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Regulator jazdy typu krzywkowego do elektrycznych maszyn
wyciagowych :
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Przedmiotem wynalazku jest krzywkowy regu-
lator jazdy do elektrycznych maszyn wyciggowych,
stwarzajgcy mozliwosSci automatyzacji wyciggéow
jedno- i kilkupoziomowych, a wiec takze o zréz-
nicowanym programie jazdy. Regulator jest uni-
wersalny, ma zastosowanie zaréwno do maszyn
wyciggowych bebnowych i bobinowych, jak tez do
jedno i wielolinowych o ciernym sprzezeniu liny
z kolem pednym. Konstrukcja regulatora wedlug
wynalazku pozwala dostosowywaé¢ S$rednice i sze-
roko$¢ kol krzywkowych, a wiec dokladno$§¢ pro-
gramowania ruchu i liczbe torow sterowniczych
stosownie do potrzeb, bez zmiany podstawowego
mechanizmu regulatora.

Znane regulatory krzywkowe do maszyn wy-
ciggowych majg zwykle naped két krzywkowych
poprzez przekladnie Slimakowe, co prowadzi doc
wystepowania nie dajgcyh sie likwidowaé luzéw
obwodowych, zaklécajacych dzialanie regulatora.
Zwiekszenie $rednicy kot krzywkowych w tuch
regulatorach nie prowadzi do zwiekszenia precy-
zji sterowania, gdyz przy okreSlonym luzie kg-
towym, obwodowy luz ro$nie wraz z promieniem
kota krzywkowego. Same kola krzywkowe, ich
osie i ulozyskowanie stanowiag cze$¢ integralng
skrzyni przekladniowej regulatora, co nie stwarza
mozliwo$ci latwego dostosowania wymiaréow kot
wedlug potrzeby.

Zespoly stykow elektrycznych sg sterowane
przez zespol tarcz krzywkowych malej $rednicy,
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wymagajacy dodatkowej przestrzeni i nie gwaran-
tujacy duzej dokladnos$ci. Regulator do maszyn
wielolinowych lub z kotem pednym jest rézny od
regulatora do maszyn dwubebnowych, lub tez w
maszynach dwubebnowych jest stosowany jako
zdwojony.

Regulator jazdy wedlug wynalazku stanowi roz-
wigzanie uniwersalne, majgce zastosowanie do
wszelkich maszyn bez wzgledu na system organu
nawojowego. Regulator ten eliminuje wspomniane
mankamenty znanych systeméw i lgczy w sobie
poza samg funkcjg wielotorowych kot krzywko-
wych funkcje programowanego zespolu stykow
elektrycznych, samoczynnego korektora poslizgu li-
ny, pomocniczego wskaznika glebokoSci oraz sze-
regu napedéw pomocniczych o odpowiednio dobie-
ranych przelozeniach.

Przedmiot wynalazku jest pokazany w przykla-
dzie wykonania na rysunku, przy czym fig. 1
przedstawia regulator w widoku z gory, fig. 2 —
regulator w widoku z boku, fig. 3 — regulator
w widoku z przodu, za$ fig. 4 przedstawia sche-
mat przekladni regulatora.

Regulator sklada sie ze skrzyni przekladniowej
1, dwu két krzywkowych wieloSciezkowych 2, zes-
potu potencjometréw 3, wylacznika krancowego 4,
zespolu stykéw wewnatrz két krzywkowych 5, na-
pedu tachopradniczek i przelacznika kierunkowe-
go 6, napedu selsyné6w nadawczych wskaznika gte-
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bokosci 17, silnika korektora poslizgu 8 i mechaniz-
mu wysprzeglania 9.

Naped od walu gléwnego maszyny wyciggowej
jest przeniesiony do walka 11. Na waltku tym jest
osadzone koélko sloneczne przekladni planetarnej
12. Przy nieruchomym wieficu zebatym o zazebie-
niu wewnetrznym, to jest przy nieruchomej §li-
macznicy 13 nastepuje ruch odtaczania satelitéw
14, a tym samym przeniesienie obrotéw na tuleje
i kolo zebate 15. Ten sposéb przeniesienia ruchu
ma miejsce w normalnych warunkach napedu re-
gulatora od walu gléwnego maszyny wyciggowej.

Jesli natomiast wystepuje sporadyczna-korel;cja
polozenia regulatora wynikla z po$lizgu liny na
kole pednym, ruch korekcyjny zostaje przeniesio-
ny z silnika 16 poprzez §limak na S§limacznice 13.
Satelity 14 odtaczajg sie wowczas wzgledem. kota
12 i ruch korekcyjny zostaje przeniesiony na tule-
je z kolem zebatym 15. Po wykonaniu ruchu ko-
rekcyjnego automatycznie sterowany silnik 16 zo-
staje wylgczony, a §limacznica 13 unieruchomiona.
Kolo 15 napedza kolo 17, a zarazem sprzegniete
z nim przesuwne kolo 18. Tu nastepuje rozdzial
napedu w kierunku prawego i lewego kola krzyw-
kowego. Kola 18 zazgbia sig¢ z kolem 19 i poprzez
pare kél zmianowych 20 napedza pare két stozko-
wych 21 oraz zebnik 22. Kolo 17 w ten sam spo-
s6b napedza kolo 23, pare stozkowg 24 i zgb-
nik 25.

Wysprzeglanie i unieruchomienie jednego kola
krzywkowego przynaleznego do bgbna luZnego ma-
szyny dwubebnowej dokonuje sie przez-przesunie-
cie kola zebatego 18. Zdalne przesuniecie umozli-
wia cylinder powietrzny 9 z odpowiednim syste-
mem blokady.

Zewnetrzne tory koét krzywkowych 2 sg przezna-
czone dla krzywek 37 sterujacych potencjometry
i wylgczniki krancowe. Tory wewnetrzne umozli-
wiajg umocowanie krzywek 38 do sterowania sty-
kow elektrycznych. Zespolty stykéw 5 sg mocowa-
ne do wspornik6w 26 osadzonych nieruchomo na
tulei 27.

Tuleja jest mocowana do kadluba skrzyni prze-
kladniowej regulatora. Na tulei lozyskowane jest
koto krzywkowe. Przewody elektryczne wyprowa-
dzone sg od zespotu stykow poprzez otwér w tulei
27 do listwy zaciskowej, mocowanej na kadlubie
regulatora. )

Wysoko§¢ osi tulei 27 ponad kadlubem zalezy
od Srednicy wienca zebatego 28 sluzgcego do na-
pedu kola krzywkowego 2. Dla duzego zakresu
glebokoSci $rednice wienica i kola krzywkowego
moga by¢ powiekszone, co zwieksza dokladno$¢
sterowania. Wymaga to jedynie zmiany wysokos$ci
wspornikéw 29 i rozmieszczenia zespoléow poten-
cjometrycznych 3.

Kazda z diwigni rolkowych 30 jest osadzona na
walku 31 ulozyskowanym w oprawie 32. Zacisko-
wo mocowane diwignie moga byé ustawione sto-
sownie do wybranego toru krzywkowego. Pozycja
wyjSciowa kazdej dzwigni rolkowej podlega Scislej
regulacji nastawnym zderzakiem, do ktorego
dzwignia jest dociskana sprezyng 33. Potencjome-
try 34 sa odwodzone do pozycji wyjSciowej spre-
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za§ wychylane z tej pozycji naprzemian
prawa i lewg dZwigniag 30 za poSrednictwem ich
waltkow 31. Dokladng symetrie ruchéw ‘potencjo-
metru przy jego dwustronnym sterowaniu uzysku-
je sie przez odpowiednig regulacje nastawnych za-
bierakow.

Przewiduje sie réwniez zdwojony system poten-
cjometréw. Wowczas sg one zabudowane bezpo-
$rednio. w przedluzeniu walka 31 na Sciance mon-
tazowej 35 i kazdy z nich ma wowczas jedng przy-
nalezng dzwignie rolkowg 30. Krétka oprawa 36
dla przynaleznej dzZwigni rolkowej narzuca, ze wy-
laczniki krancowe sg sterowane krzywka moco-
wang na pierwszym, przyérodkowg'm torze kola
krzywkowego.

Zastrzezenia patentowe

1. Regulator jazdy typu krzywkowego do elek-
trycznych maszyn wyciggowych z dwoma wie-
loSciezkowymi kolami krzywkowymi wykonujg-
cyini podczas cyklu przejazdu wyciggu z jed-
nego w drugie skrajne polozenie niecaly obrot,
znamienny tym, ze kola krzywkowe (2) maja
oprocz kilku zewnetrznych S$ciezek krzywko-
wych z krzywkami (37) dodatkowe $ciezki wew-
netrzne z nastawnymi krzywkami (38) do ste-
rowania zespoltu stykéw elektrycznych (5) o
dowo'nie nastawialnym programie 1gczen.

2. Regulator jazdy wedlug zastrz. 1, znamienny
tym, Ze ma wymienne tory krzywkowe zew-
netrzne i wewnetrzne dobierane co do liczby
wedlug potrzeby przez dodawanie lub odejmo-
wanie poszczegélnych kregéw ko6t krzywko-
wych (2).

3. Regulator jazdy wedlug zastrz. 1 i 2, znamien-
ny tym, Ze lozyskowanie dwu kot krzywkowych
(2) na nieruchomych osiach (27) jest wzajem-
nie niezaleine i nie zwigzane z konstrukcjg
skrzyni podstawowego mechanizmu regulato-
ra (1).

4. Regulator jazdy wedlug zastrz. 1 do 3, zna-
mienny tym, Ze wigzka przewodow od zespolow
stykéw elektrycznych (5) umieszczonych wew-
natrz két krzywkowych (2), jest wyprowadzona
poprzez otwér w nieruchomej, drgzonej pdtosi
kota krzywkowego (27) do listwy zaciskowej na
skrzyni regulatora (1).

5. Regulator jazdy wedtug zastrz. 1 do 4, zna-
mienny tym, ze ze skrzyni przekladniowej re-
gulatora wyprowadzone sa dwa walki z zebni-
ka (22 i 25) do napedu kél krzywkowych (2).

6. .Regulator jazdy wedlug zastrz. 1 do 5, zna-
mienny tym, ze w skrzyni przekladniowej ma
zabudowany samoczynny korektor poslizgu,
skladajacy sie z roézinicowej przekladni plane-
tarnej oraz silnika samoczynnie zalgczanego
chwilowo w pozycjach skrajnych poprzez ele-
menty zespoltu stykow elektrycznych (5) oraz
laczniki krzywkowego precyzera (10) w polg-
czeniu z lgcznikami . kontrolujgcymi poloien'ie
haczynia wydobyweczego. '

7. Regulator jazdy wedlug zastrz. 1 do 6, zna-
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mienny tym, Ze jest wyposazony w recznie lub 8. Regulator jazdy wedlug zastrz. 1 do 7, zna-
pneumatycznie sterowany uklad sprzeglowy (9) mienny tym, ze kazda z dZiwigni rolkowych (30)
z przesuwnym Kkolem zebatym (18) unierucha- jest przesuwna nastawnie na dowolny tor kota
mianym w pozycji przesuniecia. krzywkowego (2).
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