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Przedmiotem wynalazku jest przyrzad do zme-
chanizowania obliczed zwigzanych z wyznacza-
niem i analizowaniem statecznosci statku. Przy-
rzad wedlug wynalazku jest w gléwnej mierze
przeznaczony dla eksploatacyjnych potrzeb kapi-
tanéw i armatoréw statkow.

Wynalazek w szczegblnosci dotyczy przyrzadu
pozwalajacego na §ledzenie zmian, ktérym podle-
gaja syntetyczna charakterystyka - graficzna oraz
poszczegblne parametry statecznoSciowe pod wply-
wem przeobrazen zachodzacych w stanach ladun-
kowych statku, a wiec w iloSci i W przestrzen-
nym rozkladzie zabieranych w rejsach ladunkéw
(obcigzen).

Przyrzad wedlug wynalazku, mechanizujgc wta-
$ciwg cze§é obliczen stateczno§ciowych, dzialania-
mi swymi nie obejmuje wstepnych dla tego celu
czynno$ci eksploatacyjnych, zwigzanych 2z licz-
bowym definiowaniem wyjSciowych parametréw
stan6w ladunkowych tj. wypornoSci i wzniosu
§rodka ciezko$ci systemu. Dla tego ostatniego ce-
lu stuzg przyrzady innego czynno$ciowego za-
kresu, jak ma przyklad przyrzad wedlug paten-
téw polskich nr 45044 i 49374. Przyrzad wedlug
wynalazku uzyty wraz z przyrzadami tego ostat-
niego typu, zapewnia pelng mechanizacje wszyst-
kich operacji obliczeniowych potrzebnych dla
eksploatacyjnego mnadzoru nad bezpieczenistwem
stateczno$ciowym statku.
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Czynno$ciowy zakres przyrzadu wedlug wyna-
lazku w znacznej mierze pokrywa sie z przyrza-
dem wedlug patentu polskiego nr 41252, w sto-
sunku do ktérego przyrzad wediug wynalazku
wykazuje mozno$§é spelniania wigkszej liczby dzia-
lan, przy zastosowaniu bardziej racjonalnych roz-
wigzan konstrukcyjnych.

Przyrzad wedlug wynalazku jest uwidoczniony
schematycznie na rysunkach, na ktérych fig. 1 —
przedstawia uklad konstrukcyjny calosci przyrza-
du, a fig. 2 — konstrukcje wystepujacych w przy-
rzadzie krzywek spiralnych.

Przyrzad wedlug wynalazku spelnia swe zada-
nie za pomoca dwu mechanicznych nastawiefi
(nadan), a mianowicie: mastawienia na aktualng
dla danego obcigzenia statku wyporno$é V (m3),
oraz miarodajny dla danego rozkladu -cigzaréw
wznios §rodka ciezkoéci statku KG (m).

W wyniku obu powyzszych nastawiefi przyrzad
wedlug wynalazku wykazuje:

a) w gléownym (Srodkowym) oknie wskaZniko-
wym — przebieg (ksztalt) miarodajnej dla dane-
go stanu ladunkowego krzywej ramion statycz-
nej statecznosci statku, bedacej graficznym obra-
zem funkeji typu h=1 (¢, V, KG). W réwnaniu

tym symbole oznaczaja: h — ramie stateczno$ci,
¢ — kst poprzecznego przechylu statku, V —
wyporno§¢ statku, KG — wznios wypadkowego

Srodka ciezkoSci zatadowanego statku wzgledem
stepkowego punktu K,
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b) ma podziatkach prawego okna wskazniko-
wego — nastawiona warto§¢é wypornosci statku

V (m?) oraz odpowiadajace pogzczegblnym wy-
pornoSciom wielko§ci nastepujace: — zanurzenie
T (m) statku; wypér D (T) statku; no$nos§¢ TDW
(T) statku, wzdluzne potozenie Xv(m) §rodka 'wy-
poru; jednostkowy moment przeglebiajacy M;
(Tm); graniczny wznios $rodka ciezko$ci statku
KGg(m) itym podobne dane bedace funkcjg wy-
pornoci z uwagi na obowigzujace kryteria mini-
mum statecznosci.

¢) na podzialkach lewego okna wskaZnikowego
— nastawiong warto§é wzniosu S$rodka ciezkoSci
statku KG (m) oraz miarodajng dla danego sta-
nu ladmkowego wysokosé metacentryczng MG
(m).

Uwidoczniony mna fig. 1 uklad konstrukcyjny

przyrzadu wedlug wynalazku jest przykiadowo
dostosowany do wyznaczania wyzej wymienionej
krzywej statecznoSciowej za pomoca czterech
przejSciowych rzednych (h) tej krzywej, a mia-
nowicie odpowiadajacych przykladowym przechy-
tom statku o katy: ¢ = 20°, 40°, 60° i 80°. W roz-
wigzaniu wedlug wynalazku przyrzad wskazuje
réwniez kierunek wybiegu omawianej krzywej z
punktu ¢ =0 tj. kat nachylenia a stycznej do
krzywej stateczno$ciowej wzgledem osi odcietych
ukladu odniesienia. Przy powyzszym sterowanym
kierunku wybiegu zapewniona zostaje moznosé
poprawnego odwzorowywania ksztaltu krzywej
stateczno$ciowej w tych nawet przypadkach, gdy
w przyrzadzie wedlug wynalazku zastosowane zo-
stang stosunkowo duze, na przyklad co 20° lub
co 25° odstepy katowe pomiedzy regulowanymi
przejSciowymi rzednymi tej krzywej.
‘Do nastawiania przyrzadu wedlug wynalazku,
na aktualne wypornosci V statku stuzy korbka 1.
Obroty jej sa przekazywane na dwa watki 2 i 5.
Waltek 2 stuzy do odpowiedniego przesuwania
wskazéwki 3 wzdluz funkcyjnych podzialek 4
prawego okna wskazZnikowego, a walek 5 shtuzy
do odpowiedniego obracania zespolu spiralnych
krzywek 6, 8. W zespole tym grupa spiralnych
krzywek 6 stuzy do odwzorowywania, w biegu-
nbwym ukladzie odniesienia (R, ¥), odpowiednich
do wybranych przejSciowych katéw przechylu ¢
gtatku tak zwanych krzywych pantokarenowych
I'=f (V, ¢) danego egzemplaza statku. Jak
wiadomo krzywa pantokarenowa dla danego ka-
ta' przechytu statku, "podaje zalezno§é wartoSci
ramienia stateczno$ci formy leo od wyporno§ci V
statku. Na fig. 1 pokazano przykladowe rozwig-
zanie takich przejéciowych krzywych dla przy-
ktadowo wybranych czterech katéw przechylu, a
mianowicie: 1,,° =£ (V); 14°=£f (V); 1p° =1 (V)
oraz lgp = £ (V).

Splralna krzy'kaa 7 shuzy natomiast do od-
wzorowywama tak zwanej krzywej KM, tj. za-
Ieznosci poprzecznego wzniosu metacentrum od
wypornoéci - statku V. W szczegblnosci krzywka
ta swymi promieniami Ro =f (#) odwzorowuje
wartosei k. KM (V); znaczenie wystepujacego tu
Wsp6iczynnika k bedzie dalej wyjasnione.

Pokazane na fig. 1 i 2 zastosowanie wielozwo-
jowych krzywek spiralnych daje powazina reduk-
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4
cje¢ wymiar6w przyrzadu wedlug wynalazku orgz
zmniejsza katowe pochylenie toréw krzyw‘ko'wych
wzgledem rolek 8 popychaczy.

Kazda z spiralnych krzywek 6 i 7 pod wply-
wem swych katowych ustawien ¢ przesuwa ze-
batki 11 za posrednictwem rolek 8, ramek 9 i pre-
tow 10. Przesuwy z¢batek 11 dokonujg sie w
spos6b proporcjonalny do nastawianych wyporno-
sei (V) i do wartosci odwzorowywanych przez po-
szczegblne krzywki spiralne. Zebatki 11 powoduja
swymi przesuwami obracanie sieé zebatych kélek
12, ktoére za poSrednictwem przekladni 13 stoz-
kowych k6t zebatych dokonujg obrotowych nadan
do przekladni 14 obwiedniowo-sumujgcych.

Dla drugiego rodzaju nastawiania przyrzadu
wedlug wynalazku, tj. stosownie do aktualnego
wzniosu §rodka cigzko§ci KG statku — stuzy korb-
ka 15, ktérej obroty m sg przekazywane na dwa
transmisyjne waltki 16 i 20. Walek 16 stuzy do
odpowiedniego ustawiania wskazéwki 17 wzgledem
nieruchomej podziatki 18 (wskazujacej warto$ci
KG) oraz wzgledem przesuwnej linijki 19, z po-
dziatkg wartosSci MG.

Drugi walek 20 stuzy do obracania zespolu
przekladni zebatych. W zespole tym jest grupa
kilku par przekladniowych, zebatych k6t 21, oraz
jedna para przekladnicwych zebatych k6t 22. W
grupie 21 para ko6t przekladniowych na stanowi-
sku przekroju krzywej stateczno$ciowej odpowia-
dajacej katowi przechylu ¢ = 20° przetwarza
obroty watka 20 proporcjonalne do KG, na obro-
ty proporcjonalne do iloczynu KG *sin 20°. Na
stanowisku ¢ = 40° — na obroty proporcjonalne
do KG *sin 40° itd.

Para przekladniowych zebatych ko6t 22 stuzy
do przetwarzania nadawczych obrot6w na war-
toSci proporcjonalne do iloczynu k-*KG, gdzie
liczba k wyraza w radianach zastosowana w roz-
wigzaniu odleglo$¢ walka 32 od poczatku ukladu
odniesienia krzywej statecznosciowej.

Kazda para kot zebatych z powyzszego zespolu
przekladni 21 i 22 dokonuje za posrednictwem
stozkowych koétek 23, obrotowych nadan do ob-
wiedniowych przektadni 14.

Tak wiec do kazdej- obwiedniowej przekladni
14 dochodzg dwa niezalezne nadania obrotowe. Jed-
no z nich dochodzi od strony spiralnych krzy-
wek 6 i 7, a wiec takze od nadawczej korbki 1,
nastawianej recznie na wypornosci V statku; dru-
gie za$ dochodzi od sirony zebatych przekladni
21 i 22, a wiec takze od nadawczej korbki 15,
ustawianej recznie na waznios $rodka ciezkosci
KG statku. Doplyw tych obu nadan jest tak
transmisyjnie zaprojektowany, ze obroty nadaw-
cze od krzywek 6 i 7, towarzyszace dodatniemu
wzrostowi warto§ci V wchodza do obwiedniowych
przekladni 14 z kierunkami przeciwnymi do obro-
téw nadawczych od karbki 15 towarzysza,cych do-
datniemu wzrostowi warto§ci KG.

Wystepujace w przekladniach 14 satelitarne ze-
bate koétka 24, swymi obiegami obwiedniowymi,
odwzorowujg wartoSci proporcjonalne do téznicy
pomiedzy nadaniami bedacymi funkcjami wypor=
nosci V a nadaniami bedgcymi funkcjami wznio-
su $rodka ciezkosci KG. Obroty wynikowe w kaz-
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dej obwiedniowej przekladni 14 bedg w szczegbl-
rioéci ré6wnaé sie polowie roéznicy tych obrotéw
nadawczych (skladowych). W tym celu oatelitar-
ne koétka 24 osadzone sg na promieniowych osiach
25 i za ich posrednictwem obracaja wynikowe
walki 26 i 32.

W nastepstwie obu dokonanych na przyrzadzie
nadan V i KG — poszczegblne wynikowe walki
26 obro6cone zostang o warto$ci proporcjonalne do
odpowiednich rzednych krzywej statecznosciowej,
miarodajnej dla danego stanu ladunkowego, czy-
1li obrécone zostang proporcjonalnie do wartosci:
h =1 (V, ) —KG sin ¢. Natomiast walek 32 obro-
cony zostanie o warto§¢ proporcjonalng do wWy-
sokoSci metacentrycznej MG, a w szczegdlnoscei
o wartos¢ proporcjonalng do iloczynu k * MG, przy
czym zgodnie z fizycznymi wtasciwosciami
otatk6w nawodnych i zgodnie z operacjami prze-
prowadzanymi przez obwiedniowg przekladnie 14
wspblpracujgca z watkiem 32 — obowigzuje row-
nanie: MG = KM —KG.

Wynikowe watki 26 i 32 uksztaltowane sa u
gory w formie S$rub pociggowych do przesuwa-
nia osadzonych na nich nakretek 27 i 33. Na
nakretkach tych osadzone s3 obracalne czopy 28
i34,

Przez wszystkie czopy 28 oraz przez obrotowy
czop 29, osadzony w poczatku ukladu odniesienia
odwzorowywanej krzywej statecznosSciowej, jest
poprzecznie luZno przewleczo\na elastyczna tasma
30, ktéra ksztaltem swego wygiecia odwzorowuje
miarodajng dla danego stanu ladunkowego krzywa
statecznoécwwa, czyli funkeje typu: h = £ (V, ¢, KG)

Zgodnie z zasadami teorii budowy okretow po-
czatkowa wysoko$é metacentryczna MG, odpo-
wiadajagca prostemu potozeniu statku, jest liczbo-
wo réwna tangensowi kata mnachylenia a stycz-
nej do krzywej statecznosciowej w poczatku ukla-
du odniesienia ¢ = 0.

Aby elastyczna tasma 30, sluzaca do odwzoro-
wywania mlarodaJneJ krzywej statecznosciowej,
wybiegala z poczatku ukladu odniesienia pod
wilasciwym katem nachylema o da osi odc1¢tych
w przyrzadzie wedlug Wynalazku zastosowano roz-
wigzanie nagtepujgce. Narozny czop 29 jest stero-
wany, co do swego obrotowego poltozenia dzwignig
35, ktorej nachylenie « wzgledem osi ¢ jest ste-
rowane polozeniem nakretki 34, przesuwnej
wzdluz watka 32, Gdy walek 32 zostanie usta-
wiony w przyrzadzie wedilug wynalazku, w od-
legloéci k od czopa 29, wyrazonej w radianach,
z uwzglednieniem skali katowej wykresu, to dla
zapewnienia miarodajnego kata a wystarczy na-
kretke 34 odsunaé od osi w dét lub w gére (zalez-
nie od znaku wielkosci MG) o warto$§¢ proporcjo-
nalng do iloczynu k- MG.

Zgodnie z poprzednimi wyjasnieniami, obwied-
niowa przekladnia 14 wspélpracujaca z walkiem
32 nadaje na ten walek obroty proporcjonalne
wlasnie do iloczynu k*MG i w wyniku tego
w kazdym przypadku zostaje zapewnione wlasci-
we nachylenie dzwigni 35 pod katem a.

W powyzszy sposoOb, przyrzad wedlug wynalaz-
ku, wykazuje katowy odpowiednik miarodajnej
dla danego stanu ladunkowego wartoScj wysoko-

52002

10

15

20

25

30

35

40

45

50

60

65

6

Sci metacentrycznej MG, a niezaleinie od tego
warto$¢ ta zostaje takze wykazana liczbowo w le-
wym oknie wskaZnikowym mna przesuwnej linij-
ce 19.

Polozenie wysokoSciowe punktu M na prze-
suwne]j linijce 19 jest regulowane spiralng krzyw-
kg 7. W tym celu obrotowy ruch ir6tka 12, wspbl-
pracujacego z zebatkg 11 przesuwang przez spi-
ralng krzywke 7, jest przekazywany za poSrednic-
twem przystozkowych ko6l 36 na watek 37. Dla
przeksztalcenia obrotéw walka 37, proporcjonal-
nych do iloczynu k- KM, na obroty proporcjonalne
do wartosci KM sluzy przekiadnia 38 o stosunku
uzebienia k:1. W tej przekladni wylotowy wa-
tek 39, swym nagwintowaniem przesuwa nakret-
ke 40 i wraz z nig linijkg 19 z naniesionym na
niej punktem M, kazdorazowo odpowiadajacym
swym wysoko$Sciowym poloZzeniem aktualnej war-
tosci KM. Przyjmujac punkt M na linijce 19 za
poczatkowy punkt dla liczenia wzniosu metacen-
trum nad $rodkiem ciezko$ci, czyli dla liczenia
wartosci MG i nanoszac na linijce 19 podziatke
jednakowa <z podzialkg wartosci KG, z kierun-
kiem wzrastajgeych warto$ci przeciwnym do po-
dzialki 18 (KG), uzyskuje sie¢ w opisanym ukla-
dzie to, ze przyrzad wedlug wynalazku dokonuje
mechanicznie woperacji odejmowania: KM — KG,
wskazujage wskazéwksg 17 wynik tego dziatania,
czyli odpowiednia wartosé¢ MG.

Uwidocznione w powiekszeniu na fig. 2 spiralne
krzywki 6 i 7 w wykonaniu parozwojowym prze-
strzennym, dzialajg nastepujaco. Wiasciwa krzyw-
ka wpiralna 6 lub 7 swym zmiennym promieniem
R (zmiany zalezne od kgtowego ustawienia #
krzywki, ktére to katy sa proporcjonalne do wy-
porno$ci), odwzorowuje pantokarene le dla kata
przechyiu ¢ lub tez krzywg KM danego typu
statku. Krzywke obejmuje z obu stron ramka
9 popychacza, a walek 5, na ktérym te krzywki
sg osadzone przechodzi przez szczeliny 41 ramek
9. Ramka 9 przyciskana jest w kierunku krzyw-
ki (w doél) srubowq sprezyng 42 osadzong na pre-
cie 10 popychacza. Od strony czubka spirali prze-
strzennej w wystepie ramki 9 osadzony jest kra-
zek 8, ktéry toczy sie po torze krzywki splralneJ
i sluzy do przenoszema na tor krzywk1 namsku
sprezyny 42 popychacza Tory toczne krzywkl spi-
ralnej sg obramowane kryzami 43 zmuszajacymi
krazek 8 do osiowego przesuwania sig pfzy obro-
tach krzywki. Krazek 8 jest w ramce 9 osadzo-
ny na rownoleglym do watka 5 przesuwnym
sworzniu 44. Przesuwne ulozyskowanie sworznia
44 w ramce 9 moze by¢ wykonane jako toczne
za pomacy krazkow 45,

Nadmieni¢ tu nalezy, ze przy dobieraniu po-
dzialek wykonawczych i Wwymiaréw spiralnych
krzywek 6 i 7 nie potrzebuja by¢ brane pod uwa-
ge peine warto§ci rzednych krzywych pantoka-
renowych lo = £(V) oraz krzywej KM = {(V) lecz
jedynie te ich czeSci, ktére podlegajg zmianom
pod wplywem zmian wypornosSci. Czyli kazda
z powyzszych rzednych moze byé traktowana ze
stanowiska nastepujacego schematu: le = lgpo +
+ Alep(V). W schemacie tym lgpo oznacza nie-
zmienng (staly) czes¢ danej rzednej a Alp (V)
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cze$é zmienna zalezng od wypornosci. Zgodnie
z tym schematem promieniami krzywek spiral-
nych R moga by¢ odwzorowywane same tylko
zmienne czeSci powyzszych rzednych, przez co
wymiary krzywek mogg byé znacznie zmniejszone.

Przyrzad wedlug wynalazku pod wzgledem
wiekszosci swych mechanizméw i rozwigqzan wy-
kazuje przystosowanie do seryjno-przemystowej
produkcji obliczonej na dostarczanie przyrzadéw
wedlug wynalazkéw na wszelkie wymiary i typy
statk6w. Zindywidualizowanych wykonah dla od-
dzielnych egzemplarzy lub serii statké6w wymaga-
ja w zasadzie same tylko spiralne krzywki 6 i 7,
stuzace do odwzorowywania geometrycznych cha-
rakterystyk okre§lonych typéw statkéw. W nie-
ktérych przypadkach zindywidualizowanych wy-
konah moga wymagaé takze podziatki wskaZni-
towe przyrzadu wedlug wynalazku.

Nalezy zaznaczyé, ze przy budowie przyrzadéw
wedlug wynalazku bedzie wystepowaé potrzeba
odpowiedniego dostosowywania zakreséw mnastaw-
czych (V i KG) do praktycznie wystepujacych po-
trzeb w danej formie eksploatacyjnej. Przy tym
nie bedzie wystepowala potrzeba zabezpieczania
w przyrzadzie wedlug wynalazku mozliwosci do
odwzorowywania pelnego zakresu przeobrazen,
przez ktére przechodzié moze krzywa statecznos-
ciowa pcd wplywem wszelkich teoretycznie moz-
liwych kombinacji w ramach zarezerwowanych
zakreséw mnastawczych dla V i KG. Skale wykre-
su wynikowego i zwiazane z tym wymiary $rod-
kowego okna wskainikowego, a takze wymiary
cato§ci przyrzadu wedlug wynalazku wystarczy
pod powyzszymi wzgledami dostosowywaé do ta-
kiej tylko ograniczonej rozpietosci kombinacji na-
stawczych V i KG, z ktérymi praktycznie liczyé
sie potrzeba w danym rodzaju eksploatacji statku.

Dla zabezpieczenia przyrzadu wedlug wynalaz-
ku przed mozliwoScia powstawania uszkodzed z
powodu kombinacji nastawczych (V i KG), wy-
kraczajacych poza zakladane z gbéry zakresy, ko-
nieczne jest stosowanie przy budowie tych przy-
rzadéw systerau elektryczno-sygnalowego, opar-
tego o zamade kontaktowych ogranicznikéw dla
przesuwu wszystkich wystepujacych w tym przy-
rzadzie nakretek pociaggowych, a wiec typéw:
3, 17, 27, 34. - ‘

Do szczegblnych zalet przyrzadu wediug wyna-
lazku mnalezy to, ze umozliwia on kapitanom stat-
kéw uzyskiwanie w szybki i prosty sposdb nie
tylko kompletnego zestawu poszczegblnych licz-
bowych parametréw statecznoSciowych danego
stanu ladunkowego, lecz ponadto takze aktualne-
go wykresu miarodajnej funkcji, a wiec komplet-
nego syntetycznego opisu wszystkich wlasciwoS$ci
statecznosiciowych danegzo statku przy danym sta-
nie ladunkowym.

Dzieki tym zaletom, przyrzad wedlug wynalaz-
ku, moze w szerokim zakresie ulatwiaé wyszuki-
wanie opiymalnych rozwigzafi dla zamierzonych
operacji <zaladunkowych statkéw, czyli spelniaé
zadania analizatora wchodzacych w rachube moz-
liwoS$ci stateczno$ciowo-zatadunkowych.

Zastrzezenia patentowe
1. Przyrzad do wyznaczania i analizowania ksztal-
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tu krzywej ramion stateczno$ci stalycznej
[h=£(p, V,KG) = lp (V) —KG *sin @] dla réz«
nych stanéw ladunkowych rozwazanego stat-
ku, znamienny tym, ze posiada czopy (28) od-
powiadajgce kilku przej$ciowym warto§ciom
katéw przechylu statku (na przyklad: o = 20°,
40°, 60°, ...), ktére pod wplywem transmitowa-
nych za poSrednictwem sumatoréw (14) ru-
chéw dwu nastawnikéw (1 i 15) przesuwaja sie
prostopadle do osi odcietych ukladu wsp6l-
rzednych (o, h) o odleglosci propercjonalne do
rzednych wymienionej krzywej statecznoscio-
wej [h =1¢ (V) —KG *sin @], przy czym prze-
suwy o wartoici pierwszego skiadnika tego
réwnania odbywajg sie pod wplywem ruchéw
nastawnika (1) dla wypornoéci (V) przenoszo-
nych za poSrednictwem krzywek (6) odwzoro-
wujacych krzywe pantokarenowe danego stat-
ku [lo (V)], a przesuwy o wartos¢ wedlug dru-
giego skladnika wymienionego réwnania od-
bywaja si¢ pod wplywem ruchéw nastawnika
(15) dla wzniesienia $§rodka ciezko$ci systemu
(KG) przenoszonych za posradnictwem par két
zebatych (21) odwzorowujacych swymi prze-
tozeniami miarodajne warto§ci funkcji sin .

2. Przyrzad wedlug zastrz. 1, znamienny tym,
ze posiada zerowy czop (29) w wymienio-
nym ukladzie wspbirzednych, ktéry za pomo-
cg urzadzeqn mechanicznych (34 i 35) oraz su-
matora (14) obraca sie wok6t swej 0si w pro-
porcji do wysokosci metacentrycznej (MG =
= KM —KG), przy czym obroty wedlug pierw-
szego skladnika tego réwnania odbywajg sie
pod wplywem ruchéw nastawnika (1) przeno-
szonych za pofrednictwem krzywki (7) odwzo-
rowujacej krzywa wzniesienia metacentrum
danego statku [KM (V)], a obroty wedtug dru-
giego skladnika wymienionego r6wnania od-
bywaja sie pod wplywem ruchéw nastawnika
(15) za posrednictwem pary k6t zebatych (22),
odwzorowujgcej swym przelozeniem wsp6iczyn-
nik (k), ktéry wchodzi do pcozczegdlnych wy-
razébw wymienionego réwnania gdy k # 1, a
warto§é¢ ktérego odpowiada ww radianach. za-
stosowanej w przyrzadzie poziomej odleglo$ci
prowadnicy (34) od poczatku ukladu wspél-
rzednych.

3. Przyrzad wedlug zastrz. 1—2, znamienny tym,
Zze przez czopy (29 i 28) posiada luZno prze-
wleczong taSme elastyczng . (30) odwzorowujaca
swym wygieciem kazdorazowo aktualny ksztalt
wymienionej krzywej statecznoSciowej, przy
czym sterowanymi obrotami czopu zerowego
(29) tasmie tej madawane jest odpowiednie do
wysoko$ci metdacentrycznej (MG = KM —KG)
nachylenie (¢) wzgledem wosi odcietych () W
poczatku ukladu wspéirzednych (¢ =0, h = 0).

4. Przyrzad wedtug zasirz. 1—3, znamienny tym,
ze posiada linijke (19) z podzialkg wysokosci
metacentrycznej (MG) przylegajacg do nieru-
chomej podziatkj (18) wzniesienia $rodka ciez-
kosci (KG), ktéra bedac przesuwng wzdiuz po-
dziatki (KG) jest sterowana ruchami krzyw-
ki (7). )

5. Przyrzad wedlug zastrz. 1—4, znamienny tym,
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ze dla odwzorowywania krzywych pantokare-
nowych [g (V)] i krzywej wzniesienia meta-
centrum [KM (V)] danego statku, stosuje krzyw-
ki promieniowe (6 i 7) sporzadzone w biegu-
nowym ukladzie wsp6irzednych oraz ze krzyw- 5
ki te s3 wykonane jako elementy o paru zwo-
jach.
. Przyrzad wedlug zastrz. 1—5, znamienny tym,
%e dla przeprowadzenia mechanicznego alge-
braicznego sumowania nadafn ruchowych, po- 19
chodzacych od dwu niezaleznych nastawnikéw

(1 i 15) dla wypornoSci (V) i dla wzniesienia 8.

$rodka ciezkoSci (KG) posiada znane przekladnie
z¢bate obwiedniowe (14).

. Przyrzad wedlug zastrz. 1—6, znamienny tym, ;5
ze posiada jeden zesp6l podzialek, wskazuja-
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cy jedna strzatkg (3) wypornosé (V) oraz jej
bezposrednie funkcje jak zanurzenie (T), no$<
no§¢ (DW), wyporno§¢ w stodkiej wodzie (V,),
odcieta Srodka wyporu (x,), jednostkowy mo-
ment przeglebiajgcy (M;), graniczne, z uwagi na
norme stateczno$ci, wzniesienia $rodka ciezko-
§ci (KGmax) oraz drugi zesp6l podzialek wska-
zujacy druga strzalkg (17) wzniesienie $rodka
ciezkoSci (KG) oraz wysoko$é metacentryczna
(MG).

Przyrzad wedlug zastrz. 1—7, znamienny tym,
ze miedzy krzywkami (6 lub 7) i urzgdzeniami
sumujacymi (14) posiada wstawione uklady
przesuwnych listew zebatych (11) oraz k6l ze-
batych (12).
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