami 1 z kazdego
przeciecia luku z poszczegbélnymi promieniami
prowadzimy linie pomocnicze pomome (15 30, 45,
i 60°) do przemecla 'z pionem 1 ,
" Odleglosci pionowe poszczegblnych punktéw
przec1ecia poziomych linii pomocniczych z pio-
nem 1 od odpowiednich pantokaren, sa poszu-
Kiwanymi warto$ciami ramion krzywej statecz-
no$ci statycznej, mlanow'lc.le h=h;—Z, «sin @.

Uzyskana tg drogq przykladowa krzywa

h=1{ (¢) zostala wykre§lona na fig. 3a.

Zasady bu.dowy przyrzadu wedlug wynalazku
sa pokazane na fig. 4. .
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.-Tn krzywe pantokarenowe, hy=1{ (V.¢q) -roz-
wazanego statku sq wykonane w formie rowkéw
lub szpar 9a, 9b, 9c, wyrzezbionych w plycie pod-
stawowej -1 przyrzadu:. Przykladowo wystepuje
tu rowek 2a, odpowiadajacy krzywej panto-
karenowej dla kata przechylu statku ¢ =30°
oraz rowek 2b, odpowiadajacy krzywej panto-
karenowej dla kata ¢ = 60°.

Nastawienie przyrzadu na nuarodajna dla
danego stanu ladunkowego wypornosé¢ V 'odby-
wa sie przesuwem raczki 3. Wraz z raczkg 3
przesuwa sig 0§ gléwna 4 przyrzadu i przywie-
szona do tej osi plytka 5, stanowigca soba pod-
stawe-dla urzadzen, wykazujgcych wynikowe da-
ne w formie przebiegu miarodajnej dla danego
stanu ladunkowego krzywej ramion statecznos-
ci statycznej h=f () )

Trzy réwnolegle prowadnice 6a, 6b i 6¢c ze
§lizgaczami 7a, 7b i 7c zapewniaja kazdorazowo
réwnolegle ustawienie osi 4 do osi rzednych h,.

Wspélpraca osi, gtéwnej 4 z krzywymi panto-
karenowymi- odbywa sie za poSrednictwem su-
wakéw 8a i 8b, posiadajacych czujniki 9a i 9b,
ktérych konce zapuszczone sa w szpare wlasci-
wej do nich krzywej pantokarenowej. Dzigki ta-
kiemu sprzezeniu, ruchom osi gléwnej 4 nad wy-
kresem pantokarenowym towarzysza odpowied-
nie do nachylenia pantokaren przesuwy suwa-
kéw 8a i 8b wzdluz osi 4, czyli w kierunkach,
prostopadlych do ruchéw osi 4.

Na zabezpieczonej pionowa $cianka cze$ci ply-
ty podstawowej I przyrzadu wykreSlone sa z po-
czatku ukladu odniesienia (z zerowego punktu
skali hf) luki koncentryczne, przedstawiajace
skale biegunowa dla wzniosu Z, $rodka ciez-
ko$ci statku nad linig podstawows.

Przed ta skalg biegunowa napigte sa promie-
niowe prowadnice 10. )

Prowadnica 10a jest nachylona wzgledem osi
V pod katem ¢ = 30°, a prowadnica 10b pod
katem =60

Na kazde1 promieniowej prowadnicy osadzony
jest suwak 11a i 11b. _

Nastawianie przyrzadu na miarodajny dla roz-
wazanego stanu ladunkowego wznios . Z, Srodka
ciezkosci statku odbywa sie za pomoca tych su-
wakéw. Suwaki sg to linki 12a i 12b sprzezone
z sobg oraz z galka nastawczg 13, tak, ze przez
pokrecanie gatki nastawczej -wywolywane sa
réwnoczesne i o jednakowej wartoSci przesu-
wy tych suwakéw, kazdego wzdluz swej prowa-
dnicy promieniowej 10.

Od suwakéw promieniowych Ila, 11b wysta-
ja w kierunkach réwnoleglych do osi V sztywne
ramiona I14a 14b, ktére latzg 8i¢ z osig gléwng

»

przyrzadu 4 za. posrednictwem suwa!kéw krzy-
zowych 15@ i 15b; .
Kazdemu przeto przesuwowi suwaka promme-

‘niowego 11 wzdluz prowadnicy. promieniowej 10

o wartosci AZ towarzyszy ‘przesuw suwaka
krzyzowego 15 Wzdluz osi gléwnej przyrzadu ¢
o warto$ci Aho=z!-sin ¢ i odwrotnie: kazde-
mu przesunieciu suwaka krzyzowego 15 wzdluz
osi- gléwnej 4 o wartosei A h, towarzyszy prze-
suniecie suwaka promieniowego 11 o warto§é

Azg= 4 h Odlegloé¢ .zapuszczonych w szpa-
sin. p :

rowych pantokarenach koricéw czujnikéw 9a i 9b

od skrzyzowania ramion 14a i 14b z osig gléwng

4 wyznaczaja soba poszukiwane przejSciowe

warto§ci ramion krzywej statecznosci 'statycz-

nej h*°, h*°, gdyz h=h;—h_

Dla automatycznego obrazowania przebxegu
aktualnej krzywej ramion h = f (¢), stuzg urzg-
dzenia, ulokowane na podwieszonej do osi 4
plytce 5. . !

Na powierzchni tej plytki jest wykreSlony
uklad odniesienia (@, h). Na przekrojach tego
ukladu @=30°i @ =60° wyciete s3 szpary,
wzdluz ktérych przesuwane moga byé ka-
mienie 16a i 16b. Z kamieni tych wystajg pio-
nowe obracalne czopy 17a i 17b, zakonczone na- '

. kretkami pociggowymi 18a i 18b. W $rodku wy-

soko$ci czopéw znajduja sie otwory, przez ktére
luzno przechodzi plaska sprezyna 19, zamoco-
wana jednym koncem w obracalnym czopie 20,
ulokowanym w poczatku ukladu odniesienia.

Przez pokrecanie §rub pociggowych 21a i 21b
odbywa sie przesuwanie - kamieni 16a i 16b
wzdluz szpar i stosownie do warto§ci przesunieé
kazdego z kamieni 16a i 16b wzgledem poloze-
nia zerowego, wtedy sprezyna wskaZnikowa 19

uzyskuje rézny ksztalt swego wygletego prze-

blegu

Wartoéei przesunieé poszczegdlnych - kamieni
16a i 16b wzgledem swych polozen zerowych sg
réwne odlegloéciom h¥ i h*°, tj. odlegloSciom
suwakéw Kkrzyzowych 15a i 15b od swych pan-
tokaren. Przenoszenie powyzszych wartoSci
z wykresu pantokarenowego na urzadzeme
wskaznikowe odbywa sie za poérednlctwem na-
stepujgcych ogniw transmlsyjnych

Od kazdego suwaka krzyzowego 15a i 15b wy-
staje zebatka 22a i 22b, a kazda z nich jest za-
zgbiona z czolowym kélkiem zgbatym 23a i 23b,
ulozyskowanym na suwaku 8a lub 8b. Kazda
wzgledna zmiana odleglo$ci pomiedzy stosowny-
mi parami suwakéw 15 i 8 wyweluje ruch obro-
towy koélka zebatego 23. Te obrotowe ruchy sg
transmitowane za posrednictwem stozkowych
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przekladni zebatych 24a i 24b, osi transmisyj-
nych 25a i 25b oraz za posrednictwem. stozko-
- wyeh przekladni zebatych 26a i 26b na ruchy
obrotowe $rub pociggowych 21a i 21b, co osta-
teczhie wywoluje liniowe przesuwy kamieni 16a
i 16b i odpowiednie zmiany w ksztalcie sprezy-
ny wskaznikowej 19.

Na . plytce 5, jako na podstawie sprezyny
wskaznikowej 19, narysowany moze byé pewien
najgorszy, dopuszczalny wzgledami bezpieczen-
stwa, przebieg krzywej ramion
statycznej, ktérego w praktyce w dél! przekra-
czaé nie wolno.

‘Jest to odpowiednik, np. czerwoneJ kreski, za-
znaczonej na manometrach, dla unikania w pra-
ktyce ciSnienn niebezpiecznych dla danego urza-
dzenia ci$nieniowego.

Od opisanych wyzej wyjéciowych zasad wy-

konawczych przyrzadu, zastosowane mogg byé

réznego rodzaju odmiany, jak np.
Odmiana I. O§ gléwna 4 i plytka z wykresem
wynikowym 5 zachowuja stale polozenie wzgle-
dem podstawy 1 przyrzadu, natomiast przesuw-
na jest wzgledem osi giéwnej 4 i podstawy 1
przyrzadu piytka ze zmodelowanymi na niej
(rowkami 2a i 2b lub szynami) pantokarenami.
Przesuwy takiej plytki odbywajg sie wzdluz osi
odcmetych Wykresu pantokarenowego, a sama
plytka ulegaé moze wymianie na inng z chwila,
gdy przyrzad przeznaczony zostaje do obstugi po-
trzeb innego statku niz pierwotnie.
. Odmiana II. Zamiast podanej w opisie was-
ciowym przekladni zebatej dla mechdnicznego
przenoszenia warto$ci h na wskaznik wynikowy
19 za poSrednictwem ogniw transmisyjnych 22,
23, 24, 26 oraz 21 i 18 odbywaé sie to moze réw-
' niez fnechanicznie, lecz bez poérednictwa ruchéw
obrotowych, a mianowicie przy pomocy prze-
wodu gietkiego. Wéwczas rdzer przewodu giet-
kiego (drut) swym jednym koncem zostaje przy-
mocowany do suwaka krzyzowego 15, a drugim
do kamienia 17 po stronie, odwréconej od osi
odcietych ukladu odniesienia (g, h), natomiast
pochwa przewodu gietkiego (rurka) jednym
swym koncem zostaje przytwierdzona do su-
waka 8, a drugim do plytki podstawowej 5
wskaznika wynikowego 19.

Odmiana III. Dla przenoszenia wartosci h
na wskaznik wynikowy 19 moze byé takze za-
stosowana .mechaniczna przekladnia linowo-rol-
kowa. Zasady takiej transmisji sg w przyblize-
niu nastepujgce. Do suwaka krzyzowego 15
przymocowany jest koniec linki pierwszej, kté-
ra przechodzi przez rolke zwrotng, przytwierdzo-
na do suwaka 8 i drugim swym koncem podlega
naciggowi stalemu, np.-grawitacyjnemu.

stateczno$ci-

- Rolka zwrotna napedza druga linke, laezaes - -
obiegiem zamknietym suwak 8 ze' §ruba pocig-
gowa 21 urzadzenia wskaZnikowego 19.

Dla umozliwienia koniecznych zmlan w odleg-
losei suwaka 8 od Sruby pociggowej 21 linka
zamknieta drugiego obiegu albo jest elastycznie
rozeiagliwa (sprezynujaca) albo podlega grawi-
tacyjnemu pociagowi za poSrednictwem dodat-
kowej rolki.

Do przenoszenia wartoSci h na wskaznik wy-
nikowy 19 zastosowane mogg by¢ takze systemy
hydrauliczne lub elektryczne, nawet optyczne.

Odmiana IV. Zamiast przedstawionej ideowo
na fig. 4 jednej prowadnicy dla osi gléwnej 4,
0§ ta moze byé wyksztalcona w formie zespolu
kilku = réwnoleglych .i zwigzanych ‘\ivzajemnfeA
prowadnic, z ktérych kazda przezmaczona jest
dla osobnej pary suwakéw 15 i 8. Przy tym
wszystkie poszczegdlne czujniki 9, sprzegajace
suwaki 8 ze stosownymi pantokarenami, umiej-
scowione zostajg na wsp6lnym przekroju linii,
réwnoleglym do prowadnic i do osi rzednych
wykresu pantokarenowego.,

Realizowany przez przyrzad wedlug wynalaz-
ku prawie automatyczny sposéb wyznaczania
krzywych stateczno$ciowych powieksza bardzo
dotychczasowy praktyczny zakres wszelkich ana-
liz statecznoSciowych. Tak, np. realnie osiggal-
nym staje sie istniejgcy dotad w teorii problem
wyznaczania statkom nowobudowanym uza-
leznionej od norm stateczno$ciowych i danych
warunkéw eksploatacyjnych, tzw. mmlmalnej
wolnej burty

Jest to problem na razie aktualny tylko
w tych nielicznych krajach; w ktérych, jak u nas,
zostaly juz wprowadzone ustawowe i $ciste nor-
matywy dla minimalnych dopuszczalnych wa-
runkéw stateczno$ciowych statkow.

Poniewaz jednak wdrozone juz zostaly przy-
gotowania do rozszerzenia ,Miedzynarodowej
Konwencji o Bezpieczenstwie Zycia na Morzu” .
takze na zagadnienia statecznosciowe statkéw to-
warowych — przeto liczy¢é sie nalezy z mozli-
woscig wzglednie szybkiego juz umiedzynarodo-
wienia i przez to dalszego praktycznego rozsze-
rzenia praktycznego znaczenia opisanego tu przy-

rzadu.
Zastrzezenia patentowe

1. Przyrzad do wyznaczania poprzecznej sta-
teczno$ci statkéw znamienny tym, ze posia-
da szereg wspoélpracujgcych urzadzen, roz-
mieszczonych na plycie podstawowej, za po-

— 5 —




" moea kibrych dla nastawnej wypornoécl
i nastawnego wzniosu Srodka” cigzkosci

w zwigzku z wykresem pantokarenowym
danego statku podaje dlugo§é ramienia sta-
tecznosci statycznej dla danego przechylu.

Przyrzad wedlug zastrz. 1, znamienny tym,

‘ze posiada zesp6! promieniowych prowadnic,

nachylonych pod katami réznych przechyléw
statku, przy czym kazda prowadnica jest za-
opatrzona w suwak (11), nastawiany na
wznios §rodka ciezko$ci statku z ramieniem
(14), ustawionym do prowadnicy pod odnos.-
nym katem przechytu.

Przyrzad wedlug zastrz. 1 lub 2, znamienny

- tym, ze kazde z ramion (14), stanowi droge

suwaka (15), osadzonego przesuwnie na osi
gléwnej (4), przy czym of gléwna (4) jest

- prostopadla do ramion (14), a do suwaka (15)

jest zamocowany element réwnolegly do osi
(4), odmierzajgcy odlegloéé (h) czyli odleglo§é
ramienia (14) od odno$nej pantokareny.

Przyrzad wedlug zastrz. 1—3, znamienny
tym, Ze posiada tablice z wykresami pan-
tokarenu, przy czym albo o§ gléwna (4) jest

przesuwna w stosunku do tego wykresu

wzdluz podziatki wypornosci, albo odwrot-
nie wykres ten jest przesuwny wzgledem
nieruchomej osi (4). »

Przyrzad wedlug . zastrz. 1—4, znamienny
tym, ze posiada tablice wynikowa (5) z po-
dzialkg przechyléw i podzialka dlugoSci ra-
mion statecznosci, oraz mechanizm, prze-
noszacy na te tablice wartoéci (h), odmierza-
nych przez elementy, zamocowane do suwa-
kow (15). S

Przyrzad wedtug zastrz. 1—5, znamienny
tym, ze jego element, odmierzajacy warto§é

. (h), ma- postaé¢ zebatki (22), a suwak (8) osa-

"dzony na osi gléwnej jest sprzezony z od-

10.

no$ng_pantokareng i posiada kétko (23), za-
zebione z zebatka (22), stanowigce nadajnik
przenoszenia warto$ci (h) na tablice wyniko-
wa. .

. Przyrzad wedlug zastrz. 1—5, znamienny
. tym, e posiada narzady np. przewody giet-

kie, za pomocg ktérych odmierzane warto$-
ci (h), sa przenoszone na tablice wynikowa
systemem linowo-rolkowym, hydraulicznie,
elektrycznie lub optycznie.

Przyrzad  wedlug zastrz. 1—5, znamienny
tym, ze jego o§ gléwna (4) sklada sie z kil-
ku réwnoleglych prowadnic dla wodzenia
suwakéw (15), przy czym styki poszczeg6l-
nych elementéw, odmierzajacych wartosSci
(h) z odpowiednimi pantokarenami, ustawio-
ne s3 na wspélnej linii prostgg‘, prostopadlej

do ramion (14).
. Przyrzad wedlug zastrz. 1—8, znamienny

tym, ze poszczegélne wskazniki (16, 18), sa
ze sobg polaczone elastycznym narzadem

- (19), zamocowanym. obrofowo w zerowym

punkcie-tablicy i przechodzacym luZno przez

. wszystkie wskazniki (16, 18), tworzac krzy-

wa dlugosci ramion stateczno$ci dla nasta-
wionego wzniosu $rodka ciezkoSci przy da-
nej wypornosci.

Przyrzad wedlug zastrz. 1—9, znamienny
tym, ze jego poszczegblne suwaki (1]) sg
sprézone z soba linowym systemem (12) oraz
gatka nastawczg (13) tak, ze przez pokrece-

.nie tej galtki wywolywane sg réwmoczesne

i o jednakowej wartoéci przesuwy kazdego

-suwaka (11) wzdtuz wlasnej prowadnicy pro-

mieniowej (10). .

. Instytut Morski w Gdansku

. Zastepca: Kolegium Rzecznikéw Patent'owych
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