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Przedmiotem wynalazku jest mechaniczny afino-
graf woézkowy do przeksztalcania figur ptaskich,
zwlaszcza w Kkartografii, przeznaczony do mecha-
nicznego przenoszenia tre$ci z jednej mapy na dru-
g3, przy jednoczesnym uwzglednieniu zmiany skali
gtéwnej, odwzorowania i niestabilnoSci materialow
podktadowych mapy obrazowej.

Dotychczasowy stan techniki w tym przedmiocie
ogranicza sie wylgcznie do mechanicznego afinogra-
fu tarczowego o sze$ciu stopniach swobody.

Mechaniczny afinograf tarczowy realizuje przek-
sztalcenie plaszczyzn w parametryzacji: ,m” i ,n” —
skale w dwoéch kierunkach gtéwnych A, A + I1/2;
Ae — kat kierunkowy, orientujgcy siatke gtéwng
wzgledem siatki linii parametrycznych na plaszczyz-
nie oryginalnej; A’e + A’ — kat kierunkowy, orien-
tujacy siatke gtéwng wzgledem osi x statego ukladu
afinografu Oxy na plaszczyznie obrazowej; Ax, Ay —
wzgledne zmienne przesuniecia w kierunkach .osi
stalego uktadu afinografu, pokrywajgcego sie z li-
niami parametrycznymi x = const, y = — const.

Afinograf ten realizuje wiec w spos6b bezposredni
jeden z dwé6ch mozliwych wariantéw parametryzaciji
przeksztalcenia afinicznego ptaszczyzn. To znaczy,
ze konstrukcja jego posiada takie stopnie swobody,
ktére bezposrednio umozliwiaja na dokonywanie
odczytowych nastaw, realizujgcych w dziataniu
zwigzki matematyczne jakie zachodza pomiedzy
plaszczyznami okreSlonymi za pomcg odpowiadajg-
cych sobie par linii ortogonalnych, a takze realizu-
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jacych jednocze$nie odpowiednig ich orientacje zew-
netrzng wzgledem okreS§lonych linii parametrycz-
nych.

W odwzorowaniach kartograficznych tege rodzaju
linie ortogonalne noszg nazwe siatki gléwnej od-
wzorowania i majg duze znaczenie praktyczne.

Afinograf tarczowy moze w drodze posredniej
realizowaé mechanicznie przeksztalcenie ptaszczyzn
okreslonych dowolnymi liniami parametrycznymi,
poprzez wprowadzenie do jego nastaw takich wiel-
kosci, ktére wynikajg ze zwigzkéw matematycznych
jakie zachodzg pomiedzy nimi i liniami siatki orto-
gonalnej gléwnej w odwzorowaniu. Wymaga to do-
datkowych obliczen przy okreS§laniu wielko$ci na-
staw tego afinografu.

Mechaniczny afinograf tarczowy sktada sie z
dwoéch niezaleznych ukladéw konstrukcyjnych za-
wierajacych lgcznie sze$§é stopni swobody.

Pierwszy z nich nosi nazwe ukladu kinetycznego
i stanowi go dwuparametrowy afinograf prostokat-
ny, to jest o dwoch stopniach swobody oraz stabil-
na para podluznych prowadnic zewnetrznych jako
pomocniczy element tego ukiadu.

Dwuparametrowy afinograf prostokatny sktada sie
z woézka tocznego lub przesuwnego poruszajgcego
sie wzdluz podtuznych prowadnic zewnetrznych, kté-
ry ma ksztalt prostokatnej ramy zaopatrzonej do-
datkowo w nastawczy poprzeczny plaskownik oraz
z linijki proporcjonalnej sprzezonej dolnym jej kon-
cem z pantografem rombowym o kazdorazowo
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zmiennych dlugosciach bokéw w poszczegblnych je-
go rombach. W przeciwleglym punkcie przegubo-
wym pantografu znajduje sie wodzik z rgczkg po-
mocniczg, stuzagcy do obwodzenia figur oryginalnych.
Ruch wodzika przenoszony jest za posrednictwem
pantografu rombowego na linijke proporcjonalng,
wprawiajgcg w ruch tasme transmisyjng z przy-
stawkg rys$nikowsa, zainstalowang na dituzszym gor-
nym ramieniu ramy prostokgtnej.

Pantograf realizuje kazdorazowo na plaszczyZnie
obrazowej — za posrednictwem odpowiedniego sto-
sunku bokéw w rombach — zgdang zmiane skali m
w kierunku osi x prostokgtnego ukladu afinografu,
za$ linijka proporcjonalna wprowadzona swoim pod-
luznym wycieciem prowadniczym w wystajgce
trzpienie osadzone na nastawczej poprzeczce ramy
prostokgtnej i na przystawce rySnikowej tasmy tran-
smisyjnej, realizuje skale n w kierunku osi y tego
ukladu, za po$rednictwem kazdorazowo zmiennej
odlegto$ci nastawczej poprzeczki wzgledem dolnego
ramienia podiuznego ramy prostokatnej.

Dwuparametrowy afinograf w ukladzie kinetycz-
nym jako niezalezne urzgdzenie, ma mozno$¢ prze-
ksztalcania na przyklad dowolnego prostokata lub
okregu kota, w dowolnie inny prostokat lub elipse,
ktérych boki lub osie giéwne bedag stale réwnole-
gle do ukladu prostokgtnego afinografu na obu pla-
szczyznach.

Drugi niezalezny uktad zwany statycznym chara-
kteryzuje sie tym, ze wszystkie jego elementy skla-
dowe sg stabilne podczas pracy afinografu jak tez
to, ze jest usytuowany na poziomie nizszym w sto-

sunku do uktadu kinetycznego. Urzadzenie to skla-

da sie z pary wewnetrznych szyn podluznych, stycz-
nych do podiuznych prowadnic zewnetrznych oraz
z trzech nastawczych poprzeczek, z ktoérych dwie
skrajne z wycechowanymi podzialami milimetrowy-
mi stuzg do kazdorazowego nastawiania dwu iden-
tycznych pierScieni kotowych z. podzialem stopnio-
wym, wewngtrz ktérych osadzone sg centrycznie
tarcze obrotowe posiadajgce wlasne uklady lokalne
wspbirzednych prostokgtnych i podzialki noniuszo-
we. :

Uklad statyczny posiada cztery stopnie swobody,
do ktorych nalezg: dwa niezalezne kgtowe obroty
tarcz wzgledem odczytéw zerowych na nieobroto-
wych pierscieniach kolowych, umozliwiajgce bezpo-
$rednie nastawianie dowolnych katéw A i A’e be-
dgcych parametrami przeksztalcenia afinicznego
plaszczyzn; dwa niezalezne przesuniecia liniowe
pierécieni kolowych wraz z tarczami obrotowymi w
kierunkach osi ukladu afinografu, to jest wzdtuz na-
stawczych poprzeczek skrajnych, umozliwiajgce bez-
posrednie nastawianie dowolnych przesunigé¢ linio-

wych Ax, Ay, bedacych parametrami przeksztalce-
" nia afinicznego plaszczyzn. ‘

Mechaniczny afinograf tarczowy do przeksztatca-
nia figur ptaskich posiadajgcy szeé¢ stopni swobody,
realizuje juz w pelni afiniczne przeksztalcenie pta-
szczyzn w postaci ogbélnej i w tym samym catkowi-
cie odpowiada wszystkim wymogom koniecznym i
wystarczajacym w praktyce kartograficznej.

Zaletg jego jest duza stabilno$é, gdyz cztery pa-
rametry nastawcze (stopnie swobody) znajduja sie
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w uktadzie statycznym, za$ tylko dwa jego parame-—
try nastawcze sg w lgeznym ruchu podczas pracy.
Afinograf ten wymaga jednak specjalnie wyso-
kiej precyzji wykonania podzialu katowego na pier-
Scieniach kotowych. Biorgc pod uwage znaczne roz-
miary tych pier§cieni lub choéby niezbednych ich
wycinkéw, precyzyjne wygrawerowanie podzialu
stopniowego moze sprawi¢ duze trudnosci. Rozmiary
tego urzadzenia jak i tarcz obrotowych sg w $cistym
zwigzku z wielkosciami formatéw arkuszy rysun-
kowych podlegajacych przeksztatceniu. Afinograf
ten praktycznie nadaje sie — ze wzgledu na rozmia-
ry tarcz obrotowych -— do przeksztalcania rysunkoéw
(map) zawartych w §rednich formatach, to jest ogra-
niczonych rozmiarami 600 X 420 mm i mniejszych.
Jego zastosowanie jest catkowicie uzasadnione w
pracach redakcyjnych map w problemie mechanicz-
nego przenoszenia tre$ci z jednej mapy na druga,
gdzie wystepuje konieczno§é zmiany skali gléwnej,
odwzorowania i niestabilno$ci materiatéw podkia-
dowych, a w dalszej kolejno$ci do generalizacji
obiektywnej oraz pomiaru linii i p6l na mapie.

Celem wynalazku jest opracowanie mechaniczne-
go afinografu wézkowego do przeksztalcania figur
plaskich o szeSciu stopniach swobody, realizujacy
przeksztatcanie ptaszczyzn oryginalnych okreslonych
dowolna parg linii prostych (nie pokrywajacych
sie) w ptaszczyzny obrazowe okre§lone dowolnie in-
nymi parami linii prostych; przy czym giéwne ele-
menty orientacji wewnetrznej okre$lajgce plaszczyz-
ny obrazowe wzgledem oryginalnych moga by¢é do-
wolnie z géry zakladane i mechanicznie przez ten
afinograf realizowane. Do dowolnie zakladanych
elementéw orientacji wewnetrznej nalezga: my, my —
skale w kierunkach linii parametrycznych, ® —
kat parametryczny zawarty pomiedzy tymi liniami
parametrycznymi. Kazdy z tych elementéw orien-
tacji wewnetrznej ma bezpoéredni wplyw na jakosé
deformacji plaszczyzny obrazowej a tym samym
okres$la jej strukture wewnetrzng.

Do dowolnie zakltadanych elementéw orientacji
zewnetrznej nalezg: A’ — kat kierunkowy (azymut)
linii parametrycznej wzgledem osi x przyjetego sta-
lego ukladu wspéirzednych prostokgtnych, Au, Av —
wzgledne zmienne przesuniecia w kierunkach linii
parametrycznych. Kazdy z tych elementéw orienta-
cji zewnetrznej ma bezpo$redni wplyw na potoze-
nie plaszczyzny obrazowej wzgledem plaszczyzny
oryginalnej, a tym samym okreS§la jej strukture
zewnetrzng dotyczgcg skretu i przesuniecia.

Zatozeniem koncepcyjnym afinografu wedlug wy-
nalazku jest mechaniczna realizacja przeksztatcenia
plaszezyzn w parametryzacji my, my, O, A’, Ay, A,
oraz najprostsza postaé wzoréw okreslajgcych wiel-
kosci nastaw, bezposrednio nastawianych do odczy-
té6w tego afinografu realizujgcego te parametry-
zacje.

Afinograf wedlug wynalazku spelnia postulat naj-
wyzszej ogolnosci dotyczgcej afinicznego przeksztal-
cania plaszczyzn i usuwa. niedogodno$ci mechanicz-
nego afinografu tarczowego, ktéry w podobnym
przypadku przeksztalcen wymaga dodatkowych obli-
czen w celu okre$lenia nastaw.

Zaletg wynalazku jest zwiekszenie uzytecznego
zasiegu powierzchniowego przeksztalcanych figur na
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obu plaszczyznach, obejmujacych arkusze o rozmia-
rTach 1000 X 840 mm i wieksze oraz aby afincgraf
‘ten skladal sie z prostych i asortymentowo powta-
rzajacych sie elementéw konstrukeyjnych.

Wytyczone zadanie zostalo rozwigzane zgodnie z
wynalazkiem w oparciu o zasade urzadzen inwerso-
Towych w wyniku opracowania afinografu ukos$no-
katnego o trzech stopniach swobody, oraz wykorzy-
staniu koncepcji sprzezenia prostokgtnego dwoéch
jednakowych afinograféw uko$nokgtnych o trzech
stopniach swobody kazdy w jeden uklad, stano-
wigecy w efekcie afinograf o pozadanych szeSciu
stopniach swobody.

Jeden z tych afinograféw sktadowych spelnia role
zespotu nadawczego, ktéry zbiera informacje z pla-
szczyzny oryginalnej za pomocg wodzika, przetwarza
je trojparametrowo i przekazuje wyniki za poéred-
nictwem urzadzenia sprzegajacego prostokatnie na
drugi afinograf sktadowy, spelniajacy role zespotu
rysujgcego, ktéry powtérnie przetwarza te wyniki
tr6jparametrowo i bezposrednio uruchamia ry$nik,
kre§lacy na ptaszczyznie obrazowej ostatecznie prze-
tworzone afinicznie informacje, zgodnie ze z gory
zadanym rozkladem znieksztalcei metrycznych my,
my, 0, A, Ay, Ag.

Afinograf uko$nokgtny o trzech stopniach swobo-
dy, spelniajgcy role zespolu nadawczego czy tez
spelniajgcy role zespolu rysujgcego mo postaé woz-
ka zlozonego z prostokatnej ramy, zaopatrzonej w
cztery kota toczne lub suwaki, przymocowane do jej
narozy i wzajemnie sprzezone za pomocg urzgdze-
nia umozliwiajgcego jednoczesne ich nakierowywa-
nie pod jednakowym katem wzgledem dtuzszych
bokéw tej ramy. Dluzsze boki ramy prostokagtnej
stanowigce szyny z wycieciami prowadniczymi r6z-
nig sie czeSciowo swojg budowsg.

Dolna szyna posiada jednopoziomowe wycigcie-

prowadnicze, do ktérego wprowadzony jest suwak
z przystawka, zaopatrzong w tuleje do osadzania
wodzika z rgczkg pomocniczg. W $rodku symetrii
suwaka znajduje sie wystajgcy trzpien, na ktéry
nasadza sie dolne zakonczenie wahliwej linijki pro-
porcjonalnej. Gérna szyna posiada dwupoziomowe
wyciecie prowadnicze. W wycieciu nizszego pozio-
mu wprowadzony jest analogiczny suwak z wysta-
jacym trzpieniem, na ktory nasadza sig¢ tuleje po-
dhuzng suwnicy, wprowadzonej do szerszego wycie-
cia prowadniczego na wyzszym poziomie.

Podluzna suwnica jest poziomg czeécig dwéch li-
nijek suwnicowych urzgdzenia sprzegajacego pro-
stokatnie oba afinografy tr6jparametrowe. Kroétsze
boki ramy prostokatnej stanowig ptaskowniki wy-
cechowane podzialem milimetrowym, wedtug ktére-
go kazdorazowo z dokladno$cig 0,1 mm nastawiane
sg konce plaskownika wewnetrznego réwniez z po-
dzialem milimetrowym, réwnolegtego do szyn pod-
luznych ramy.

Plaskownik wewnetrzny posiada nasadke z wy-
stajacym trzpieniem, kazdorazowo nastawng z do-
ktadnoscig 0,1 mm wzgledem $rodka symetrii tego
ptaskownika. Linijka proporcjonalna stanowi ptas-
kownik z podluzym wycieceim prowadniczym, ko6-
ra sprzegnieta jest przegubowo swoim dolnym za-
konczeniem z trzpieniem suwaka dolnego szyny po-
-dluznej. Pozostale trzpienie nalezgce do nasadki pta-
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skownika wewnetrznego i suwaka® gérnego szyny
podluinej, wprowadzone sg do wyciecia prowadni-
czego linijki proporcjonalnej.

Afinograf nalezagcy do zespolu rysujgcego usta-
wiony jest w pozycji prostopadiej w stosunku do
afinografu tréjparametrowego nalezgcego do zespo-
lu nadawczego. Sprzegniety jest on za pomoca po-
dtuznej suwnicy pionowej, bedacej druga czescig
urzadzenia sprzegajacego prostokatnie oba afino-

‘grafy skladowe. Gérny koniec podiuznej suwnicy

pionowej i dolne zokonczenie linijki proporcjonal-
nej osadzone sg na wspélnym trzpieniu suwaka w
dwupoziomowej szynie podiuzinej ramy prostokat-
nej.

Zastosowanie mechanicznego afinografu wozko-
wego do przeksztalcania figur ptaskich w parame-
tryzacji my, my, ©’, A’, Ay, Ay, rozwigzuje problem
przenoszenia tresci ‘sytuacyjnej w szczegblnosci w
kartografii §rednioskalowej i wielkoskalowej a wigc
map technicznie najczesciej uzytkowanych. Wielkos$-
ci nastaw odczytowych wprowadza sie na podsta-
wie prostych zwigzk6w bedacych funkcjami my, my,
@, A’, ktére sa podstawowymi wielko$ciami zniek-
sztalced metrycznych w odwzorowaniach kartogra-
ficznych.

W przypadku zastosowania do tych prac mecha-
nicznego afinografu tarczowego, wyznaczenie wiel-
ko$ci nastaw jest bardziej ztozone, gdyz skale ,,m”

i,n” w kierunkach gtéwnych A. i A’c jak tez same

katy kierunkowe oblicza sie na podstawie z goéry
danych wielkosci my, my, ©’, A’

Na mapach wielko- i §rednioskalowych wystepuja
zwykle duze obszary aproksymacji afinicznej po-
krywajace nierzadko cale arkusze o formatach 840 X
X 597 mm i wiekszych, ktére mogg byé jednorazo-
wo objete zasiegiem mechanicznego afinografu woéz-
kowego. W przypadku za§ mechanicznego afinogra-
fu tarczowego, przeksztalcenie tak duzych formatéw
jest praktycznie niemozliwe i niecelowe ze i;vzgledu
na duze rozmiary jego elementéw konstrukcyjnych
jakie musialby posiadaé. )

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przy- -
ktadach wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia widok z géry mechanicznego afinografu
woézkowego, fig. 2 afinograf, w ktérym zamiast sa-
monakierunkowujgcych sie suwnikéw i prowadnic
zastosowano kota toczne poruszajgce sie bezposred-
nio po podtozu, fig. fig. 3, 4, 5 i 6 przedstawiajg
schematycznie afinograf wedlug wynalazku w czte-
rech jego kolejnych potozeniach, ilustrujgcych gra-
ficznie proces powstawania przeksztatcen afinicz-
nych przykladowej figury kwadratu w odpowia-
dajgce mu figury obrazowe, ktérych ksztalt i wiel-
kosé zalezy od przyjetych kazdorazowo z gory znie-
ksztaicei metrycznych my = my, my = my, @’ i A’

Na fig. 1 rysunku, przedstawiony jest mechanicz-
ny afinograf woézkowy stuzacy do przeksztalcenia
figur ptaskich, ktéry sklada sie z dwéch zespoléw:
zespolu rysujgcego I — przekazujgcego bezposred-
nio przeksztalcony afinicznie obraz na ptaszczyzne
odwzorcowywang i z o takiej samej budowie zespo-
u nadawczego II — przekazujgcego tres¢ plaskiego
oryginalu, bedgcych afinografami uko$nokatnymi o
trzech stopniach swobody kazdy, zaopatrzonych w
prostokatne przesuwne ramy, wyposazone w samo-




61558

7

nakierunkowujgce sie kétka 1, 2 lub suwniki, osa-
dzone przy obu konfcach przesuwnych plaskownik6é6w
3, 4 tych ram, przetaczanych lub przesuwanych po
réwnolegltych prowadnicach podluznic 5, 6, ktére sg
przegubowo zlgczone z drugg parg podiuznic 7, 8,
stale réwnolegtych do diuzszych bokéw tych ram
i stanowigcych pare przegubowych réwnolegtobokéw
o dowolnie ustalonych katach a, §, pomiedzy nimi,
przy czym jedne z tych podiuznic 7, 8 (na fig. 1 za-
szrafurowane) sg na stale przytwierdzone do podio-
za dla zapewnienia stabilno$ci pracy afinografu o
szeSciu stopniach swobody oraz wpo6ldziatanie obu
zespotéw I i II uzyskane przez polgczenie ich pod
katem prostym za poSrednictwem wsuwnicy 9, zao-
patrzonej w podzialke milimetrowa, wodzonej po
prowadnicy dluzszego boku 10 prostokatnej prze-
suwnej ramy zespolu rysujacego I, potgczonej przy
pomocy przegubu 11 swoim zakonczeniem gérnym
z zakonczeniem linialu proporcjonalnego 12, a swo-
im drugim zakoficzeniem dolnym, na czesci wystaja-
cej poza obreb zespotu I z suwnicg 13 wodzong po
prowadnicy dluzszego boku 14 prostokatnej prze-
suwnej ramy zespolu nadawczego II, przy czym w
miejscu ich sztywnego prostgkatnego zlgczenia u-
mieszczony jest pionowy sworzen 15 na ktéry na-
chodzi z odpowiednim luzem wzdluzna prowadznica
liniatu proporcjonalnego 16 tego zespolu urucha-
miana przez wodzgcy ruch wodzika 17 po oryginale,
ktéry z kolei powoduje przenoszenie odpowiednich
ruchéw na prostokgtnie polgczone z sobag suwnice
13 z wsuwnicg 9 lgczace oba zespoly, a nastepnie
na linial proporcjonalny 12 podobnie nalozony na
pionowy sworzen 18, ktéry ostatecznie uruchamia
ry$nik 19 zespotu rysujacego I, kreslacy figure afi-
nicznie przeksztalcong na plaszczyZnie obrazowej.

Na fig. 2 rysunku, przedstawiona jest odmiana
mechanicznego afinografu woézkowego o szesciu stop-
niach swobody, ktéry rézni sie od afinografu zilu-
strowanego na fig. 1 tym, ze w kazdym z zespo-
16w I, II zamiast ko6lek lub suwnikéw 1, 2, przy-
mocowanych przy koncach przesuwnych ptaskow-
nikéw 3, 4 prostokatnych przesuwnych ram, posia-
dajg przymocowane przy narozach tych ram po
cztery koétka 22,23, sprzezone ze sobg, nakierowywa-
ne na dowolnie okreslone katy o, § wzgledem diuz-
szych bokéw 10, 14 ram i toczone bezposrednio po
podiozu a do zachowania stablino$ci afinografu sze$-

ciostopniowego wyposazony on jest w dodatkowe

urzadzenie zlozone z dwdch znanych zsynchronizo-
wanych ze sobg prostownikéw odpowiednio przy-
mocowanych swoimi biegunami do podioza i swoimi
glowicami polgczonymi z wsuwnicg 9 najkorzystniej
w przegubach 11 i 15.

Zastrzezenia patentowe

1. Mechaniczny afinograf wézkowy do przeksztal-
cania figur ptaskich znamienny tym, ze jest pro-
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. 8
stokatnym potgczeniem dwéch jednakowych afino-

graféw ukosSnokatnych o trzech stopniach swobody

kazdy, stanowigcych dwa zespoly: zespdt rysujacy
(I) — przekazujacy ostatecznie przeksztalcony afi-
nicznie obraz na plaszczyzne odwzorowywang za
pomocg rys$nika (19) i zespét nadawczy (II) zbiera-
jacy informacje wodzikiem (17) i nadajgcy prze-
ksztatcony tréjparametrowo obraz zespotowi (I), z
ktorych kazdy zaopatrzony jest w prostokgtng prze-
suwng rame, wyposazong w samonakierunkowujgce
sie ko6tka (1), (2) lub suwniki, przymocowane przy
obu koncach nastawnych ptaskownikéw (3), (4),
przetaczanych lub przesuwanych po réwnoleglych
prowadnicach podiuznic (5), (6), ktére sg zlgczone
pod kazdorazowo zmienianym katem (o), (B) przy
pomocy przegubéw z drugg parg podluznic (7), (8),
réwnoleglych do dluzszych bokdéw przesuwnej ra-
my, przy czym jedna z nich jest na stale przymo-
cowana do podloza, co umozliwia stabilno$é pracy
afinografu oraz wspoétdzialanie obu zespoléw uzy-
skane przez potgczenie ich pod katem prostym za
posrednictwem wsuwnicy (9), zaopatrzonej w po-
dziatke milimetrowa, wodzonej po prowadnicy diuz-
szego boku (10) prostokatnej przesuwnej ramy ze-
spotu rysujgcego (I), polaczonej przy pomocy prze-
gubu (11), swoim zakonczeniem gérnym z zakoncze-
niem linialu proporcjonalnego (12), a swoim drugim
zakonczeniem dolnym na czeSci wystajgcej poza
obreb zespotu rysujgcego (I), z suwnicg (13) wc-
dzong po prowadnicy diuzszego boku (14) prosto-
katnej przesuwnej ramy zespolu nadawczego (IDm),
przy czym przy miejscu ich zlaczenia umieszczony
jest pionowy sworzen (15), na ktéry nachodzi z
odpowiednim luzem wzdluzna prowadnica liniatu
proporcjonalnego (16) tego zespolu, uruchamiana
przez ruch wodzika (17) po oryginale.

2. Odmiana mechanicznego afinografu woézkowe-
go wedlug zastrz. 1 znamienna tym, ze w kazdym z
zespoléw (I), (II) zamiast umocowanych do podlo-
za podluznic (7), (8) jest naniesiona na podiozu linia
prosta, tak ukierunkowana, na przyklad przenika-
jaca osie obu przegubdow (20), (21), ktérymi zespoty
(I), (II) umocowane sg do podtoza.

3. Odmiana mechanicznego afinografu wézkowe-
go wedlug zastrz. 1 znamienna tym, ze w kazdym
z zespotéw (I), (II) zamiast kétek (1), (2) lub suwni-
kéw przymocowanych przy koficach przesuwnego
plaskownika (3), (4) prostokgtnej przesuwnej ramy,
posiada przymocowane przy narozach tej ramy czte-
ry koétka (22), (23), sprzezone z sobg, nakierowywane
na okreSlony kat (a), (B) wzgledem dluzszego boku
(10), (14) ramy i toczone bezposrednio po podiozu,
a do zachowania stabilno$ci afinografu wyposazony
on jest w dodatkowe urzgdzenie zlozone z dwoéch
znanych zsynchronizowanych ze sobg prostowhikéw
odpowiednio przymocowanych swoimi biegunami do
podioza i swoimi glowicami potgczonymi z wsuwni-
cg (9), najkorzystniej w przegubach (11), (15).
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