Reguliermethoden. B

wirkende hezeichnet werden lkonnen, hilden jene Regulatoren, deren Pendel-
‘bewegung nicht direkt, durch mechanische Verbindung, eine Stellungs-
dinderung des Regulierorganes hervorruft, sondern dazu dient, eine Hilfs-
maschine in Titigkeit zu setzen, deren Kolben erst die Reguliervorrichtung
verstellt. Die Hilfsmaschine besteht zumeist aus einem Cylinder, in
welchem sich ein Kolben geradlinig bewegt; ein vom Regulator hetitigter
Schieber steuert den Zutritt der Avbeitsfliissigkeit. Damit der Regulator
keine Unstetigkeit des Ganges der Maschine hervorruft, miissen Kolben
und Schieber der Hilfsmaschine durch einen Differentialmechanismus der-
art verbunden sein, daB bei jeder Stellungsiinderung des Schiebers durch
den Regulator der Kolben einen Weg zuriicklegt, welcher dem Schieber-
wege proportional ist. Ein Beispiel eines solchen Differentialmechanismus
zeigt Fig. 163. 3

Die Stange a sei mit dem Regulator derart verbunden, daB dieselbe
bei einer Geschwindigkeitszunahme gehoben wird. Die Stange ¢, welche
vom Kolben b zum Regulierorgan fithet, dient ihr als Stiitze; die Schieber-
stange d wird daher gleichfalls gehohen. Infolgedessen
Substanz (Dampf, Wasser, komprimierte Luft) iber dem
Kolben ein und driickt diesen herab; der Kolben zicht
nun in dem Mafe, als er sich abwiirts bewegt, da jetst
die Stange « als Stiitzpunkt dient, d herabh, der Schieber
gelangt wieder in seine Mittelstellung, der Regulier-
apparat somit zur Ruhe und bleibt in dieser Lage, bis
neuerdings eine Geschwindigkeits’{mderung eintritt.

Ein #hnlicher Differentialmechanismus  wird auch
bei Dampfsteuerrudermaschinen angewendet, damit das
Ruder jeder Bewegung des Handstellrades Schritt fiir

Schritt folgt.  Auch bei den Dampfumsteuerungen
groBer Schiffsmaschinen werden

tritt motorische

Fig. 163.

dhnliche Mechanismen verwendet, damit
die Bewegung des Handrades die beabsichtigte Verstellung der Umsteuer-
vorrichtung zur Folge hat.

Der Differentialmechanismus hat in Verbindung mit einem indirekt
wirkenden Regulator somit den Ziweck, denselben hinsichtlich seiner Kin-
wirkung auf den Gang der Maschine aus einem

isochronischen in einen
stabilen Regulator zu verwandeln.

168. Differential- beziehungsweise dynamometrischer Regu-
lator. Line weitere Gruppe von Regulatoren IiBt sich hinsichtlich

ithrer
Anordnung und Wirkungsweise am einfachsten an Hand des in Fig. 164

D
skizzierten Differeutialregulators von W. Siemens erliutern.

Eine Spindel a, welche ihre Bewegung von der Maschine erhiilt,
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iihertriigt dieselbe durch Vermittelung des aus vier Kegelr'zidérn bestehenden
Differentialgetriebes auf das Glied b, welches mit einer Bremsvorrichtung
(z. B. einem Windfliigel, einer Centrifugalpumpe’ ete.) derart in Verhindung
steht, daB sich der Rotation desselben ein gewisser, bei konstanter Ge-
schwindigkeit gleichbleibender Widerstand entgegenstellt. Mit dem Réder-
paar ¢ ist ein Hebel d verbunden, welcher senkrecht zur Bildfliche aus-
schligt und in diesem Sinne belastet ist.

So lange die Geschwindigkeit konstant bleibt, #ndert sich auch der
Bremswiderstand mnicht, daher veriindert auch das Getriebe ¢ und mit
diesem der Hebel d seine Lage nicht. Sobald die Ge-
schwindigkeit zunimmt, muf von @ durch ¢ auf b eine
ariBere Kraft iibertragen werden, um die Trigheit der
Massen sowie den vermehrten Widerstand der Bremse
zu iiberwinden; es findet ein relatives Verdrehen von
¢ gegen @ und b und somit eine Lageninderung des

Bt Hebels d statt. Der Hebel d wirkt seinerseits entweder
direkt oder indirekt auf das Regulierorgan. Bei einer Abnahme der (re-
schwindigkeit findet eine Regulierung im entgegengesetzten Sinne statt.

Fin derartiger Regulator ist isochronisch, wenn der Widerstand,
welchen der Hebel ¢ hei seiner Bewegung zu iiberwinden hat, konstant
ist. Konnte die Belastung des Hebels, welche denselben in der einmal
eingenommenen Lage erhilt, so eingerichtet werden, dafl sie zunimmt, so-
bald der Hebel seine Lage veriindert, dann wire der Regulator stabil.

Nachdem derartige Regulatoren dadurch regulieren, dafl sie das
Bestreben haben, die an das Glied 5 iibertragene Energie konstant zu
erhalten, kinnen dieselben auch als dynamometrische Regulatoren charak-

terisiert werden.

Beziiglich der Bremsvorrichtung sei bemerkt, dafl dieselbe m ver-
schiedener Weise ausgefiihrt sein kann; so z B. als parabolisch g geformter
oben und unten offener Topf, dessen l\Otdthl] eine in demselben befind-
liche Fliissigkeit veranlaBt, zu steigen oder zu fallen.

Jede Erhohung der Geschwindigkeit des Topfes vermehrt die zum
Drehen desselben erforderliche Kraft und beeinfluft daher die Stellung
des mit « verbundenen Regulierelementes.

Andere Beispiele solcher Regulatoren sind der Schiffsmaschinen-
regulator von Durham und Churchill und jener von Silver; bel beiden
bilden rotierende Fliigel die Bremse; bei ersterem rotieren dleselben n
einer Fliissigkeit, bei letzterem in der Luft. Das Beharrungsvermagen
solcher Fliigel ist verhiltnismibig sehr groff; eine Beschleunigung der
Maschinengeschwindigkeit bringt daher eine sofortige Verstellung der

Reguliervorrichtung mit sich.
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Ein weiteres Beispiel -hildet der Allen-Regulator; derselbe besteht aus
einem mit der Maschine direkt gekuppelten Fliigelrade, welches in einem
mit der Reguliervorrichtung verbundenen mit F lissigkeit gefiillten Gehiiuse
rotiert. Das Gehiiuse ist gleichfalls drehbar, wird jedoch durch ein
Gewicht oder eine Feder zuriickgehalten. Solange die Geschwindigkeit
des Fliigelrades konstant bleibt, findert sich auch das Moment, welches
auf das Gefif einwirkt nicht, die Stellung der Reguliervorrichtung bleibt
daher unverindert. Sobald sich das Fliigelrad vascher bewegt, wiichst das
Drehmoment und das Gefif folgt, regulierend, his die Feder, welche die
Tendenz hat, das GefiB zuriickzuhalten, geniigend gespannt oder das
Gewicht gehoben ist.

Eine andere Konstruktion, der Regulator von Napier, besteht aus
zwel nach Art einer Turbine geformten Fliigelriidern, wovon das eine
mit der Maschine rotiert, wiihrend das andere, unmittelbar daneben ge-
lagerte, lose ist und durch eine Feder zuriickgehalten wird, an der Rotation
teilzunehmen; die Federkraft und die Kraft der durch das Rad getriebenen
Flissigkeit halten sich hei normaler Geschwindigkeit der Maschine das
Gleichgewicht. Das Gehiuse, in welchem die beiden Fligelriider unter-
gebracht sind, ist fest gelagert, nimmt also an der Bewegung nicht teil.
Bei zu- oder abnehmender Geschwindigkeit wird das Rad jedoch entweder
im Sinne der Drehung mitgenommen oder durch die Feder zuriickhewegt;
diese Bewegung wird auf die Reguliervorrichtung iibertragen.

169. Regulator mit Hilfspumpe. Dieser Regulator  kann
seiner Wirkungsweise nach als den Differential- oder dynamometrischen
Regulatoren nahe verwandt bezeichnet werden, Das Prinzip beruht darauf,
daB durch die Maschine eine kleine Hiltspumpe betiitigt wird, welche ein
Gefill speist, aus welchem das Wasser oder irgend eine andere hierzu heniitate
Fliissigkeit durch eine Offnung  von konstantem Querschnitt entweicht.
Bei  zunehmender Geschwindigkeit der Maschine wird die Fliissigkeit
rascher in das Gefil gepumpt, als sie aus demselben entweichen kann;
die Anstauung derselben wird zur Betiitigung  der Reguliervorrichtung
z. B. in der Weise beniitzt, daB man die Fliissigkeit auf einen Kolben
wirken 1aBt, welcher durch eine Feder oder auf andere Weise in Gleich-
gewichtslagen erhalten wird.

Bine derartige Konstruktion ist der durch die schematische Linien-
skizze Fig. 165 dargestellte Daveysche hydraulische Differentialregulator.
Die Bewegung des Kolbens der Maschine wird entsprechend reduziert auf
den Hebel b iibertragen, dessen Stiitzpunkt  hinsichtlich seiner Jjeweiligen
Lage von der Bewegung des Kolbens der Hilfspumpe (Katavakt) f abhiingt.
Von dem Hebel & erhilt einerseits der Schieber a der Maschine, anderer-



