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Wynalazek dotyczy mnapedowej podwdjnej Wynalazek uwzglednia ten wzajemny wplyw
§ruby, w ‘ktorej dwie rozety o jednakowej licz- . . . .. _
bie skrzydel s3 na stale ze soba osadzone na i osigga przez to lepsze warunki plyniecia stat
jednym wale. W dotychczasowych ksztattach
budowy takich $rub zjawialy sig niedogodne zja-  grub. Stanowi on, Ze wymiary s3 tak dobrane, iz
wiska pragdéw wody, poniewaz wplyw obydwéch
rozet §rub i platéw skrzydet nie by! wystarcza-

ku craz wysoki wspdlczynnik wydajnoéci pracy

dla tzw. gh')wnego stanu ruchu istnieje ponizej

jaco uwzgledniony przy ustalaniu wymiaréw. podany stosunek.
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—_— . W podanym stosunku pod nazwa szybkosci
*) Wiadciciel patentu oéwiadczyl, ze tworca posuwu Ve nalezy rozumieé szybko§é pierscie-.
wynalazku jest Hans Schiefer. . nia skrzydlowego (rozety) w kierunku osiowym



do medium, w ktérym obraca sie §ruba podwdj-
na, a pod nazwg szybko$ci obwodowej u nalezy
rozumieé szybko§é na obwodzie tego samego
skrzydla. Przodowanie platu b oznacza odstep
“tylnego polozenia platu drugiej rozety Sruby
w stosunku do pierwszej, réwnolegle do szyb-
kosci obwodowej i jako odstep t — odleglo§é
. jednakowych punktow skrzydet sagsiednich
w kierunku szybko$ci obwodowej. Szerokosé
stref wplywu d jest to szerokodé stref wptywu
skrzydla na jégo odplyw, réwniez w kierunku
réwnoleglym do szybkiosci obwodowej. Szeroko$é
ta wynosi /s do Ye odstepu skrzydel t i jest za-
lezna od ksztaltu przekroju skrzydla, tj. od sto-
sunku grubosci i od jego sklepienia. Liczba pta-
tow skrzydet kazdej rozety jest dowolna. Moze
wynosié jeden plat lub teoretycznie nieskornczo-
no§é. Jednak obie rozety musza pasowaé do
siebie. Gléwny stan napedu obu rozetami jest
dowolny. Moze to byé jazda ze zwykla szybkos-
cig. Przy holownikach i kutrach rybackich na-
daje sie daleko mniejszg szybko$é, poniewaz
w tym przypadku nadzwyczaj wazny jest prze-
bieg samego holowania, a osiggnaé trzeba do-
bry stopien sprawnoéci przy wysokiej wydajnos-
ci holowniczej, co stanowi dla nich gléwny stan
ruchu.

Azeby dopasowaé podwojne $ruby do réanych
stanow ruchu, przewiduje si¢ wedlug wynalaz-
ku, ze jedna albo obie rozety Srubowe sg prze-
stawne jednocze$nie osiowo w kierunku obwo-
du, albo w obu kierunkach. Stosunkowo do spo-
sobu uzycia statku moga byé¢ osiagniete w réz-
nych czasach réizne stany ruchu, jako gléwne
dla najlepszych wedlug wynalazku warunkow
przeptywu. :

Dopasowanie do koniecznego gléwnego stanu
ruchu i osiggniecie stosunku wymiaréw wedtug
wynalazku moze si¢ odbywaé réwmiez za po-
mocg obracania kazdego ptatu Srubowego wokol
jego osi podluznej ma jednym lub tez na obu
rozetach Srubowych, znanych z przestawiania
§rub np. w okretach,
wodnych, kotach wiatrowych itp.

Wynalazek moze byé uzyty w S$rubach po-
dwéjnych do kazdego celu, zwlaszcza na okre-
tach.
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Szybko$é ruchu postepowego
Szybko§é obwodowa

samolotach, turbinach

Rysunki uwidaczniajag przedmiot wynalazku.
. Fig. 1 przedstawia $rube podwdjng w widoku
z przodu, fig. 2 — w przékroju podluznym
ifig. 3 — wykres miar i stosunkéw przeplywu.

Na wale Srubowym 1 okretu osadzona jest
piasta 2. Na niej s3 zamocowane dwie rozety
Srubowe 3 i 4. Kazda z tych dwoéch rozet posia-
da trzy platy Srubowe.

W celu wyjadnienia stosunkéw przeplywu, na
fig. 3 przedstawiono &rube, jako cze§é wykona-
nego na siatce profilowej wykresu stosowanego
w hydromechanice. Przekroje skrzydel, jako
przekroje promieniowe przez te platy, sa ozna-
czone na przedniej rozecie §ruby 4 za pomocg
cyfr 5, 6 itd., kat za§ wejSciowy jest a. Dla tyl-
nej rozety Sruby shluza, rozumujac poprzednio,
platy 5, 6, itd. i kat al. Osiowy odstep przednich
od tylnych rozet $rub jest a i prostopadty odstep
jednych za drugimi lezgcych przekrojow skrzy-
det jest c. Przestawienie wzajemne, wiec tez
i tylne polozenie przednich krawedzi profili, tj.
przodowanie platu jest oznaczone przez b. Po-
dzialka siatki, a wigc odstep skrzydel, tzn. od-
step jednakowych punktéw skrzydel dwoch sa-
siednich skrzydel tej samej rozety w kierunku
szybkoéci obwodowej jest t.

Siatka przedstawia wykres pracujgcej Sruby,
ktéra posiada promieniowsg skladowg u w sto-
sunku do szybkosci obwodowej i osiowg sktado-
wg ve W stosunku do przesuwania sie naprzéd.
Na fig. 3 — krzywa profilu skrzydia 5 jest po-
pychana w wypadku ostatecznym jeszcze pra-
dem w, i zupeinie odchylonym pradem w’ znaj-
duje sie posredni obreb przejéciowy. Im dalej
lezy w tym okregu profil 5, tym wieksza bedzie
jego szybkos§é wejSciowa i tym mniejsze pochla-
nianie wydajnosci, gdyz tym mniejszy bedzie kat
nastawny dla tylnej rozety. Wispdiczynnik
sprawnosci bedzie mniejszy na skutek Zle prze-
biegajacego stosunku $lizgamia tylnego profilu.
Wedlug wynalazku zastosowanie obu profilow
jest tak wykonane, ze dla gléwnego stanu na-
pedu, np. dla jazdy, przednia $rubowa rozeta
w kierunku pedu w, i przy innych stanach na-
pedu, np. jak holowanie, lezy mozliwie najblizej
granicy w. Nalezaloby wiec mieé na uwadze dla
glownego stanu ruchu.
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Polozenie gramiczne profilu 5 jest dalej
okre§lone przez odstep o i przesuniecie b pia-
ta, ktére moze byé jedynie tak duze, azeby tyl-
ny brzeg profilu 5 nie podchodzit pod wplyw
od chwilowego pradu przez skrzydlo 5. Zgod-
ne z wynalazkiem osiowe przesuwanie Srubo-
wych rozet pozwala na regulowanie tegoz. Ped
w, stanie si¢ bardziej plaski, poniewaz stosu-
nek ves w odniesieniu do ve wiecej maleje ani-
zeli stosunek ug do u. Tylny profil 5 lezy przeto
w obrebie pomiedzy wsx, granicg nieodchylo-
nego pradu, i w's w pelni odchylonego pradu.
Jako wilasciwy ped bedzie przy tym juz po-
przednio przyjety kierunek wzx. Zamiast przed-
niego skrzydila 5 pedzi witedy rozety tylne
skrzydlo 5, jednak mnie pod katem B’, lecz pod
katem Bs, ktory wiekszy jest od kata 8’ o kat v.
Oznacza to zmniejszenie dzialajacego kata
o kat v, inaczej moéwige — zwiekszenie szyb-

Szybkosé
Szybko§é

ruchu postepowego
obwodowa

2. Sruba podwoéjna, wedlug zastrz. 1, znamien-
na tym, ze jedna lub obie rozety Sruby sag
przestawiane osiowo, w Kkierunku obwodu
lub tez w obu kierunkach.

3. Sruba podwoéjna wedlug zastrz. 1 i 2, zna-
mienna tym, Zze jedna lub obie rozety Sruby

Y

koSci posuwu dla skrzydla tylnego 5. Dlatego
tez bywaja przy silnikach spalinowych zwykte
liczby obrotéw i spadek wydajnosci przy holo-
waniu mocno zmniejszone i polepszony posuw.

Wyb6ér wymiarowania wedlug wynalazku,
a wiec zaréwmno przesuw osiowy i promieniowy
rozet Srub, jak i przestawiania rozet wokét ich
osi, istnieje mozno§é osiagniecia znacznego po-
lepszenia dla wszystkich stanéw napedu
— wspdlczynnika sprawmosci w stosunku do
wszystkich dotychczasowych urzadzen i ksztal-
tow Srub okretowych.

Zastrzezenia patentowe

1. Sruba podwédjna, zwlaszcza do statkéw,
ktérej dwie rozety o jednakowej lczbie
obrotow, osadzone sg sztywno na jednym
wale, znamienna tym, Zze dla giéwmego sta-
nu ruchu $ruby wypelniony jest warunek:

Odstep osiowy rozet

Przodowanie ptatu +
odstep skrzydet — szero-
kosé wplywowych stref

posiadajg przekrecane w znany
skrzydia.
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