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Bahn und infolgedessen fiillt ein griflerer oder kleinerer Teil derselben
unter den von d beschriebenen Kreis. Je flacher die b-Kurve verliuft,
d. h. ein je groflerer Teil derselben in die Richtung der Horuontalen
fallt, desto grofer ist die Iiillung, und umgekehrt.

Die Radovanovicsteuerung ist eine Verbesserung der Original-Hartung-
steuerung, bei welcher der Mittelpunkt ¢ der Regulierwelle nicht in der
Geraden ba, sondern auBerhalb derselben lag, was gewisse Nachteile mit
sich brachte. Die Hartungsteuerung bildete den ersten erfolgreichen Ver-
such, das Prinzip der Schiffsmaschinenstenerungen auf Ventilsteuerungen
zu iibertragen. '

Aufler diesen Steuerungen besteht noch eine grifere Anzahl zwang-
liufiger Ventilsteuerungen, welche gleichfalls den Antrieh von einem
Punkte der Excenterstange unter Drehbarkeit der Fithrungshahn ableiten.

Die Mittelpunktskurve dieser Steuerungen ist eine gerade Linie; das
lineare Vorerdffnen derselben ist konstant.

167. Indirekt wirkender Regulator. Bei den bisher be-
trachteten Centrifugalregulatoren hiingt die Stellung des Regulier-
organes  bezieh-
ungsweise  eines ;
eminenten Gliedes
der Reguliervor- et

richtung von den
Konfigurationen !
des Regulators ah
und ist daher fir K
eine  bestimmte
Lage der Pendel

auch vollkommen :
bestimmt. Bei ’

den indirekt wir- Fig. 161.

kenden  Regula-

toren setzt jedoch eine Abnahme oder Zunahme der Geschwindigkeit
unter oder {iiber einen bestimmten Wert derselben, einen Regulier-
mechanismus in Bewegung, dessen regulierender EmﬂuB so lange dauert,
bis die urspriingliche Geschwmdlnlwlt wieder erreicht ist. Der Regulator A
in Fig. 162 stellt einen indirekt wirkenden Regulator dar. Der Regulier-
mechanismus besteht aus den beiden mit der Regulatorhiilse verbundenen
Scheiben ¢ und b und der zwischen beiden situierten Scheibe der Spindel «.
Sinkt der tegulator, dann kommt die Scheibe ¢ in Berithrung mit der
Scheibe der Spindel a; steigt der Regulator, d‘mn hebt sich ¢ ab und die
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untere Scheibe § tritt mit @ in Kontakt und setzt die Spindel in um-
gekehrter Richtung in Bewegung. Befindet sich der Regulator in der
Gleichgewichtslage, dann steht weder ¢ noch & mit ¢ in Beriihrung, der
Mechanismus ist somit ausgeschaltet. Nachdem der vermehrte beziehungs-
weise verminderte Dampfzuflull so lange dauert, als die Scheibe ¢ be-
ziehungsweise b in Beriihrung mit o steht, oder mit anderen Worten,
nachdem jede Geschwindigkeitsinderung, welche ¢ beziehungsweise b mit @
in Beriihrung setzt, einen regulierenden EinfluB zur Folge hat, muf die
Geschwindigkeit, bei welcher sich der Regulator im Zustande des Gleich-
gewichts befindet, zwischen sehr engen Grenzen liegen.

Diese Art der Regulierung gewiihrt den Vorteil, daB die Energie
des Regulators nicht durch die Centrifugalkraft der Pendel begrenzt ist,
indem die Bewegung des Stellzeuges durch die von der Maschine an den
Regulator abgegebene Kraft erfolgt. Abgesehen von diesem Vorteile,
kann ein solcher Regulator nahezu isochronisch sein. Nachdem diese
Regulatoren zu langsam regulieren, finden sie bei Dampfmaschinen im
allgemeinen keine Anwendung; eine Kombination derselben mit gewdhn-
lichen Pendelregulatoren, nach Art der Fig. 162, hat sich jedoch auch fiir
Dampfmaschinen bestens bewihrt und in neuerer Zeit bei GroBmaschinen
wiederholt Verwendung gefunden. Der Hilfsregulator A verstellt ledig-
lich die Zugstange des anderen
Regulators, die er den Belastungs-
schwankungen entsprechend ver-
kiirzt oder verlingert, indem er
die mit rechts- und linksgiingigem
Muttergewinde versehene Kupp-
lungsscheibe ¢ verdreht. Jede rasche
oder plotzliche Geschwindigkeits-
inderung wird sofort vom Regu-
lator B beherrscht; mehr oder
weniger andauernde Anderungen
der Belastung oder Dampfspannung
setzen den Hilfsregulator in Titig-
keit. Dieser reguliert so lange
den ZufluB an Dampf, bis die normale Geschwindigkeit wieder her-
gestellt ist und verwandelt hierdurch den Hinflup des Regulators B,
welcher stabil ist, hinsichtlich aller Schwankungen lingerer Dauer in
einen isochronischen. Die Energie des kombinierten Regulators ist jedoch

durch jene des Regulators B begrenzt.

Fig. 162

Bine andere Gruppe von Regulatoren, welche gleichfalls als indivekt
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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,



