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OSPRZET UNIWERSALNY SPYCHARKI

Wynalazek dotyczy ulepszenia osprzetu uniwersalnego spycharki wediug patentu gdéw-
nego nr 93 040, Zgodnie z wynalazkiem opatentowanym za nr 33 040, osprzet uniwersalny
spycharki, ma dZwigniowy mechanizm rozktadania i sk*adania lemiesza, Mechanizm ten ma ra=-
mie¢ wodzone, ktdére jednym korcem jest poXgczone przegubowo z dtuzszym ramieniem dZwigni
dwuramiennej, ktéra w Srodkowej czeéci jest potgczona przegubowo z ramg osprzetu, w jej
dolnej czeéci. Krétsze ramie diwigni dwuremiennej jest polgczone przegubowo z cieglem,
ktérego koniec jest potgczony przegubowo z diwignig krzywkowg w jej Srodkowej czgsci. Je=
dno ramie dzZwigni krzywkowej jest poXjczone przegubowo z ramg osprzetu, nad miejscem
potaczenia ramy z diwignig dwuramienng, za$ drugie ramig dZwigni krzywkowej, podczas ru-
chu ramion napedzajgcych, opiera sie o nastawny opér osadzony suwliwie w korpusie spychar-
ki, W czasie ruchu ramion napegdzajacych, diwignia krzywkowa begdgc w styku 2z nastawnym
oporem, powoduje ruch ciegta, diwigni dwuramiemnej i ramienia wodzonego, co powoduje roz-
kYadanie bgdZ sktadanie skrzydel lemiesza, zaleinie od tego, czy diwignia krzywkowa znaj-
duje sig nad ryglem czy tez pod ryglem, Ustawienie lemiesza w potosenie marszowe odbywa
8i¢ ruchem ramion napgdzajgcych,

Praca mechanizmu rozkledania i sktadania skrzydet lemiesza w warunkach ciggtego za-
nieczyszczania go urobkiem byta utrudniona, a ponadto Jjego konstrukcja byta skomplikowana.

Ulepszony osprzet wedtug wynalazku jest wyposasony w mechanizm dZwlgniowo-sitownikowy
rozktadania i sktadanis skrzydel lemiesza i w mechanizm dZwigniowo-siYownikowy ustawiania
lemiesza w poXozenie marszowe. Mechanizm dzwigniowo-sitownikowy rozkYadania i skradania
skrzydet lemiesza ma ramie czynne, ktérego jeden koniec jest poXgczony przegubowo z ramie-—
niem wodzonym, & drugi jest poXaczony przegubowo z ramg osprzetu w jej dolnej czesSci. Ramie
czynne w ﬁrodkowej czeécl jest potgczone przegubowo z tloczyskiem siYownika hydraulicznego,
ktérego cylinder jest polgczony przegubowo z ramg osprzetu w jej gérnej czedci. Mechanizm
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diwigniowo=-siXownikowy ustawienia lemiesza w polozenie marszowe ma ramie, rozpierajgce i ra-
mie¢ rozpierane potgczone ze sobg przegubowo, Koniec ramienia rozpieranego Jest polgczony prze=-
gubowo z ramg osprzetu w jej gérmej czesci, a koniec ramienia rozpierajgcego jest potgczony
przegubowo z korpusem spycharki w jego gérnej czegéci. Ramig rozplerajgce jest w érodkowej
czgscl poxgczone przegubowo z tZoczyskiem sitownika hydraulicznego, ktérego cylinder jest po-
Igczony przegubowo z korpusem spycharki w jego gérnej czedci.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia osprzet w widoku z géry po roztozeniu skrzydetr lemiesza do spychania urobku
na boki oraz po zozeniu skrzydet lemiesza do czolowego spychania urobku, fig. 2 - osprzet
w przekroju osiowym - po roztozeniu skrzydekr lemiesza do spychania urobku na boki, fig. 3 =
osprzet w przekroju osiowym - po 2toZeniu skrzydet lemiesza do czoXowego spychania urobku
oraz po ustawleniu lemiesza w poxozenie marszowe,

Mechanizm dzZwigniowo-silownikowy rozktadania i sktadania skrzydet lemiesza ma ramig¢ czyn-
ne 1, ktérego jeden koniec jest poXgczony przegubewo sworzniem 2 z ramieniem wodzonym 3,

a drugi koniec jest obustronnie potgczony przegubowo sworzniami 4 i 5 z ramg 6 osprzetu w
JeJ dolnej czegdci. Ramie¢ czynne 1 w srodkowej czesdci po obu stronach jest potgczone prze-
gubowo sworzniami 7 1 8 z toczyskami 9 i 10 siYownikéw hydraulicznych 11 1 12, ktérych cy-
lindry majg stopy poXgczone priegubowo sworzniami 13 i 14 z ramg.6 osprzetu w jej gérnej
czefici, w ten sposdb, aby osie sitownikéw hydraulicznych 11 i 12 byty nachylone w kierunku
korpusu 15 spycharki, zardéwno dla lemiesza roziozonego oraz ztoZonego. Ramig¢ czymnne 1 i ra-
mig wodzone 3 majg powlerzchnie oporowe odpowiednio 16 i 17 znajdujace sie nad sworzniem 2
1 stykajgce sig¢ ze sobg w przypadku ustawienia skrzyder lemiesza do spychania urobku na boki,
przy czym w tym przypadku kat o[ zawarty pomigdzy ramionami geometrycznymi odpowiednio, ra-
mienia czynnego 1 i ramienia wodzonego 3, jest nieznacznie wigkszy od kata pStpetnego. Me-
chanizm diwigniowo-sitownikowy ustawienia lemiesza w potozenie marszowe, ma dwa ptaskie
mechanizmy 18 1 19, a kazdy z nich ma rami¢ rozpierajgace 20 polgczone przegubowo sworz=-
niem 21 z ramieniem rozpleranym 22, Koniec ramienia rozpieranego 22 jest potaczony przegu-
bowo sworzniem 23 z ramg 6 osprzetu w jej gdrnej czedci, a koniec ramienia rozplerajacego
20 jest polgczony przegubowo sworzniem 24 z korpusem 15 spycharki.

Ramig rozpierajace 20 w Srodkowej czescl, jest potgczone przegubowo z ttoczyskiem 25
sitownika hydraulicznego 26, ktdrego cylinder ma stopg potgczong przegubowo sworzniem 27
z korpusem 15 spycharki w jego gérnej czesci w ten sposéb, aby oS sitownika hydraulicznego
26 byta nachylona w kierunku korpusu 15 spycharki, zaréwno dla lemiesza roztozonego W po=-
tozenie robocze oraz ustawionego w potozenie marszowe, Ramig rozpierajace 20 i ramig roz-
pierane 22 majg powierzchnie oporowe odpowiednio 28 i 29 znajdujgce sie¢ nad sworzniem 21
1 stykajgce siq¢ ze sobg w przypadku roboczego ustawienia lemiesza, przy czym w tym przy=-

- padku kqt/B zawarty pomigdzy ramionami geometrycznymi odpowiednio, ramienia rozpierajg-
cego 20 i ramienia rozpieranego 22, jest nieznacznie wiekszy od kata pdéitpelnego. Sitownik
hydrauliczny 26 ma przestrzer nadttokowg potgczong z przestrzenia podttokowg uktadem hy-
draulicznym nie pokazanym na rysunku, umozliwiajgcym przeptyw cieczy robbézej z jednej
przestrzeni do drugiej, podczas zmiany potozenia osprzgtu, nadawanej ruchem ramienia napg-
dzajacego 30, to jest podczas ruchu wyprostowanych ramion 20 i 22, Podczas sktadania skrzy-
det lemiesza - do czotowego spychania urobku - sitowniki hydrauliczne 11 1 12 waiggajeg
ttoczyska 9 i 10, co powoduje obrét ramienia czynnego 1 wokét osi sworzni 4 i 5. Ramie¢ czyn-
ne 1 przemieszczajgce sig katowo do tytu, pocigga ramig¢ wodzone 3, ktére z kolei pocigga

do tytu ztgczone ze sobg skrzydia 31 i 32 lemiesza. Ruch skrzydeXx 31 i 32 do tyXu trwa do
momentu oparcia sig¢ ich o ramg 6 osprzgtu, Podczas rozkladania skrzydel lemiesza - do spy-
chania urobku na boki - sitowniki hydrauliczne 11 1 12 wysuwajg tXoczyska 9 1 10, co powo-
duje odwrotny ruch ramienia czynnego 1, ramienia wodzonego 3 i skrzydet 31 i 32, Ruch skrzy-
det 31 1 32 do przodu, trwa do momentu oparcia si¢ o siebie powlerzchni oporowych 16 i 17
ramienia czynnego 1 ramienia wodzonego 3. Ustawiajgc lemlesz w poXozenie marszowe nalesy
najpierw ztotyé skrzydta lemiesza w potozenie = do czoXowego spychania urobku, a nastepnie
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obydwoma ramionami napedzajgcymi 30 podniesé osprzet do géry, po czym przystgpié do wtasdci-
wego ustawienia lemiesza w poYozenie marszowe, Ustawlenie tego dokonuje sig obydwoma mecha-—
nizmami 18 i 19, ktére dziaXajs jednoczesnie,

Si¥ownik hydrauliczny 26 tego mecheanizmu wciggajac tXoczysko 25 powoduje obrét ramie-
nia rozpierajgqcego 20 wok6l osi sworznia 24, Ramig rozpierajgce 20 przemieszczajgc sig k-
towo do tytu, pocigga ramie rozpierane 22, powodujgc jego obrét wokét osi sworznia 21, kté-
re z kolei powoduje obrét ramy 6 wraz ze zYozonymi skrzydtami lemiesza wokdét osi obydwu
sworznl 33, Ruch ramienia rozpierajgcego 20 do tytu trwa do momentu oparcia sig tego ramie-
nia o korpus 15 spycharki, a wielkosé kata @ w czasie ustawiania lemiesza w potozenie mar=-
szowe zmienia si¢ od wielkosci kgta nieznaeznie wigkszego od kgta pStpetnego do wielkosci
kgta ostrego.

Ustawienie lemlesza w poYozenie robocze, odbywa sie w odwrotnej kolejnosci i uzyskuje
si¢ je przez wysuwanie ttoczyska 25 sitownika hydraulicznego 26, co powoduje odwrotny ruch
ramienia rozpierajgcego 20, ramienia rozpieranego 22 i ramy 6 wraz ze zlozonym lemieszem,
Ruch ramienia rozpierajgcego 20 do przodu +trwa do momentu oparcia sig o siebie powierzchni
oporowych 28 i 29 ramienia rozpierajgcego 20 i ramienia rozpieranego 22,

Zastrzesenia patentowe

1. Osprzet uniwersalny spycharki majacy dzielony lemiesz pokaczony przegubowo tgcznika-
mi do ramy osprzgtu, potgczonej przegubowo ramionami napedzajgcymi z korpusem ciggnika, oraz
majgcy mechanizm rozktadania i skradania skrzydet lemiesza, zawierajgcy ramie wodzone poxg-
ozone z miejscem poXgczenia skrzydet ze soba, wedtug patentu gtdwnego nr 93 040,
znamienny tym, Ze mechanizm rozktadania i sktradania skrzydet /31 i 32/ lemie-
sza wma rami¢ czynne /1/, ktérego jeden koniec jest potaczony przegubowo z ramieniem wodzo-
nym /3/, a drugi jest potgczony przegubowo z ramsg /6/ osprzetu w jej dolnej czesci, przy
czym ramie czynne /1/ w Srodkowej czesécli jest potaczone przegubowo z co rajmniej jednym tXo-
czyskiem /9/ sitownika hydraulicznego /11/, ktérego cylinder jest potaczony przegubowo z ra-
mg /6/ osprzgtu w jej gérnej czesci.

2. Osprzgt wedtug zastrz. 1, znamienny tym, 2e jest wyposazony w mecha-
nizm diwigniowo-sitownikowy /18/ ustawienia lemiesza w potozenie marszowe, ktdrego ramie roz-
pierajace /20/ jest w srodkowej czesci poigczone przegubowo z tXoczyskiem /25/ sitownika
hydraulicznego /26/, ktérego cylinder jest polgczony przegubowo z korpusem /15/ spycharki
w jego gérnej czescl.
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