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Urządzenie do regulowania nacisku wywieranego na narzędzie
stosowane przy wierceniu podmorskim z pokładu statku za pomocą

przewodu giętkiego

Przy wierceniu podmorskim i stosowaniu prze¬
wodu giętkiego jako zespołu żerdzi i turbiny lub
silnika elektrycznego, służącego do napędu narzę¬
dzia, wskazane jest regulowanie nacisku na na¬
rzędzie z większą dokładnością niż dokładność wy¬
magana w przypadku klasycznego wiercenia obro¬
towego.

W istocie silnik, a w szczególności elektryczny
silnik wiertniczy, może być stosowany tylko wów¬
czas jeżeli nacisk na narzędzie nie jest zbyt duży,
gdyż w przeciwnym przypadku narzędzie ulega
zablokowaniu i zahamowuje silnik. Również nie
trzeba dopuszczać, aby nacisk na narzędzie był zbyt
mały, jeśli chce się uzyskiwać wystarczająco dobre
postępy wiercenia oraz dobrze wykorzystywać
będącą do dyspozycji moc.

W praktyce istnieje zatem pewne optymalne
obciążenie narzędzia, które wskazane jest utrzy¬
mywać zasadniczo na stałym poziomie podczas ca¬
łego procesu wiercenia w tym samym rodzaju
skały, przy czym to optymalne obciążenie jest
zmieniane w miarę przebiegu wiercenia poprzez
różnego rodzaju złoża.

Regulowanie obciążenia narzędzia może odby¬
wać się bądź za pomocą pionowego przemieszcza¬
nia górnego końca zespołu żerdzi wiertniczych
o wysokość odpowiadającą jednemu odcinkowi ich
długości, a co prowadzi do proporcjonalnego
zmniejszania obciążenia wywieranego na narzę-
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dzie, bądź też za pomocą przykładania siły ciągną¬
cej do górnego końca żerdzi.

Ten ostatni sposób jest prostszy, ponieważ nie
ma potrzeby stałego regulowania przemieszczania
górnego końca żerdzi jednocześnie w zależności od
postępu wiercenia i od obciążenia jakie ma się
utrzymywać na narzędziu.

Jednakże zastosowanie tego sposobu do wierce¬
nia podmorskiego staje się kłopotliwe wskutek
ciągłych ruchów statku, na który działają siły
wywołane przez wiatr, prąd i fale morskie. Przy¬
kładanie do górnego końca żerdzi stałej siły cią¬
gnącej mogłoby być z powodzeniem realizowane
za pomocą przeciwciężaru, przy czym ten przeciw¬
ciężar byłby uwiązany na linie przechodzącej
przez krążek linowy, umieszczony na końcu żer¬
dzi, ale ruchy statku powodowałyby znaczne zmia-
siły wywieranej przez przeciwciężar, a to wskutek
własnego przyśpieszenia statku, raz dodatniego
a drugi raz ujemnego.

Celem niniejszego wynalazku jest usunięcie
tych wad za pomocą urządzenia umożliwiającego
przykładanie do końca żerdzi wiertniczej zasadni¬
czo stałej (z tolerancją rzędu wielkości sił tarcia)
siły, niezależnie od tego jakie ruchy wykonywał¬
by statek.

Urządzenie według niniejszego wynalazku odzna¬
cza się zasadniczo tym, że do górnego końca żer¬
dzi jest przyłożona zasadniczo stała siła uzyski¬
wana za pomocą co najmniej jednego dźwignika
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zasilanego płynem pod ciśnieniem. Stosowanie jed¬
nego lub kilku dźwigników daje tę korzyść, że do
górnego końca żerdzi jest przykładana siła ciągną¬
ca zasadniczo niezależna od pionowych przemiesz¬
czeń statku.

Wynalazek niniejszy stanie się lepiej zrozumia¬
ły* gdy przy jego dalszym opisie powołamy się na
rysunek, na którym fig. 1 przedstawia zasadniczy1
schemat urządzenia według wynalazku fig. 1A,
IB, 1C przedstawiają względne przemieszczenia
urządzenia i statku, podczas pionowych przemiesz¬
czeń tego ostatniego, fig. 2 przedstawia urządzenie
prowadzące przewód giętki, fig. 3 przedstawia
w sposób uproszczony urządzenie, które reguluje
siłę ciągnącą, działającą na przewód giętki i która
zawiera jeden dźwignik pionowy, fig. 4 przedsta¬
wia w sposób schematyczny pierwszą postać wy¬
konania urządzenia według wynalazku, fig. 5 przed¬
stawia odmianę urządzenia przedstawionego na
fig. 4, fig 6 przedstawia w sposób schematyczny
drugą postać wykonania urządzenia według wy¬
nalazku, fig. 7 jest schematem pokazującym odpo¬
wiednie położenia różnych elementów urządzenia
przedstawionego na fig. 6, fig. 8 przedstawia sche¬
matycznie w urządzeniu według wynalazku zasi¬
lanie dźwignika olejem pod ciśnieniem, pochodzą¬
cym z baterii akumulatorów oleopneumatycznych,
przy możności wtłaczania oleju _ do obiegu hy¬
draulicznego, fig. 9 w przypadku układu pokaza¬
nego na fig. 8, przedstawia zmiany ciśnienia
w obiegu hydraulicznym w zależności od objętości
oleju.

Według fig. 1, która przedstawia schemat zasady
działania urządzenia według wynalazku, stosuje
się tu zasilany przy zasadniczo stałym ciśnieniu
dźwignik, który działa na górny koniec A żerdzi
wiertniczej.

Siła wywierana przez dźwignik jest dopóty nie¬
zależna od położenia tłoka P w° cylindrze C, do¬
póki przemieszczenia górnego końca E dźwignika
nie osiągną granic wyznaczonych przez przesuw
geometryczny tłoka P (fig. 1). Punkt A będzie
przemieszczał się w stosunku do statku, gdy sta¬
tek ten będzie wykonywał ruchy pionowe, wywo¬
łane na przykład falowaniem morza, pozostając
jednakże na nie ulegającej zasadniczo zmianom
wysokości względem narzędzia B, tak jak to przed¬
stawiają fig. 1A, IB i 1C.

Przemieszczenia statku wywoływane kołysaniem
poprzecznym i kołysaniem wzdłużnym mogą być
w znacznym stopniu neutralizowane na przykład
przez utrzymywanie przewodu giętkiego w pro¬
wadnicach, utworzonych przez krążki linowe jak
krążki oznaczone odnośnikami Pti i Pt2 (fig. 2).
Istnieje zatem tylko składowa pionowa tych ru¬
chów, która jest przejmowana przez dźwignik
w taki sam sposób jak przemieszczenia pionowe
statku (kołysanie pionowe), których amplituda jest
jednakże znacznie większa.

Pierwszy sposób uproszczonego zrealizowania
wynalazku przy zastosowaniu jednego pionowego
dźwignika, jest przedstawiony tutułem przykładu
na fig. 3.

Przewód giętki 1 przechodzi po krążku lino¬
wym 2, a stąd pomiędzy* zaciskami ciągnącego

łańcucha gąsienicowego, zamontowanego na stat¬
ku w odległości L od linii pionowej, przechodzącej
przez oś krążka linowego, a wybranej możliwie
jak największą w stosunku do maksymalnej wy-

5 sokości h krążka linowego ponad poziom łańcucha
gąsienicowego, tak ażeby kąt a, jaki tworzy cięgło
giętkie z poziomem na wyjściu z łańcucha gąsie¬
nicowego, był możliwie jak najmniejszy.

Jednakże w praktyce wymiary statku narzucają
io maksymalną granicę dla odległości L, podczas gdy

wzniesienie h krążka linowego będzie zależało od
pionowych ruchów statku, przy czym oś krążka li¬
nowego jest zamocowana na drągu tłokowym
4 dźwignika 5.

15 Jeżeli oznaczymy literą F siłę, którą trzeba wy¬
wierać pionowo w kierunku z dołu do góry na oś
D krążka linowego, ażeby zrównoważyć siłę cią¬
gnącą T działającą na cięgło, to pomiędzy siłą F
i siłą T będzie istniała zależność:

20 F = T (1 -5- sin a).
Wymagająca zrównoważenia siła ciągnąca T będzie
dobierana jako równa całkowitemu ciężarowi cię¬
gła, silnika zanurzanego, narzędzia i ewentualnie
mas żerdzi, pomniejszonemu o obciążenie jakie

25 chce się zachować na narzędziu.
Siła F jaką chce się przykładać do osi D krążka

linowego, powinna być zasadniczo stała. W prak¬
tyce byłoby uciążliwe stosowanie urządzeń sprę¬
żających w celu zapewnienia ściśle stałego ciśnie-

30 nia w dźwigniku, natomiast prostsze rozwiązanie
polega na zasilaniu tego dźwignika ze zbiornika
płynu pod ciśnieniem, z takiego zwłaszcza zbior-

v nika jak akumulator pneumatyczny (9 na fig. 4),
o pojemności wystarczającej, aby zmiany ciśnienia

35 wynikające z przemieszczania tłoka w dźwigniku
były nieznaczne.

Jeżeli oznaczy się literą v objętość płynu
w dźwigniku, a literą v0 objętość użyteczną zbior¬
nika, to siła C wywierana przez dźwignik, w zało-

40 żeniu, że zmiany objętości są politropowe, będzie
wynosiła:

c = s1p = slPo|i-j-^-j :
gdzie Si — powierzchnia tłoka dźwignika 5

p — ciśnienie wywierane na ten tłok
Po — ciśnienie początkowe płynu w zbior¬

niku połączonym z dźwignikiem
Y — wykładnik politropy o wartości gra¬

nicznej równej 1,4 dla powietrza.
Zrównanie sił G i F mogłoby być zrealizowane

przez dobranie w odpowiedni sposób wartości a,
Si, Po, v i v0, ale zrównanie nie mogłoby być uzy¬
skane gdyby kąt a zmieniał się. W istocie siła F
zmienia się w tym samym kierunku co i kąt a,
ponieważ jest ona funkcją sin a. Natomiast

zmienia się w kierunku przeciwnym
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niż kąt a, ponieważ v jest funkcją przesuwu tłoka

60 dźwignika, który zmienia się tak jak kąt a.
W jednej postaci wykonania urządzenia według

wynalazku usuwa się tę wadę przez zastosowanie
co najmniej jednego dźwignika dodatkowego, przy¬
mocowanego przegubowo swą podstawą w taki

65 sposób, aby mógł on wahać się w płaszczyźnie
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wyznaczonej przez pion krążka linowego i część
przewodu giętkiego zawartą pomiędzy tym krąż-
kiem linowym i wejściem do ciągnącego łańcucha
gąsienicowego, przy czym dźwignik ten wywiera
na oś krążka siłę dodatkową, której wartość jest 5
zbliżona do różnicy (F — G), niezależnie od tego
jakie byłyby zmiany kąta a w założeniu, że kąt
ten pozostawałby dostatecznie mały (jego wartość
maksymalna zależy od wartości h i L).

Sposób wykonania wynalazku przy zastosowaniu 10
takiego dodatkowego dźwignika jest przedstawia¬
ny tytułem przykładu na fig. 4.

Według tego wykonania dodatkowa siła Fc, dzia¬
łająca na oś krążka jest uzyskiwana za pomocą
dźwignika 6, który jest pochylony względem po- 15
ziomu pod kątem 0 i którego tłok działa na oś
krążka linowego przytrzymywanego w prowadni¬
cach pionowych 10 w taki sposób, że tylko składo¬
wa pionowa siły wywieranej przez tłok dźwignika
6 dodaje się do siły G wywieranej przez tłok 20
dźwignika 5.

W istocie można kompensować w znacznym
stopniu różnicę pomiędzy siłami F i G za pomocą
takiego właśnie dźwignika pod warunkiem, że
kąty a i P nie mają wartości zbyt dużych, tak ażeby 25
ich odpowiednie sinusy mogły być przyrównane
do odpowiednich kątów wyrażonych w radianach.

Trzeba zatem postarać się o uzj%kanie siły zasad¬
niczo równej:

Fc = F-G = T(l^sina)-SlPo(l-h^-j
Dobierając SiPo równe T otrzymamy:

Fc = T(l +- sina) - T 11 --^J
bądź rozwijając w szereg:

■=t(i+—■4-:-)-t(i-t^-
T <— Y — J

i grupując człony tego samego rzędu otrzymamy:

! = T(a^^T[-f-
r(r-^i)/v\2l

2 KM-2

Względny błąd siły F, który może być przypisany
istnieniu drugiego wyrazu w równaniu na siłę Fc,
może być zmniejszony do wymaganego poziomu
przez wybranie odpowiedniej objętości v0- W prak¬
tyce obliczono, że dla możliwego do przyjęcia
błędu względnego wynoszącego 2%, wartość mak-

v
symalna stosunku —powinna być równa około 9.

v

Jednakże w żadnym przypadku błąd ten nie
a3

może być mniejszy od ,wartości odpo-
6(1 — sin a)

wiadającej przypadkowi akumulatora o objętości
nieskończenie dużej.
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Pod warunkiem, że warunek ten byłby spełnio¬
ny, można zatem zasadniczo napisać:

=TH^)
Otóż objętość v płynu w dźwigniku 5 jest pro¬

porcjonalna do skoku tłoka tego dźwignika, który
oznacza się przez x, a kąt p jest sam zasadniczo
proporcjonalny do x dla małych wartości tego
kąta.

V
Można zatem człon y -=-»w którym y i v0 są

0

wielkościami stałymi, napisać w postaci k a. Za¬
kładając, że zmiany objętości dźwignika pochylo¬
nego są tak małe, że można je pominąć w stosun¬
ku do zmian objętości dźwignika pionowego, otrzy¬
mamy zasadniczo:

TSXL
k = -

A zatem zasadniczo otrzymamy: Fc — Ta(l-r-k).
Ta wartość siły Fc jest uzyskiwana według wy¬

nalazku za pomocą dźwignika 6 pochylonego
względem poziomu o kąt (3. Siła wywierana przez
ten dźwignik powinna być równa wielkości:
F F

 ^-, mało różniącej się od -^ .
sinp p

A zatem kąt P jest powiązany z kątem o za po¬
mocą przybliżonego równania:

35 gdzie 1 jest odległością wierzchołka kąta g od linii
pionowej przechodzącej przez oś D drążka lino¬
wego.

A zatem zasadniczo otrzymamy:

Ta(l-^k)

1

1 / 1 TSi\

Można zatem zasadniczo zrównoważyć siłę F za
. pomocą dwóch dźwigników, niezależnie od zmian45

kąta a, gdy wartość maksymalna tego kąta pozo¬
staje mała, łącząc zasadniczo stałą siłę G dźwigni¬
ka pionowego z również zasadniczo stałą siłą Fc
dźwignika pochylonego.

50 Ażeby jednak siła wywierana przez pochylony
dźwignik była zasadniczo stała, trzeba aby jego
maksymalna objętość była mała w porównaniu
z objętością v0. Jeżeli Sa jest powierzchnią tłoka
dźwignika 6 a x2, jego skokiem, to objętość tego
dźwignika v2 będzie wynosić:

S2x2 = S2 (—L— - l) = S2 1 l—Lj. - 1)\cos p / \cos p /
Jeżeli ten dźwignik jest zasilany, jednocześnie

z dźwignikiem pierwszym z objętości v0 a skok
jego tłoka nie zmienia się proporcjonalnie do
kąta a najkorzystniej wskazane jest wybrać go
tak, aby miał objętość stosunkowo małą w po-

65 równaniu z objętością pierwszego dźwignika.
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Powierzchnie tłoków Sj i S2 dwóch dźwigników
są wzajemnie powiązane zależnością:

7S,L

L

(-i) •T

w rzeczywistości mamy:

s">=t(i+^)'

skąd wyprowadzona została zależność poprzednia.
Jak to jest widoczne zależność ta nie jest nieza¬
leżna od wartości v. A zatem stosunek powierzchni

S,
tłoków -g- będzie się wyliczało dla maksymalnej
wartości v odpowiadającej największej amplitu¬
dzie pionowego przemieszczania statku.

Dla tej maksymalnej wartości v będzie się za¬
sadniczo realizowało G -f- Fc = F (wyrazy drugiego
i trzeciego rzędu zostały pominięte).

Z drugiej strony dla wartości zerowej v siła Fc
będzie równa zeru i siła F będzie równa sile T.

Jeżeli v jest równe zeru, to również G = Sx
Po = T. W tych warunkach równość G -f- Fc = F
będzie zachowana.

A zatem tylko w przedziale między wartością
zerową i wartością maksymalną v będzie wpro¬
wadzony błąd na wartość siły Fc, która wówczas
będzie się nieco różniła od różnicy F — G.

Wartość bezwzględna tego błędu jest mała, po¬
nieważ dotyczy on tylko wyrazu dodatkowego
w wyrażeniu na wartość siły Fc i błąd ten ma war¬
tość największą dla wartości siły Fc, która nie
jest maksymalną.

W celu zmniejszenia nacisków na prowadnicę 10
może być korzystne, zgodnie z fig. 5, dodanie do
dźwignika 6 dwóch dźwigników pochylonych 7

^i 8, umieszczonych symetrycznie względem pro¬
wadnic i których drągi tłokowe 11 i 12 mają wspól¬
ny przegub 13, który ma możność przesuwania się
w prowadnicach 10.

W innej postaci wykonania wynalazku (fig. 6)
stosuje się jeden dźwignik 14, pochylony wzglę¬
dem poziomu i wahający się w płaszczyźnie wy¬
znaczonej przez linię pionową, przechodzącą przez
krążek linowy, i część przewodu giętkiego, zawar¬
tą pomiędzy tym krążkiem i wejściem do ciągną¬
cego łańcucha gąsienicowego, przy czym tłok tego
dźwignika działa na oś krążka linowego zmuszo¬
nego do przemieszczania się w prowadnicach pio¬
nowych 10.

W rzeczywistości jeżeli nie ma możliwości, tak
jak tp zostało przedstawione wyżej, przykładania
stałej siły ciągnącej do narzędzia wiertniczego za
pomocą jednego tylko dźwignika pionowego połą¬
czonego z akumulatorem pneumatycznym, to w
pewnych warunkach można uzyskać ten wynik
przez zastosowanie jednego jedynego dźwignika,
wahającego się dokoła poziomej osi i pochylonego
względem poziomu.

10

15

&

Na fig. 6 widoczne jest, że siła, jaką należy
przyłożyć do osi D krążka linowego, w celu zrea¬
lizowania siły ciągnącej T działającej na narzę¬
dzie wiertnicze, ma wartość:

F = 2 T cos —
2

przy czym 8 jest kątem, który tworzą dwie części
przewodu giętkiego, przechodzącego przez krążek
linowy (8 = 90° — a).

Składowa pionowa tej siły wynosi:

Fv = T(l -5- cos 8)

Dźwignik 14 wywiera siłę:

G = pS =
SK

VY
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gdzie: p — ciśnienie wywierane na tłok
S — powierzchnia tłoka dźwignika
V — objętość całkowita płynu V = v0 -5- v

(v0 jest objętością zbiornika, v — ob¬
jętość zmienna dźwignika)

K — jest wartością stałą iloczynu p. Vv,
proporcjonalnego do ilości płynu pod
ciśnieniem.

Składowa pionowa siły G wyraża się równa¬
niem:

SK
Gv = G sin p = —— sin p

przy czym (5 jest pochyleniem dźwignika względem
poziomu.

Chodzi o to, aby uzyskać wartości pionowych
sił składowych Fv i Gv jak najbardziej bliskie
sobie, wówczas gdy a, a zatem i 8, zmienia się
pomiędzy wartościami granicznymi.

Powracając do podanych wyżej wzorów na Fv
i Gv, stwierdza się, że gdy 8 wzrasta to Fv ma¬
leje, przy czym kierunek zmian siły Gv jest mniej
oczywisty, gdyż Gv wyraża się iloczynem funkcji
sin |3 malejącej wówczas gdy 8 wzrasta (|3 i 8
zmieniają się w przeciwnych kierunkach) i funk-

SK
cji —— wzrastającej wraz ze wzrostem kąta 8

(V maleje wówczas, gdy 8 wzrasta, a zatem funk-
S K

cja —— wzrasta).

Rozpatrzmy te dwie funkcje:

GV = K S sin (3
[S(d-e) + v0]r i Fv = T (1 + cos 8)

gdzie v0 jest pojemnością zbiornika płynu, d jest
odległością pomiędzy osią D krążka linowego i osią
I przegubu dźwignika, oraz e jest różnicą pomię¬
dzy d i przesuwem x dźwignika dla kąta 8
(x = d — e).

Te dwie funkcje są odpowiednio iloczynem wiel¬
kości stałych T i K i funkcji kąta d.

Wielkość K może być łatwo przyrównana do
wartości T, gdyż

65

K = Pv* = p0v;
jest funkcją ilości płynu.



54344

Identyczność czynników

Ssinft i 1+cosć
[S(d-e) + v0]r

nie mogłaby być zrealizowana w sposób absolutny
z punktu widzenia matematycznego, ponieważ są 5
to dwie funkcje kąta a, które nie dają się spro¬
wadzić jedna do drugiej, lecz trzeba się zadowolić
uzyskaniem równości tych dwóch funkcji w kilku
punktach.

Dla każdego przyrównania, jakie chce się w ten 10
sposób uzyskać (6 zadane), otrzymuje się równa¬
nie, którego niewiadome są parametrami, jakie
istnieją do dyspozycji, a mianowicie S, v0, e, L,
m oraz n, przy czym L jest odległością pomiędzy
pionowymi prowadnicami i wejściem J łańcucha 15
gąsienicowego (wierzchołek kąta a), M i n są
współrzędnymi przegubu I dźwignika w układzie
współrzędnych prostokątnych o osiach którymi
odpowiednio są: linia pozioma przechodząca przez
punkt J oraz pionowa oś symetrii prowadnic (fig. 20
7, na której granice przemieszczenia osi D krążka
w prowadnicach uzależnione od ruchów pionowych
statku, są oznaczone literami D0 i Dj).

Jeżeli rozporządzamy n parametrami, to można 25
by zatem zmusić funkcję Gv do przyjęcia, dla n
wartość kąta 8, wartości F dla tych samych war¬
tości kąta 8.

W praktyce trzeba również zastosować pewną
liczbę nierówności, które wyrażałyby pewne za- 30
leżności dotyczące miejsca (długość L, współrzęd¬
ne m i n) lub technologii (długość e, objętość v0,
powierzchnia S).

Zresztą identyczność funkcji Gv i Fv jest po¬
szukiwana tylko jako najbliższe przybliżenie, 35
uwzględniwszy zmiany jakie można tolerować dla
siły T, a wskazane będzie na ogół zmusić funkcje
Gv i Fv do tego, aby były sobie równe tylko dla
trzech wartości kąta 5. Daje to tylko liczbę rów¬
nań mniejszą od liczby potrzebnych do określenia
parametrów, a zatem istnieje możliwość narzuce¬
nia dodatkowych zależności pomiędzy tymi para¬
metrami, w taki na przykład sposób, aby doprowa¬
dzić do minimum różnicę Fh — Gh pomiędzy skła¬
dowymi poziomymi sił F i G. 45

Umożliwiłoby to w szczególności zmniejszenie
sił tarcia osi krążka linowego wzdłuż prowadnic,
polepszając w ten sposób znacznie działanie urzą¬
dzenia o stałej sile ciągnienia i umożliwiając ogól¬
ne zmniejszenie ciężaru konstrukcji. 50

Możliwe są również inne postacie wykonania
wynalazku, które stosują kilka dźwigników, ko¬
niec drąga tłokowego, których jest połączony prze¬
gubowo na osi krążka linowego, przy czym dół
cylindra jest połączony przegubowo w różnych 55
punktach statku, umieszczonych lub nie umiesz¬
czonych w pionowej płaszczyźnie symetrii wyzna¬
czonej przez dwa odcinki cięgła giętkiego znaj¬
dujące się z jednej i drugiej strony krążka lino¬
wego. 60

Tego rodzaju układ ma dwie zalety: pierwsza
polega na tym, że parametry jakie są do dyspo¬
zycji są bardziej liczne dla doprowadzenia do
identyczności parami funkcji Fh Fv oraz funkcji
-ZGh i <2Gv, przy czym ^Gh i -2Gv są odpowied- 65

10

nio sumą składowych sił poziomych i składowych
sił pionowych jakie wywierają różne dźwigniki na
oś krążka linowego, natomiast druga zaleta jest lii,
że w niektórych przypadkach staje się możliwe
całkowite wyeliminowanie prowadnic, przy czym
krzywa płaska opisywana przez oś krążka lino¬
wego może stać się pionową linią prostą, nie bę¬
dąc wcale wynikiem prowadzenia w prowadnicach,
ale będąc wynikiem odpowiednich powiązań me¬
chanicznych lub pneumatycznych pomiędzy tą
osią i dźwignikami.

W poszczególnych opisanych wyżej sposobach
realizacji wynalazku dźwignik lub dźwigniki za¬
sila się ze zbiornika płynu pod ciśnieniem (aku¬
mulatora pneumatycznego).

Regulacja podczas działania stałej siły ciągnącej
T, zapewniona przez urządzenie według wynalaz¬
ku, jest zatem uzyskiwana przez doprowadzanie
lub odprowadzanie znacznych ilości płynu.

W istocie, wówczas gdy chce się mieć możność
przeprowadzać tego rodzaju regulację, trudno jest
w praktyce stosować inny gaz jak powietrze, ale
sprężone powietrze jest niebezpieczne, gdy jego
ciśnienie przekracza 200 kG/cm2 w obecności resz¬
tek oleju w dźwigniku (zapłon).

Inne rozwiązanie polega na zasilaniu dźwignika
lub dźwigników już nie gazem pod ciśnieniem, ale
olejem pod ciśnieniem, pochodzącym z akumula¬
tora oleopneumatycznego. Olej służy zatem jako
czynnik przekazujący do dźwigników ciśnienie ga¬
zu obojętnego, takiego jak azot, zawartego w aku¬
mulatorze oleopneumatycznym, gdzie olej jest od¬
dzielony od azotu przeponą, umożliwiającą zrów¬
noważenie ciśnienia ciecz/gaz bez możności sty¬
kania się, powodując wybuch.

Tego rodzaju oleopneumatyczny akumulator
charakteryzuje ciśnienie II0 obojętnego czynnika
gazowego, wówczas gdy gaz taki zajmuje całą bę¬
dącą do dyspozycji objętość akumulatora.

Ze względu na swą konstrukcję akumulatory te
są przewidziane do pracy przy stałej ilości gazu
obojętnego i trudno jest zmieniać tę ilość gazu
w sposób, który odpowiadałby zmianie siły T
ciągnącej rurę giętką, ponieważ trzeba by mieć
kosztowny układ zasilania akumulatora gazem
obojętnym.

Wskazane jest zatem regulowanie wartości siły
ciągnącej T za pomocą wprowadzania lub odpro¬
wadzania pewnej ilości oleju do rurociągu, prze¬
prowadzającego olej pomiędzy dźwignikiem i aku¬
mulatorem oleopneumatycznym. ^01

Rozpatrzmy urządzenie według wynalazk^jg^-
znaczone do regulowania siły ciągnącej w^eftn^cf^
przewód giętki, stosując przy tym jeden^j^^^a
dźwigników zasilanych olejem pod ci^MfJlr^SbPS"
chodzącym z akumulatora oleopnęuiiggfyJ^n£ggw

Siła ciągnąca przewód giętki jef^^ulgip^ncjw^a
na poziomie stałej wartości początkowe!.TC.za pcw
mocą konstrukcji urządzenia, .dobierając .liczbę,

rodzaj 1 sposób działania ^«w,^odzaj1 jiku-
mulatora oleopneumatycznego, flośc oleju wprowa¬
dzanego. gJ ^msb9h>yoq to§9n^ćodo

Ciśnienie w akumifla«#z£%fitó^9«tP fatf-
tości Iii do wartości n2, wówczas gdy tłok tiSwif-
nika przemieszcza się pomiędzy swymi dwoma
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położeniami krańcowymi pod działaniem ruchów
statku (ciśnienie II x i n2 są obydwa większe od
ciśnienia II0 naładowaniu akumulatora).

Jeżeli chce się wyregulować urządzenie dla no¬
wej siły ciągnącej Ta, która ma zasadniczo pozo¬
stawać stałą na przewodzie giętkim, to zmienia
się całkowita ilość oleju, a ciśnienie w akumula¬
torze będzie się zmieniało od ciśnienia E' do
ciśnienia II', odpowiednio różnych od ciśnień

2

IIj i Tl2 dla tego samego przemieszczania tłoka
dźwignika pomiędzy jego położeniami krańcowy¬
mi. Okazuje się, że urządzenie mechaniczne obli¬
czone dla zapewnienia stałej siły ciągnącej Tx
daje się jeszcze stosować bez zmiany dla utrzy¬
mywania stałej siły ciągnącej T2, jeżeli względna

zmiana -=- ciśnienia oleju w funkcji Ug objętości

gazu obojętnego w akumulatorze oleopneumatycz-
nym wyraża się zależnością:

12

An

TT Kiug (i)

gdzie Ki jest wielkością stałą.
Jednakże w akumulatorze oleopneumatycznym

ciśnienie II gazu obojętnego (a więc i oleju) jest
związane z obojętnością Ug tego gazu za pomocą
zależności:

nUgT = Const <2)
przy czym y jest wykładnikiem politropy gazu.

Podane wyżej równania (1) i (2) są równaniami
nie dającymi się pogodzić.

Według wynalazku rozwiązanie tego zagadnie¬
nia polega na zastosowaniu kilku akumulatorów
oleopneumatycznych o wzrastających ciśnieniach
naładowania, rozmieszczonych równolegle z dźwig¬
nikami.

Fig. 8 pokazuje schematycznie tego rodzaju spo¬
sób wykonania, w którym dźwignik 15, połączony
przegubowo w miejscu oznaczonym literą I, może
być zasilany olejem pod ciśnieniem 16 z jednego,
dwóch lub trzech akumulatorów oleopneumatycz¬
nych 17, 18, 19, które charakteryzują ich ciśnienie
i objętość ładowania gazu obojętnego, odpowied¬
nio:

no> Ugo, n;, u;0 i IC Ug0 przy no < < < 1^
Każdy z tych akumulatorów łączy się z dźwig¬

nikiem 15, gdy ciśnienie II w tym obiegu oleju
osiąga i przekracza ciśnienie, na które jest wyta-
rowany rozpatrywany akumulator, bądź przez
wprowadzenie oleju mającego na celu nastawienie
siły T ciągnącej przewód giętki, bądź przez skok
normalny tłoka dźwignika. A zatem łączy się
z dźwignikiem kolejno akumulatory: 17 (wytaro¬
wany na ciśnienie II0), 18 (wytarowany na ciśnie¬
nie II '.) 19 wytarowany na ciśnienie II")wówczaso o'
gdy ciśnienie wzrasta.

Zmiana ciśnienia II w akumulatorach oleopneu¬
matycznych 17, 18 i 19 w funkcji objętości gazu

obojętnego, powiedzmy Ug» Ug» Ug odpowiednio,
jest przedstawiona na fig. 9 za pomocą krzywych
20,21,22.

Gdy symbol Uh oznacza objętość oleju w obiegu
przekazującym olej z akumulatorów do dźwignika
15, to ciśnienie II oleju przebiega wzdłuż krzywej
łamanej zaznaczonej strzałkami, jeżeli gdy ciśnie-

5 nie pozostaje zawarte pomiędzy II0 i II Q> akumu¬
lator 17 pozostaje sam w połączeniu z dźwigni¬

kiem, i jeżeli, gdy ciśnienie osiąga II 0» wprowa¬
dza się również do pracy akumulator 18, co pro¬
wadzi do stosowania części krzywej uzyskanej

10 z dodania krzywych 20 i 21.
Wprowadzenie do pracy akumulatora 19 daje tak

samo część krzywej będącej sumą trzech krzy¬
wych 20, 21 i 22.

A zatem można wybrać charakterystyki II0,

15 ugo» no' Ugo' no* Uo w taki sP°sób, aby krzywa
łamana oznaczona strzałkami była jak najbliższą
krzywej teoretycznej narysowanej linią kreskową
odpowiadającą zależności:

20

35

40

45

55

60

AU
-ir = K1AV.

W tych warunkach zasadniczo stała siła ciąg¬
nąca T, wywierana przez urządzenie, będzie mogła
być regulowana przez zwykłe wtłoczenie oleju pod

25 ciśnieniem przez przewód 23 (fig. 8) w każdej
chwili, zależnej od charakterystyk mechanicznych
zespołu urządzenia. Połączenie każdego akumula¬
tora oleopneumatycznego z dźwignikiem lub
dźwignikami mogłoby odbywać się samoczynnie,

30 wówczas, gdy ciśnienie oleju osiąga wartość ciś¬
nienia wytarowania lub ładowania rozpatrywanego
akumulatora i na odwrót, połączenie zostawałoby
przerwane wówczas, gdy ciśnienie w obiegu oleju
stawałoby się niższe od ciśnienia wytarowania te¬
go dźwignika.

Zastrzeżenia patentowe
1. Urządzenie do regulowania nacisku wywiera¬

nego na narzędzie stosowane przy wierceniu
podmorskim z pokładu statku za pomocą prze¬
wodu giętkiego, znamienne tym, śe zawiera co
najmniej jeden dźwignik zasilany płynem pod
ciśnieniem i wywierający zasadniczo stałą siłę
przyłożoną do górnego miejsca tego przewodu,
przechodzącego przez krążek linowy a stąd do
ciągnącego łańcucha gąsienicowego.

2. Urządzenie według zastrz. 1, znamienne tym,
że oś krążka linowego jest osadzona przesuw¬
nie w pionowych prowadnicach i stanowi jedną

50 całość z drągiem tłokowym dźwignika piono¬
wego i drągiem tłokowym jednego lub kilku
dźwigników pochylonych względem poziomu
i wahającym się u dołu, dokoła poziomej osi.

3. Urządzenie według zastrz. 2, znamienne tym,
że ' zasilający dźwigniki płyn pod ciśnieniem
jest gazem, pochodzącym z zasobnika penuma-
tycznego, a siła wywierana przez dźwignik lub
dźwigniki pochylone jest zasadniczo równa:

Tl(r+^J
gdzie T jest siłą ciągnącą, jaką chce się przy¬
łożyć do przewodu giętkiego, L jest odległością
wejścia do łańcucha gąsienicowego od linii pio-
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nowej, przechodzącej przez oś krążka linowego,
Si jest powierzchnią tłoka dźwignika pionowego,
v0 jest objętością pojemnika zasilającego dźwig¬
nik, y jest wykładnikiem politropy o wartości
granicznej równej 1,4 dla powietrza, a 1 jest
odległością osi przegubu dźwignika lub dźwig¬
ników pochylonych od linii pionowej, przecho¬
dzącej przez oś krążka linowego.
Urządzenie według zastrz. 1, znamienne tym,
że oś krążka linowego stanowi jedną całość
z drągiem tłokowym dźwignika pionowego i jed¬
nocześnie stanowi jedną całość z osią przegubu
przesuwającego się w prowadnicach pionowych,
do której to osi są przyłączone przegubowo dwa
drągi tłokowe dwóch dźwigników rozmieszczo¬
nych symetrycznie względem prowadnic i po¬
chylonych względem tych prowadnic.
Urządzenie«według zastrz. 1, znamienne tym, że
oś krążka linowego jest osadzone przesuwnie
w prowadnicach pionowych i stanowi jedną ca¬
łość z drągiem tłokowym jednego lub kilku
dźwigników pochylonych względem poziomu
i wahających się u dołu dokoła poziomej osi.

14

6. Urządzenie według zastrz. 1—5, znamienne tym,
że przewód giętki poniżej krążka linowego jest
utrzymywany w prowadnicach, które mogą
stanowić również krążki linowe.

5 7. Urządzenie według zastrc. 1—6, znamienne tym,
że zawiera jeden lub kilka zasobników pneuma¬
tycznych, które zasilają płynem pod ciśnieniem
dźwignik lub dźwigniki.

8. Urządzenie według zastrz. 1 znamienne tym,
10 że zawiera jeden lub kilka oleopneumatycznych

zasobników zawierających gaz obojętny, które
zasilają olejem pod ciśnieniem dźwignik lub
dźwigniki.

9. Urządzenie według zastrz. 8, znamienne tym,
M że zawiera element wtłaczający olej pod ciśnie¬

niem do obiegu hydraulicznego i baterię aku¬
mulatorów oleopneumatycznych zasilających
równolegle ten obieg, z tym że każdy akumula¬
tor oleopneumatyczny tej baterii łączy się

20 z dźwignikiem lub dźwignikami wówczas, gdy
ciśnienie oleju w obiegu hydraulicznym prze¬
kracza ciśnienie wytarowania rozpatrywanego
akumulatora oleopneumatycznego.

Dokonano jednej poprawki

vc
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