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Pita mechaniczna tasmowa

Przedmiotem wynalazku jest pita mechaniczna taSmowa, zwtaszcza mechanizm napinajacy jej tasme tnaca.

Znane pity mechaniczne tamowe zawierajq pare usytuowanych wspotptaszczyznowo két podtrzymuija-
cych tasme tnaca. Sity od mechanizmu napinajgcego dziatajg na kota oddzielnie i wywierajg nacisk na tasme
tnacq i napinaja ja przez jej rozcigganie.

W wielu pitach mechanicznych tasmowych mechanizm napinajacy zawiera ciezarowe urzadzenie dZzwi-
gniowe pracujace w uktadzie pryzmatycznym. Ten rodzaj mechanizmu ma pewne ograniczenia. Zmiany obciaze-
nia podczas ciecia powodujg nadmierne napiecie ta$my tnacej zmniejszajace okres jej trwatosci i pogarszajace
jako$é ciecia. Nadmierne napigcie wystepuje na skutek powolnego reagowania mechanizmu napinajacego na
szybkie zmiany dodatkowych sit dziatajacych na tasme tnaca powstajacych na przyktad w jej wyniku bocznego
odchylenia. Powolne reagowanie mechanizmu wystepuje na skutek tarcia w pryZmie i w innych punktach nos-
nych oraz na skutek bezwtadnosci cigzarowego ramienia dZzwigniowego. Pity mechaniczne taSmowe o duzym
napigciu tasmy tnacej daja mniejsze nacigcia oraz doktadniejsze cigcie, ale silniej wystepuja w nich skutki tarcia
i bezwtadnosci.

Kiedy taSma tnaca podczas ciecia natrafia na nieregularno$ci w drewnie, takie jak seki, nastepuje odchyle-
nie ta$my tnacej od ptaszczyzny ciecia..Odchylenie to jest impulsywne, to znaczy wystepuje w krétkim okresie
czasu i zmniejsza doktadnos$¢ cigcia oraz okres trwatosci taSmy tnacej. Boczne odchylenie ta$my tnacej Jest
przejmowane przez mechanizm napinajacy i powoduje ruch dZwigniowego ramienia w odstepie czasu po wysta-
pieniu bocznych sit w tasmie tnacej. Tarcie i bezwtadno$é mechanizmu napinajacego powodujg wzrost odstepu
czasu miedzy wystapieniem bocznych sit i rozpoczeciem reakcji mechanizmu napinajacego. Odstep czasu okresla
szybko$é reakcji mechanizmu napinajacego. Wieksza szybko$¢ reakcji mechanizmu napinajacego zwigksza jego
zdolno$¢ do utrzymania statosci tasmy.

Czas potrzebny na powr6t taSmy do jej potozenia rbwnowagi naprezet po wystapieniu impulsywnego
napiecia stanowi czas ttumienia i odzwierciedla reakcje tasmowego uktadu pity mechanicznej tasmowej jako
funkcjé czasu. ' .
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Jedli do naprezonej tasmy tnacej dostarczana jest dodatkowa energia naprezajaca, a nastgpnie usuwana,
tylko czes¢ dodatkowej energii jest odzyskiwana_Reszta energii jest tracona w tarciu, a strata ta okreS$la histe-
rezowe straty energii. Znany mechanizm napinajacy, w ktérym odchylane s3 metalowe sprezyny ma wysokie
histerezowe straty energii, za$ mechanizm, w ktérym spreza si¢ ptyn ma niewielkie histerezowe straty energii. Sq
to straty wewnetrzne powstajace podczas wytwarzania sit w mechanizmie.

" Miernikiem mechanizmu napinajacego jest rdbwniez pomiar sit potrzebnych do przezwyciezenia tarcia sta-
tycznego. Odnosi si¢ to do minimalnej dodatkowej sity potrzebnej do spowodowania zauwazalnego wzrostu
stopnia napigcia po jednej stronie ta$my tngcej stanowiacego reakcje na maty wzrost napiecia w mechanizmie
napinajagcym. Sita ta stanowi miernik czuto$ci mechanizmu napinajacego na zmiany wywotywanego i dostar-
czanego napiecia.

Cztery wyZej wymienione parametry zaleza od tarcia i bezwtadnosci mechamzmu naplna]qcego wobec
czego korzystne jest zmniejszenie tarcia i bezwtadnosci.

Celem wynalazku jest opracowanie konstrukeji pity mechanicznej taSmowej, w ktdrej niedogodnosci zna-
nych pit s3 zmniejszone przez zmniejszenie wptywu tarcia. i bezwtadnosci z wyeliminowaniem cigezarowego
mechanizmu dZwigniowego i uktadu pryzmatycznego i uzyskiwania sit za pomoca mechanizmu pneumaty-
cznego.

Cel wynalazku osiagnieto przez to, ze pita mechaniczna taSmowa zawiera jarzmowy zesp6t majacy pro-

wadnice przesuwne $lizgowe wewnatrz kolumny, ograniczniki wsp64pracujace z jarzmowym zespotem dla ogra-
" niczenia jego ruchu w kierunku rdwnolegtym do ptaszczyzny wzdtuznej z pomijalnie matym obrotem wzgledem
kolumny, przy czym zesp6t jarzmowy, ma czesci zawiasowe, podnos$nik usytuowany miedzy kolumng i jarzmo- -
wym zespotem dla wprawiania wruch jarzmowego zespotu wzgledem kolumny, ramie nosne podtrzymujace
watek pierwszego kota majace zawiasowa cze$¢ dopasowana do zawiasowej czes$ci jarzmowego zespotu tworzac
zawias mocujacy nosne ramie do zespotu jarzmowego z mozliwoscia obrotu ramienia wzgledem jarzmowego
zespotu, oraz mechanizm pneumatyczny usytuowany miedzy no$nym ramieniem i jarzmowym zespotem pota-
czony ze 2rédiem sprezonego gazu umozliwiajagcy obrotowy ruch nc$nego ramienia wzgledem jarzmowego
zespotu celem napiecia tasmy tnacej i uzyskania zasadniczo beztarciowego zamontowania dostosowanego do -
zmian obcigzenia taSmy tnace;j.

Mechanizm pneumatyczny ma w $rodkowym potozeniu centralng gtéwna ptaszczyzne. Zawias ma central-
ng of, wokot ktdrej obraca sie ramie nosne, a watek pierwszego kota ma centralng o$ wokdt ktérej obraca sig
koto. Kiedy mechanizm pneumatyczny zajmuje potozenie Srodkowe, centralna o$ zawiasu i centralna o watka
leza w centralnej gtéwnej ptaszczyZnie mechanizmu.

Przedmiot wynalazku uwidoczniono w przyktadzie wykonanla na rysunku na ktérym fig. 1 przedstawia
pite mechaniczng tasSmowa wedtug wynalazku w .czesciowym widoku bocznym z usunigetymi niektérymi cze-
$ciami dla ukazania elementéw wewnetrznych, fig. 2 — cze$¢ pity z gérnym kotem w widoku perspektywicz-
nym, fig. 3 — mechanizm pneumatyczny w widoku perspektywicznym i czesciowym przekroju, fig. 4 — cze$é
pity ze $rodkami podnoszacymi i pochylajacymi, schematycznie, fig. 5 — pozioma pite mechaniczng ta$mowaq
wedtug wynalazku, schematycznie, fig. 6 — cze$¢ mechanizmu napinajacego pity w widoku z boku i czesciowym
przekroju, fig. 7 — mechanizm z fig. 6 w widoku z gdry, fig. 8 — zawias mechanizmu napinajacego w przekroju
wzdtuz linii 8—8 z fig. 7, fig. 9 — $rodki klinowe mechanizmu napinajacego pity w widoku perspektywicznym,
fig. 10 — $rodki ograniczajace mechanizmu napinajacego schematycznie.

Mechaniczna pita 10 (fig. 1) zawiera gérne koto 11 i dolne koto 12 podtrzymuijace i napedzajace tasme
tnacy 14 pokazana linia dwupunktowa. Kota 11 i 12 s3 zamontowane obrotowo na watkach 16 i 17 o osiach
lezacych w centralnej gtéwnej ptaszczyznie 19 pity 10 normalnej do ptaszczyzny két 11 i 12 i pokazanej linig
punktowa. Ptaszczyzna 19 przechodzi przez $rodki watkéw 16 i 17. Dolne koto 12 jest napedzane silnikiem 21
za pofrednictwem znanych srodkéw napedowych 22 pokazanych linia punktowa. Znane prowadnice 24 i 25
utrzymuja tas$me 14 w ptaszczyznie ciecia. Ciety surowiec (nie pokazany) przechodzi przez ptaszczyzne ta$my
tnacej w kierunku réwnolegtym do ptaszczyzny 19. Pita 10 zawiera kolumne 27 wystajaca z podstawy 29
i majacg przeswit w gérnym koricu 30 na gérne koto 11. Czesci gérnego korica 30 obejmuija koto 11. Pita 10 jest
symetryczna wzgledem centralnej pionowej ptaszczyzny normalnej do ptaszczyzny 19 i wsp64ptaszczyznowe)
z centralng ptaszczyzng przechodzacy przez $rednice ké+ 11 i 12.

Pita 10 zawiera mechanizm napinajacy 32 wspStpracujacy z kotem 11 wprawiajac je w ruch w ptaszczy-
Znie wzdtuznej wzgledem drugiego kota 12 dla napinania ta$my tnacej 14. Mechanizm 32 zawiera dwie jedna-
kowe czgéci, z ktérych tylko pierwsza cze$é 33 zostanie opisana. Cze$¢ 33 zawiera ramie no$ne 34 podtrzymujg-
ce watek 16 kota 11. Ramie no$ne 34 ma zawiasowa cze$¢é 65 dla zamocowania ramienia 34 w zawiasie 35 na
jarzmowym zespole 36. Na przeciwnym koficu ramig 34 zawiera mechanizm pneumatyczny 38 usytuowany
miedzy ramieniem no$nym 34 azespotem jarzmowym 36. Mechanizm pneumatyczny 38 jest rozciggany i $cis-
kany dla obrotu ramienia nofnego 34 wzgledem zespotu jarzmowego 36 celem napigcia ta$my tnace] 14 i uzy-
skania beztarciowego zamontowania dostosowanego do zmian obciaZenia tasmy 14.
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Podnoénik 39 jest zamontowany na kolumnie 27 i usytuowany miedzy kolumna 27 i zespotem jarzmowym
36 dla poruszania zespotu jarzmowego 36 wzgledem kolumny 27 w celu opuszczania i podnoszenia kota 11
podczas wymiany tasmy 14. Nurnik lub prowadnica 41 wystaje ku dotowi z jarzmowego zespotu 36 w otworze
wewnatrz kolumny 27 i przesuwa si¢ w kolumnie 27 dla ograniczenia ruchu jarzmowego zespotu 36 réwnolegle
do wzdtuznej ptaszczyzny 19. Klin 40 zamocowany do nurnika i rowek klinowy 44 w kolumnie 27 uniemozli-
wiajg obrét nurnika wzgledem kolumny 27. Nurnik ma o$ 42 réwnolegtq do wzdtuznej ptaszczyzny 19. Nurnik
jest usytuowany w oddzielnych tozyskach 43 wspé+t$rodkowych z otworem w kolumnie 27 i uniemozliwiajacych
doktadnie osiowy przesuwny ruch nurnika. Klin 40 i rowek klinowy 44 stanowia $rodki ograniczajace wspdtpra-
cujace z zespotem jarzmowym 36 dla ograniczenia jego ruchu réwnolegle do wzdtuznej ptaszczyzny 19 z pomlia-
Inie matym obrotem wzgledem kolumny 27.

Podnos$nik 39 ma $rodkowa wzdtuzng o$ lezacq na wzd fu znej ptaszczyznie 19 pity 10. Sity od podno$nika
39 dziatajq w ptaszczyZnie watka 16, tak, ze wystepujg mate sity gnace zesp6+ jarzmowy 36, a nurnik wykazuje
mate tendencje do zakleszczania w tozyskach na skutek dziatania sit niepoosiowych. Je$li 0§ podnosnika-30
porusza si¢ w kierunku nie doktadnie ponizej watka 16, wystepuja tendencje do obrotu zespotu jarzmowego 36
wok6+ podnosnika 39, co powoduje wystepowanie sit niepoosiowych dziatajacych na nurnik.

Do mechanizmu pneumatycznego 38 jest doprowadzany sprezony gaz ze zbiornika 45 przewodem. 46
przechodzacym przez Srodkowy otwér (nie pokazany) w nurniku i potaczonym z otworem w mechanizmie 38
(fig. 3). W przewodzie 46 jest umieszczony zawdr 47 dla umozliwienia zamkniecia przewodu 46, a miernik 48
wskazuje warto$é ci$nienia w zbiorniku 45 gazu. Miernik 48 ma dokfadnosé do 0,014 atm. Maksymalne ci$nienie
azotu w zbiorniku wynosi korzystnie okoto 14 atm, a zawSr 47 jest zwykle otwarty dla doprowadzania gazu do
mechanizmu 38. Zbiornik 45 jest potaczony przez regulator cis$nienia (nie pokazany) ze Zrédtem sprezonego
gazu, przy czym zawor pojemnika gazu jest otwarty tylko wéwczas gdy jest to potrzebne dla.uzupefnienia
zawartosci gazu w zbiorniku 45. Termostatyczny regulator grzejny (nie pokazany) utrzymuje w zbiorniku 45
temperature powyzej temperatury otoczenia tak, ze zmiana temperatury otoczenia nie wymaga wyréwnama
ilosci gazu dla utrzymania statego cis$nienia..

Watek 16 (fig. 2) stanowi watek staty i ma jeden koniec 51 usytuowany w otworze 50 ramienia no$nego
34, a przeciwlegty koniec 52 usytuowany w ctworze 53 podobnego ramienia no$nego 54. Koto 11 jest usytu-
owane migdzy noSnymi ramionami 34 i 54. Ramie nosne 54 jest zaczopowane w zespole jarzmowym 56 usytu-
owanym na podnosniku 57 i zabezpieczone przed ruchem osiowym przez nurnik lub prowadnice 59. Mechanizm

‘pneumatyczny (nie pokazany), podobny do mechanizmu 38 jest usytuowany migdzy zespotem jarzmowym 56

i ramieniem nosnym 54 dla wspétdziatania rozciagajacego i $ciskajgcego z mechanizmem 38 celem zabezpieczenia
przed obrotem ramion nos$nych 34 i 54 wzgledem zespotéw jarzmowych 36, 56. Ramie nosne 54 i jarzmowy
zesp6t 56 wchodza w skfad drugiej czesci 55 mechanizmu napinajacego 32 identycznej i potaczonej dla
wspOipracy z pierwszg czescig 33.

Ramie nosne 34 ma zewnetrzny koniec 61 wsp&+tpracujacy z mechanlzmem pneumatycznym 38 i wewne-
trzny koniec 60 zaczopowany w zespole jarzmowym 36. ZespOt jarzmowy 36 zawiera jarzmowy nosnik 62
majacy nurnik 41 wystajacy ku dotowi w otworze kolumny 27. Jarzmowy no$nik 62 wspdtpracuje z podnosni-
kiem 39 usytuowanym. miedzy kolumng 27 izespotem jarzmowym 36. Zesp6t jarzmowy 36 zawiera rowniez
jarzmowy czton 63 majacy pare pionowych zawiasowych czesci 65, 66 podtrzymujacych wewnetrzny koniec 60
ramienia nos$nego 34. Zawiasowe czesci 65 i 66 podtrzymuja zawiasowy kotek 67 majacy sferyczne tozysko 69.
Sferyczne tozysko 69 umozliwia ograniczony ruch przechylny ramienia no$nego 34 woké4 osi wzdtuznej (nie
pokazanej) przy réwnoczesnym zawieszeniu zawiasowego kotka 67 wokét osi poziomej (nie pokazanej), przy
czym zawiasowy kotek 67 zajmuje potozenie normalne do centralnej wzdtuznej ptaszczyzny 19. Wewnetrzny
koniec 60 i zawiasowe cze$ci 65 i 66 stanowig zawiasowe czes$ci wspdipracujace z kotkiem 67.

Jarzmowy czton 63 jest swobodnie zamocowany do jarzmowego no$nika 62 za pomoca $rub 68 usytuowa-
nych w nagwintowanych otworach w jarzmowym cztonie 63. Owalne szczeliny (nie pokazane) w jarzmowym
nos$niku 62 wsp64ipracuja ze sworzniami w nich umieszczonymi i umozliwiaja niewielki ruch migdzy cztonem 63
i noSnikiem 62 dla utrzymania zasadniczo statego zakresu regulacji. Sworznie i szczeliny stanowig $rodki regulacji
umozliwiajace ruch jarzmowego cztonu 63 wzgledem jarzmowego no$nika 62 dla wsp6tliniowego ustawienia
watka 16 pierwszego kota 11 z watkiem 17 drugiego kota 12.

Ramig nosne 34 ma otwdr 50, w ktdrym umieszczony jest koniec 51 watka 16. Zaciskajace sworzniowe
$rodki 70 wspStpracuja z otworem 50 dla sztywnego zamocowania watka 16 w otworze 50 ramienia no$nego 34.
Klin 76 jest usytuowany w dopasowanych rowkach klinowych w otworze w ramieniu no$nym 34 i w koricu 51
watka 16. Klin 76 i rowki klinowe stanowig klinowe $rodki zapobiegajace obrotowi watka 16 wzgledem no$nika,
jak to ma miejsce przy zastosowaniu znanych watkéw statych. Klin 76 jest szerokim klinem rozciagajgcym 51e na
okoto 60° tuku watka 16 dia zwiekszenia powierzchni nosnej, w celu zmniejszenia mozliwosci wystaplenla
niewielkiego ruchu wzglednego migedzy klinem 76, watkiem 16 i ramieniem no$nym 34.
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Ramiona no$ne 34 i 54 oraz watek 16 tworza sztywny zesp6t w ksztatcie litery H zdolny do wytrzymy-
wania sit od mechanizmu napinajacego 32 z pomijalnie matym 2zginajagcym lub wzglednym ruchem miedzy
watkiem 16 i ramionami no$nymi 34, 54. Mostek 71 wspStpracujacy z koricem 51 watka 16 ma dwa boki 73, 74
wspOtpracujace z bocznymi $cianami ramienia nosSnego 34. Elementy Srubowe 75 przechodzace przez mostek 71

" tacza sie z powierzchnig czotowa korica 51 i dziatajac z podobnym mostkiem i elementami $rubowymi (nie
pokazanymi) -wspétpracujagcymi z koficem 52 watka 16, stuzg do osiowego przesuwania watka 16 w celu
wspOtliniowego usytuowania k6t 11 i 12 w centralnej pionowej ptaszczyZnie 19 pity 10. Poczatkowo, dla
przeprowadzenia tej regulacji, elementy $Srubowe 75 sg zluzowywane, a nastepnie po regulacji dociskane. Dla
przeprowadzenia .osiowej regulacji watka 16 moga byé¢ uzyte réwniez inne $rodki. G6rne koto 11 moze byé
w ten sposOb ustawione wspétosiowo i poprzecznie jak w znanych pitach mechanicznych tasmowych. _

Mechanizm pneumatyczny 38 jest potgczony z gérnym korficem 78 przewodu ci$nieniowego 46, przy czym
koniec 48 przechodzi przez otwér (nie pokazany) w Sciance jarzmowego cztonu 63. Przewé6d 46 przechodzi przez
centralny otwSr w nurniku 41 dla potaczenia z ci$nieniowym zbiornikiem 45 (fig. 1). A

Srodki ograniczajace obrét ramienia 34 wzgledem jarzmowego zespotu 36 zawieraja nagwintowany watek
80 przechodzacy przez otwdr w ramieniu 34. Watek 80 ma wewnetrzny koniec 81 zamocowany do jarzmowego
cztonu 63 i zewnetrzny koniec zawierajacy zderzak 82, ktéry stanowi na przyktad para nakretka — przeciwna-
kretka. Zderzak 82 ogranicza ruch ramienia 34 ku gérze. Srodki ograniczajace ruch ramienia 34 ku dotowi mogq

~ stanowié¢ podobng pare nakretka—przeciwnakretka (nie pokazane) lub stanowié zderzaki zamocowane na czto-
nie jarzmowym 63.

Mechanizm pneumatyczny 38 (fig. 3) zawiera pierwsza cze$¢ 85 ruchoma wzgledem drugiej czesci 86
majacej dolng powierzchnie czotowa zamocowana do gérnej powierzchni czotowej jarzmowego cztonu 63.
Druga cze$¢ 86 ma wewnetrzng cylindryczna boczng $ciane tworzaca cylinder 90 i nagwintowany otwor stano-
wiacy wejécie dla wprowadzenia gérnego korica 78 przewodu 46. Dolna $ciana cylindra ma wystep 91. Pierwsza
cze$¢ 85 zawiera ttok 93 ’mal'acy wspOtosiowe tarcze wewnetrzng 95 i zewnetrzng 96 oraz usytuowang miedzy
nimi wewnetrzng cze$¢ ,97 gietkiej przepony 98. Przepona 98 ma zewnetrzna cze$é¢ 99 usytucwang miedzy
pierscieniowym kotnierzem 100 o przekroju w ksztatcie litery Z a drugg czeécia 86. Przepona 98 i cylinder
tworza komore 101 wewnatrz mechanizmu pneumatycznego 38. Fatda 102 przepony 98 usytuowana miedzy
cylindryczng $ciang a ttokiem 93 umozliwia osiowy ruch ttoka 93 wzgledem cylindra 90 wzdtuz centralnej

- tukowej osi 103. Ttok 93 zawiera pret 105 majacy wewnetrzny koniec oraz $rube 106 mocuijaca tarcze 95, 96
i przepone 98 do wewnetrznego korica preta 105 dla utworzenia ttoka. Pret 105 ma 2ewnetrzny koniec 107

_zamocowany do.zewnetrznego korica 61 ramienia nosnego 34, dzigki czemu obrét ramienia 34 powoduje ruch
ttoka 93 wewpatrz cylindra 90. Luz miedzy ttokiem 93 icylindrem 90 umozliwia fukowy ruch ttoka 93
spowodowany obrotem ramienia 34. O$ 103 stanowi w przyblizeniu lini¢ prosta réwnolegtg do wzdtuznej
ptaszczyzny 19 pity 10. ) :

Kotnierz 100 ma wewnetrzny wystep 112, a zewnetrzna tarcza 96 ma wystajacy ku gorze kotnierz 113
stykajacy sie z wystepem 112 stanowiac gorne ograniczenie drogi ttoka 93. Dolna granica drogi ttoka 93 jest
osiggnigta gdy teb $ruby 106 styka sie z wystepem 91. Przesuniecie ttoka 93 wewnatrz cylindra 90 wynosi
okoto 25,4 mm, co odpowiada zmianom potozenia ramienia 34 spowodowanym zmianami sit pitowania.

Dla informacji operatora o potozeniu tfoka 93 zastosowano zdalny wskaznik potozenia ttoka (nie poka-
zany) na przyktad wskaznik potozenia typu potencjometru. Wskaznik moze byé podzielony na trzy gtéwne
strefy okreslone czterema punktami z piatym punktem wskazujacym Srodkowe potozenie ttoka. Zewnetrzne
punkty gorny i dolny okreslajg skrajne gdrne i dolne granice drogi ttoka, to znaczy potozenie ttoka w zetknieciu
ze zderzakami. Wewnetrzny gérny i dolny punkt okreslajg gérng i dolng granice normalnego zakresu dziatania
ttoka, przy czym wewnetrzne punkty s wybierane na liniowej czesci charakterystyki sprezyny i usytuowane
w odlegtosci okoto 6,35 mm od srodkowego punktu drogi ttoka. Zewnetrzne punkty leza korzystnie na zew- .

natrz zakresu ruchu ramienia 34 ograniczonego za pomoca gérnego i dolnego zderzaka na watku 80. Wowczas ttok
93 nie osigga swojego gornego i dolnego potozenia granicznego przed czym chronig go zderzaki na watku 80.

Potozenie watka 16 w ramieniu nosnym 34 i odlegto$¢é watka 16 i mechanizmu pneumatycznego 38 od
zawiasOw jest tak dobrana dla poszczegdlnych czesci pity 10, ze ruch o 12,7 mm w mechanizmie pneumaty-
cznym 38 powoduje przesuniecie centralnej osi watka 16 o okoto 3,18 mm, co .miesci si¢ w granicach norma-
Inego ruchu watka 16 podczas ciecia. Kiedy ci$nienie powietrza jest wtasciwie wyregulowane, istnieje niewielkie
niebezpieczeristwo, ze ramie 34 zetknie sie z gérnym lub dolnym zderzakiem watka 80 podczas normalnej pracy.

‘ Podnosniki 39 i 57 (fig. 4) s potaczone stanowiac mechanizm mogacy wykonywaé dwa niewielkie ruchy,
ktdre sq wspbine dla wigkszoéci pit mechanicznych ta$mowych i stanowia podnoszenie i opuszczanie gérnego
kota 11 przy réwnoczesnym utrzymaniu watka 16 w potozeniu réwnolegtym do watka 17 dolnego kota 12
podczas wymiany tasmy tnacej 14 i regulacji napigcia ta$my 14 oraz podnoszenie i opuszczanie jednego korica
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watka 16 przy niezmiennym potozeniu jego drugiego korica dla pochylenia watka 16 w celu utrzymania $rod-
kowego potozenia taSmy 14 na kole 11. '

Podnosniki 39, 57 zawierajg watki 120, 121 napedzane przez przektadnie tarficuchowe 123, 124 pokazane
linia dwupunktowa. Przektadnie taricuchowe 123, 124 s3 napedzane przez kota faricuchowe 126, 127 zamon-
towane na watku 129, przedstawionym na rysunku w postaci osi, poprzecznie do ptaszczyzny pity 10. Pokretio
131 stuzy do doktadnego ustawiania potozenia kota przez operatora dla osiagnigecia zadanego napiecia ta$my
tnacej oraz dla pochylenia watka. Pokretto 131 ma reczne sprzegto zawierajace kotek 132 wysuwany z zagte-
bienia w elemencie 134 sprzegta dla odtaczenia napedu jednego podnosnika.

Doktadne ustawienie odlegto$ci k6t dla osiaggnigcia napiecia taSmy tnacej 14 jest uzyskiwane przez obrét
pokretta 131 z kotkiem 132 umieszczonym w zagtebieniu w elemencie 134 dla napedzania obu podno$nikéw
39, 57 réwnoczesnie. Gorne koto 11 jest pochylane przez usunigcie kotka 132 z elementu 134 sprzegta i obrét
pokretta 131 dziatajacy tylko na watek 121. Silnik 136 napedza watek 129 przez przektadnie taricuchowa 137
i stuzy do szybkiego opuszczania i podnoszenia k6t 11, 12 dla wymiany taSmy tnacej 14. Przektadnia taricu-
chowa 139 napedza obrotowy wytacznik koficowy 140 szeregowo potaczony z silnikiem 136 tak, ze jeéli zostaje
osiagnigta maksymalna lub minimalna granica drogi podno$nika, silnik 136 zostaje automatycznie wytaczony.
Stanowi to ochrone podnosnikéw 39, 57, przy czym granice drogi podno$nikdw stanowia zewnetrzne granice
drogi kota.

Mechanizm pneumatyczny 38 moze by¢ utrzymywany w normalnym ci$nieniu roboczym gdy na pile 10
nie ma taSmy tnacej. W tych warunkach ramie 34 opiera sie o gérny zderzzk. Przy zamocowywaniu taSmy tnacej
14 na pile 10, gérne koto 11 jest opuszczane za pomocg przektadni taricuchowych 137, 123, 124 napedzanych
silnikiem 136. Po zamocowaniu tasmy 14 na kotach 11, 12, gérne koto 11 jest podnoszone za pomoca silnika
136 i przektadni tarficuchowych 137, 123, 124 az do osiagnigcia gérnego granicznego potozenia. Podczas
wstepnego napinania ta$Smy tnacej 14, zdalny wskaznik pofozenia ttoka wskazuje kiedy ttok 93 zaczyna poru-
szaé¢ sie wdot od swojego gérnego potozen'a. Wskaznik zawiera detektory, ktére sa pobudzane gdy tiok 93
zbliza sie do swego $rodkowego potozenia, w ktérym silnik 136 jest automatycznie wytaczany. Pokretto 131
jest wOwczas obracane z kotkiem 132 potaczonym z elementem 134 sprzegta, dziatajac rbwnoczesnie na oba
podnosniki 39, 57. Napiecie taSmy tnacej 14 jes: zwiekszane do osiagniecia przez ttok 93 potozenia Srodkowego,
co wskazuje wskaznik. WOwczas moze zosta¢ uruchomiony silnik 21 pity 10 i rozpoczyna sie pitowanie. JeSli
zostanie wykryte odchylenie taSmy 14 od jej prawidtowego potozenia, kotek 132 zostanie usuniety z zagtebie-
nia w elemencie 134 i pokretto 131 jest ohracane obracajac watek 121 dla pochylenia kota 11 tak, aby odchyle-
nie tasmy 14 zostato skorygowane.

Podczas cigcia zmiany obcigZzenia 1aSmy tnacej chwilowo zwiekszaja jei napigcie powodujac niewietki
pionowy ruch watka 16 wzgledem jego potozenia réwnowagi. Poczatkowo watek 16 porusza si¢ w dét pod
wptywem zwigekszenia obcigzenia taSmy tnacej 14 na przyktad wywotanego jej poprzecznym ruchem
spowodowanym obecnoscia seka w drewnie. Ruch watka 16 powoduje obrét ramienia 34 wok6t zawiasowego
kotka 67, co wywotuje ruch ttoka 93 w dé+ w mechanizmie pneumatycznym 38. Ruch ramienia 34 nastepuje
w krétkim czasie po zwiekszeniu obcigzenia taSmy 14, poniewaz tarcie jest pomijalnie mate, a bezwtadno$¢
stosunkowo mata. Straty tarcia wystepujace w kotku 67 i starty tarcia 38 s pomijalnie mate. Bezwtadno$é kota
11 iramienia 34 sy stosunkowo mate, na skutek wyeliminowania przeciwciezaréw. Ramie 34 szybko powraca
w gérne potozenie i ustala sie w potozeniu rOwnowagi. Czas ttumienia jest krotki, a bezwtadno$¢ uktadu mata
na skutek wyeliminowania przeciwcigezaréw. Poniewaz w mechanizmie napinajagcym stosowany jest sprezony gaz,
histerezowe straty energii sq mniejsze w pordwnaniu z mechanizmami, w ktdrych zastosowano sprezyny
mechaniczne. Mechanizm napinajacy wy kazuje wysoka czutos$é na niewielki wzrost napiecia. Na przyktad mozna
skonstruowaé pite mechaniczng taSmowa, w ktérej wzrost ciSnienia 0 0,07 atm w mechanizmie pneumatycznym
moze spowodowa¢é teoretyczny wzrost napigcia o 113,25 kg, co zalezy od stosunku napiecia.

Pita 10 pokazana na fig. 1 i 2 zawiera watek 16 podtrzymujacy gérne koto 11 w potoZeniu w przyblizeniu
$srodkowym wzgledem watka 16, przy czym przeciwlegte korice 51, 52 watka 16 sg usytuowane w ramionach
no$nych 34, 54. W innym przyktadzie rozwigzania pity wedtug wynalazku, koto jest podwieszone, a watek
gérnego kota stanowi wspornik ramienia nosnego, przy czym goérne koto jest zamocowane przy koficu watka.
Mechanizm napinajacy moze by¢ korzystnie zastosowany w pile z podwieszonym kotem dla uzyskania matego
tarcia i matej bezwtadnosci. W tego typu pile potrzebna jest tylko jedna cze$é mechanizmu napinajacego, to -
znaczy jeden mechanizm pneumatyczny izwiazane z nim elementy. Szczegblne trudno$ci wystepuja przy
zastosowaniu pity mechanicznej taSmowej o duzym napieciu ta$my tnacej i wOwczas watek kota oraz ramie
no$ne powinny by¢ sztywne dla wytrzymania obciazer przekazywanych od napiecia taSmy tnacej.

W innym przyktadzie wykonania pity mechanicznej wedtug wynalazku, pita pozioma 145 (fig. 5) zawiera
usytuowane wspGiptaszczyznowo pierwsze koto 146 i drugie koto 147 napedzajace pite 148. Prowadnice 149
i 150 tasmy tnacej sq usytuowane przylegle do czesci tnacej pity 148, jak w znanych pitach poziomych. Pierwsze
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koto 146 obraca sie¢ wok6t watka 151 usytuowanego w ramieniu no$nym 153. GOrny koniec ramienia no$nego
1563 jest zaczopowany w jarzmowym zespole 155, a dolny koniec wspétpracuje 2 rOwnowazacym mechanizmem
pneumatycznym usytuowanym migdzy jarzmowym zespotem 155 i ramieniem noSnym 163, umieszczonym pod
katem 90° w stosunku do potozenia z fig. 1 i 2. Podnosnik 158 i nurnik 159 dziataja podobnie do podno$nika 39
i nurnika 40 z fig. 1. R6Znica w stosunku do pity mechanicznej taSmowej przedstawionej na fig. 1 i 2 polega na
zastosowaniu spre2yny powietrznej réwnowazacej o zasadniczo poziomej osi centralnej. .

Mechanizm napinajacy 165 (fig. 6 i7) zawiera ramie nosne 160 majgce wewnetrzny koniec 161
i zewnetrzny koniec 162, przy czym wewnetrzny koniec 161 ma zawiasowa cze$¢ 163 mocujacq zawiasowo
ramie . 160 do jarzmowego zespotu 164. Jarzmowy zespOt 164 zawiera jJarzmowa podstawe 166 majaca wystajacy
z niej nurnik lub prowadnice 167 i zawiasowq cze$¢ 168 wspOtpracujgcq z zawiasowq czeécia ramienia nosnego
przedstawionego na fig. 8. Zawiasowe czesci tworza zawias 169 dla zaczopowania ramienia nosnego 160 do
Jsrzmowego zespotu 164 dia umoiliwienia, obrotu ramienia 160 wzgledem jarzmowego zespotu 164. Podnosnik
170, pokazany linig przerywang, usytuowany jest miedzy kolumng 27 i zespotem jarzmowym 164 i dostosowany
Jest do poruszania jarzmowego zespotu 164 wzgledem kolumny 27. Nurnik 167 jest przesuwany wewnatrz
kolumny 27 ima Srodki ograniczajgce ruch jarzmowego zespotu 164 do ruchu réwnolegtego wzgledem
wzdtuznej ptaszczyzny z pomijalnie matym obrotem wzgledem kolumny 27.

Ramig nosne 160 podtrzymuje watek 172 pierwszego lub gérnego kotd. Pierwsze koto wraz z drugim lub
doinym kotem podtrzymujg ta$me tnaca. Podnos$nik 170 ma centralng wzdtuzng o$ 171 lezacq na wzdtuzne)
ptaszczyznie 19 pity mechanicznej tasmowej, w ktorej lezq rOwniez centralne osie watkéw k4. Ramie nofne
160 ma otwdr 174 dla umieszczenia jednego korica watka 172 oraz zaciskowe elementy S$rubowe 175
wspGipracujace z otworem 174 dla sztywnego zaci$nigcia watka 172 w otworze 174. Klinowe Srodki 176
wspbtpracujg z otworem 174 i watkiem 172 dla uniemozliwienia obrotu watka 172 wzgledem ramienia no$nego
160. Watsk 172 Jest watkiem statym i ma centralng o$ 183 woké+ ktdrej obraca si¢ koto. Mostek i elementy
frubowe 173 stanowig Srodki dla wzdtuznego ustawienia watka 172 wzgledem ramienia 160. Zderzaki 177 maja
wspornik 178 wystajacy z ramienia 160 i zaopatrzony w otwdr 179 dla umieszczenia kotka gwintowego 180
wystajgcego z podstawy 166. Kotek 180 zawiera parg nakretka—przeciwnakretka oraz gérny zderzak 181 i dolny
zderzak 182 obejmujace wspornik 178 dla ograniczenia obrotu ramienia noSnego 160 wzgledem jarzmowego
zespotu 164.

Mechanizm pneumatyczny 185 usytuowany jest miedzy zewnetrznym koricem 162 ramienia no$nego 160~
i zespotem jarzmowym 164 i potaczony jest ze 2rédtem sprezonego gazu-(nie pokazanym) przez wewnetrzny
otwor potaczony z przewodem ci$nieniowym 187. Mechanizm 185, ramie no$ne 160, podnos$nik 170 oraz
Jarzmowy zesp6t 164..s3 usytuowane w pierwszej cze$ci 188 mechanizmu napinajacego dla wprawiania w ruch
pierwszego kota we wzdtuinej ptaszczyZnie wzgledem drugiego kota. Identyczna druga cze$¢ (nie pokazana)
mechanizmu napinajacego wspOtpracuje z pierwszq czescia 188. Watek 172 ma korice usytuowane w danych
czesciach mechanizmu. Cze$ci mechanizmu napinajacego sq potaczone ze soba i napedzane za pomocq
mechanizmu taicuchowego. ‘ :

Mechanizm pneumatyczny 185 o centralnej osi 189 zawiera pierwsza cze$¢ 186 majaca ttok 190 i drugq

cze$¢ 191 majgcq cylinder 192, przy czym miedzy czesciami 186, 191 istnieje luz dla umozliwienia ich -

. wzglednego ruchu z pomijalnie matymi stratami tarcia. Gigtka przepona 193 ma wewnetrzng czeé¢ 194
zamocowang do ttoka 190 i zewnetrzng obwodowa cze$¢ 195, otaczajaca cze$é wewnetrzna 194 i zamocowang
© do cylindra 192. Fatda 197 przepony 193 usytuowana jest miedzy ttokiem 190 icylindrem 192 dla
umozliwienia ograniczonego, zasadniczo osiowego ruchu miedzy czefciami 186, 191 z pomijalnie matym
napigciem przepony 193. Mechanizm pneumatyczny 185 ma podobng konstrukcje idziata podobnie Jak
przeponowy powietrzny cylinder. Mechanizm pneumatyczny 185 ma centralng gtéwna ptaszczyzne 200
okresiong przez cze$é ttoka 190 w jego Srodkowym potozeniu. O$ 183 watka 172 lezy na centralnej gtéwnej
ptaszczyZnie 200 mechanizmu 185 w potozeniu $rodkowym.

Ttok 190 ma gtéwna powierzchni¢ czotowa 201 usytuowang w gtdwnej ptaszczyznie 200 méchanizmu

185 w potozZeniu Srodkowym, przy czym cze$é 194 przepony 193 jest szczelnie zamocowana do powierzchni
201 za pomoca okragte] nasadki 202 i $rub. Cylinder 192 jest utworzony przez dwa koncentrycznie wsp6tliniowe
pierscienie 203, 204 o Jednakowych frednicach potaczone ze soba przylegtymi powierzchniami czotowymi
wspéipracujacymi z powierzchnia 201. Zewnetrzna obwodowa cze$é 195 przepony 193 jest zamocowana
wpostaci przektadki miedzy przylegtymi powierzchniami czotowymi ijest uszczelniona dla zapobieZenia
uptywowi gazu miedzy przepone 193 i cylindrem 192.

Powierzchnia czotowa piericienia 204 stanowi gtéwna powierzchnie cylindryczna 206 otaczajacg gtéwna
powierzchnig@ czotowa 201 tioka 190 ijest iz nia wspdiptaszczyznowa gdy mechanizm 185 zajmuje swoje
potozenie $rodkowe. Pierfciet 203 jest zamocowany do zewnetrznego kofica 162 ramienia nofnego 160

t
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zaklinowanego za pomocq czopa 208 w otworze w koricu 162. Ttok 190 zawiera pret ttokowy 210 z otworem
211 o wewnetrznym koficu 212 i zewnetrznym korfcu 213. Wewnetrzny koniec 212 rozciaga si¢ w gtab od
powierzchni czotowej 201 ttoka 190 ispetnia role otworu wejSciowego, a zewnetrzny koniec 213 jest
potaczony z przewodem 187 dostarczajacym sprezony gaz. Przepona 193 ma otwér 215 przylegty- do
wewnetrznej cze$ci 194 potaczony z korficem 212 i otworem w nasadce 202 dla dostarczenia gazu do komory
217 utworzonej przez przepone 193 i cylinder 192. Pret 210 ma nagwintowany zewnetrzny koniec 219, na kt6ry
nakrecony jest nagwirftowany cylindryczny pier$ciert 220 majacy cylindryczna wydtuzong cze$¢ 221.

PierSciet 220 jest pokazany w potozeniu dolnym, oraz linig przerywana w potozeniu gérnym 220.1.
Osiowa ptyta 222 ttokowa ma nagwintowany otwOr dla umieszczenia korica 219 oraz ma pare przeciwlegtych
wydtuZonych szczelinowych otworéw 223, 224 pokazanych linia przerywang na fig. 8, ktdrych dtuzsze
krawedzie sq réwnolegte do osi 183 watka 172. Jarzmowa podstawa 166 zawiera tfokowa podpore 227
z luznym otworem 228 dla umieszczenia zewnetrznego korica 213 preta ttokowego 210. Podpora 227 ma pare -
‘podobnych szczelinowych otworéw 225, 226, ktérych wydtuzone krawedzie sa normalne do osi 183 watka 172
i s3 potaczone z krawedziami otwordéw 223, 224. Ptyta 222 jest zamocowana do podpory 227 za pomocq
elementdw Srubowych 230, 231 przechodzacych przez szczelinowe otwory 223, 225 i 224, 226. Szczelinowe
otwory 223, 224, 225, 226 wspbtpracuja z elementami 230, 231 umozliwiaja ruch poprzeczny ttoka 190
wzgledem cylindra 192 w kazdym kierunku normalnym do osi 189 dla umozliwienia regulacji koncentrycznego
ustawienia ttoka 190 i cylindra 192,

Do cylindra 192 przymocowana jest Srubami 236, 237 prostokatna ptyta skrajna 234. Ptyta 234 ma otw6r
239, koncentryczny z osig 189, o Srednicy umozliwiajacej suwliwe umieszczenie wydtuzorej czesci 221 kiedy
pierSciet 220 zajmuje potozenie 220.1. Poniewaz wydtuzona cze$¢ 221 jest koncentryczna z pretem 210,
a otwor 239 jest koncentryczny z cylindrem 192, pret 210 moze by¢ wycentrowany z cylindreem 192 kiedy
pierScied 220 zajmuje gérne potozenie 220.1. Elementy Srubowe 230, 231 s3 zluzowane dla umozliwienia

" poprzecznego ruchu ttoka 190 dzieki szczelirowym otworom 223, 224, 225, 226 tak, ze potozenie ttoka moze
byé regulowane dla jego koncentrycznego ustewienia wzgledem cylindra 192..Po wyregulowaniu elementy 230,
231 s3 zaciskane zamocowujac ptyte 222 do podpory 227. Piersciert 220 jest wowczas przekrecany ku dotowi,
w dolne potozenie umozliwiajace ruch ttoka 130 w otworze 239. Ruch ten jest w przyblizeniu osiowy, ale ma
niewiel kie zakrzywienie spowodowane obrotem ramienia 160 wzgledem zawiasy 169.

Ramie 242 ma ruchomy wskaznik 243 wystaiacy z cylindra 192 i wychylajacy sie wzdtuz skali 244
zamocowanej do ttoka 190 dla wskazywania potozenia ttoka 190 wewnatrz cylindra 192 wzgledem ptaszczyzny
200 sprezyny powietrznej 185. WskaZnik 243 moze byé¢ zastosowany zamiast wskaznika 245 potozenia ttoka.
Graniczne przetaczniki (nie pokazane) moga byé zastosowane igdy t*ok 190 osiaga extremalne potozenie
graniczne, moga wiaczac swiatta ostrzegawcze na pulpicie sterowniczym operatora (nie pokazanym).

Zawias 169 (fig. 8) ma kotek zawiasowy 249 o centralnej osi 250 i mimosrodowa krzywke 251 usytuowang
miedzy wsp6tosiowymi i wspotliniowymi zewnetrznymi koricami 253, 254 kotka 249. Koniec 254 ma
przeciwlegte ptaskie sciecia 255 dla obracania kotka 249 woké4 osi 250. Zawiasowa cze$¢ 168 podstawy
jarzmowej 166 zawiera dwa wydrazone zawiasowe cztony 256, 257 majace wspOtliniowe otwory dla
umieszczenia zewnetrznych koricow 253, 254 obejmujac krzywke 251. Zawiasowa cze$¢ 163 ramienia no$nego
160 ma otwdr 260 dopasowany do mimosrodowej krzywki 251. Otw6r 160 i krzywka 251 czopuja ramie 160.

Otwdér 260 ma wewnetrzng czesciowo sferyczna powierzchnie fozyskowa o srodku na osi 263 pokryta
materiatem o matym wspOtczynniku tarcia, na przyktad teflonem. Krzywka 251 ma czesciowo sferyczng
tozyskowa tuleje 262 o powierzchni fozyskowej dopasowanej do otworu 260. Obie powierzchnie tworza
ograniczone tukowo tozysko 264 umozliwiajace pochylanie watka 16 polegajace na podnoszeniu jednego kofica
watka 16 wzgledem drugiego kofica dla utrzymania taSmy tnacej w Srodkowym potozeniu na kole przez
podno$nikowy mechanizm (fig. 4).

Odlegto$¢ 265 miedzy osig 250 kotka 249 i osig 263 sferycznej pOW|erzchn| iozyskowej krzywki 251
(fig. 6, 8) okreSla wielko$¢ przesuwu zawiasu 169. Mimosrodowa krzywka 251 jest pokazana w potozeniu
srodkowym warunkujgcym pofozenie zawiasy 169, w ktorym o$ 263 jest usytuowana powyzej osi 250 tak, ze
obrét zawiasy 169 wokOt osi 250 w jakimkolwiek kierunku powoduje ruch osi 263 zasadniczo poziomy
wzgledem osi 250, co wywotuje ograniczony ruch ramienia nosnego 160 w kierunku zasadnicze normalnym do
centralnej wzdfuznej ptaszczyzny 19 pity mechanicznej ta$mowej. Zawias 169 zawiera mimos$rodowe srodki
regulacji dla prowadzenia ograniczonego ruchu ramienia no$nego 160 celem liniowego ustawienia kota, co
odpowiada ograniczonemu ruchowi miedzy jarzmowym no$nikiem 62 i jarzmowym cztonem 63 z fig. 2.

Po tej regulacji nalezy wycentrowaé pret ttokowy 210 wzgledem cylindra 192. Ramig nosne 160 obraca
si¢ wokot osi 263, przy czym gdy zawias 169 jest wyoentrowany, o$ 263 lezy na centralne] gtéwnej ptaszczyZnie
200 mechanizmu pneumatycznego 185.
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~ Kiedy zawiasa 169 jest wycentrowana a ttok 190 zajmuje potozenie $Srodkowe, o$ 263 zawiasy 69 i o$ 183
watka 172 sq wsp6iptaszczyznowe i lezq na centralnej gtéwnej ptaszczyZnie 200 mechanizmu pneumatycznego
185. Podczas normalnej pracy pity, zasadniczo pionowy ruch watka 172 po tukowej osi 263 powoduje podobny,
‘powiekszony, ruch cylindra 192 w mechanizmie pneumatycznym 185, przy czym przesuniecie cylindra 192 jest
nie wieksze niz okoto 12,7 mm. Poniewaz ruch po tuku jest w niewielkim stopniu ruchem promieniowym
ramienia, mozna w przyblizeniu przyjaé, Ze jest to ruch prostoliniowy. Ruch ten, odbywajacy sie czesciowo
powyzej wspdtptaszczyznowych osi 263, 183, powoduje zasadniczo taki sam ruch fatdy 197 we wszystkich
potoZeniach na obrzezu fatdy 197 miedzy gérna i doing granicq drogi ttoka 190, co stwarza optymalne warunki
dziatania przepony 193. Obrét zawiasowego kotka 249 dla liniowego ustawienia kota powoduje niewielkie
obnizenie osi 263 zawiasy 169 wzgledgm centralnej gtdwnej ptas2czyzny 200, co w pomijalnie matym stopniu
zmienia powy zej przedstawione warunki dziatania bliskie optymalnym.

Watek 172 jest watkiem statym (fig. 9) i jest zabezpieczony przed obrotem wzgledem ramienia no$nego
160 za pomocy klinowych Srodkéw 176. Klinowe $rodki 176 zawieraja klin 271 o ptaskiej cigciwowej
powierzchni czotowej 273 i wypuktej powierzchni czotowej 275 czeéciowo ograniczonych wspéinymi réwno-
legtymi bocznymi krawedziami 277, 278. Powierzchnia 273 jest ograniczona réwnolegtymi skrajnymi krawedzia-
mi 283, 284. Odlegto$é miedzy bocznymi krawedziami 277, 278 okresla cigciwowq dtugosé¢ 286, a odlegtosé
miedzy skrajnymi krawedziami 281 i 282 okre$la osiowa dtugos¢ 287. Klin 271 stanowi segment cylindra o pro-
mieniu 288 réwnym promieniowi zewnetrznego korica 289 watka 172, pokazanego linig przerywana. Klin 271
zawiera wspornik 290 majacy dwa otwory 291, 292 na $ruby (fig. 6) dla zamocowania wspornika 290 do ramie-
nia nosnego 160. Ramle nosne 160-ma wgh;bneme przylegajace do otworu 174 i dopasowane do wspomlka 290
dla wsp6tpracy z nim w celu zabezpieczenia klina 271 przed obrotem wzgledem ramienia noénego 160. Zewne-
trzny koniec 289 watka 172 ma ptaska powierzchnie czotowa 293 o dtugosci cieciwy i dtugosci osiowej zwykle
réwnej dtugosci cieciwy 286 i dtugosci osiowsj 287 klina 271 dopasowanego do zewnetrznego korica 289 watka
172 i umieszczonego wewnatrz cylindrycznej powierzchni watka 172 kiedy ptaska powierzchnia czotowa 293
watka 172 styka sie z cieciwowa powierzchnia 273 klina 271. Cylindryczna powierzchnia zawierajaca klin 271
i watek 172 jest umieszczona w otworze 174 ramienia nosnego 160 tak, ze kiedy klin 271 jest zamocowany do
ramienia nosnego 160, watek 172 jest zabezpieczony przed obrotem wzgledem ramienia nosnego 160. Rami¢
nosne 160 oraz watek 172 i podobnie zamocowane przeciwlegte do watka 172 drugie ramie noéne tworza sztyw-
_ ny zesp6t w ksztatcie litery H.

Przedstawiony uktad utatwia wytwarzanie watka 172 przez wyeliminowanie rowka klinowego wwa’{ku
172 iwotworze kolumny 27, umozliwiajac stosowanie szerszych tolerancji pasowall przy réwnoczesnym
uzyskaniu sztywnego zespotu.

Nurniki 167, 289 wystajace w dot z jarzmowych podstaw 166 (fig. 10) s3 zabezpieczone przed obrotem
wzgledem kolumn 27. Nurnik 167 jest usytuowany w pewnej odlegtosci réwnolegle do nurnika 298 drugiej
czesci mechanizmu napinajacego 165 (nie pokazanej). Watek 16 pokazany linia przerywana, jest umieszczony
pomiedzy nurnikami 167, 298 zaczopowanymi dla osiowego ruchu w tozyskach 43, pokazanych czesciowo.
Ograniczniki 300 zawieraja czton taczacy 301 umieszczony migdzy dolnymi koricami nurnikéw 167, 298
i majacy na Srodku wygiecie 302. Czton 301 stanowi ptaska tasma o odpowiedniej sztywnosci w ptaszczyZnie
poziomej dla umozliwienia potaczenia bez wyboczenia z kazdym z nurnikéw 167, 298 i gigtka w ptaszczyznie
pionowej dla umozliwienia ograniczonego osiowego ruchu jednego nurnika 167, 298 wzgledem drugiego nurnika
238, 167 tak, ze umozliwia to pochylenie watka 16 pierwszego kota 11. Wygigcie 302 stwarza warunki do
wyeliminowania poprzecznych, niezaleznych ruchéw nurnikoéw 167, 298 i Srodkéw klinowych wsp6tpracujacych
z nurnikiem z fig. 1, co utatwia wytwarzanie i konserwacje.

Zastrzezenia patentowe

1. Pita mechaniczna tamowa zawierajaca dwa wspOtptaszczyznowe kota podtrzymuijace i napgdzajace
ciagta tadme tnaca zamontowane na watkach dla obrotu woko6t osi leZacych w ptaszczyZnie przechodzacej przez
osie tych kot i prostopadiej do ptaszczyzny Srednic k6t oraz-kolumne podtrzymujaca mechanizm napinajacy
wprawiajacy w ruch pierwsze koto we wzdtuznej ptaszczyZnie wzgledem drugiego kota dla napinania taSmy
tnace] i sktadajacy sie z dwu czesci, znamienna tym, ze zawiera jarzmowy zespdt (36, 164) maiacy
prowadnice (41, 167) przesuwne $lizgowo wewnatrz kolumny (27), ograniczniki (40, 44, 300) wspdtpracujace
z jarzmowym zespotem (36, 164) dla ograniczenia jego ruchu w kierunku réwnolegtym do ptaszczyzny
wzdtuznej z pomijalnie matym obrotem wzgledem kolumny (27), przy czym zespét jarzmowy (36, 164) ma
czesci zawiasowe (65, 66, 168), podnosnik (39, 170) usytuowany miedzy kolumna (27) i jarzmowym zespotem
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(36, 164) dla wprawiania w ruch jarzmowego zespotu (36, 164) wzgledem kolumny (27), ramie no$ne (34, 160)
podtrzymujace watek (16, 172) pierwszego kota (11) majace zawiasowa cze$é (60, 163) dopasowany do
zawiasowej czesci (65, 66, 168) jarzmowego -zespotu (36, 164) tworzac zawias (35, 169) mocujacy no$ne ramie
(34, 160) do jarzmowego zespotu (36, 164) z mozliwo$cia obrotu ramienia (34, 160) wzgledem jarzmowego
zespotu (36, 164) oraz mechanizm pneumatyczny (38, 185) usytuowany miedzy no$nym ramieniem (34, 160)
i jarzmowym zespotem (36, 164) potaczony ze Zr6dtem (45) sprezonego gazu umozliwiajacy obrotowy ruch
nos$nego ramienia (34, 160) wzgledem jarzmowego zespotu (34, 160) wzgledem jarzmowego zespotu (36, 164)
celem napiecia taSmy tnacej (14) i uzyskania beztarciowego zamontowania dostosowanego do zmian obciazenia
ta$my (14).

2, Pita wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze podno$nik (39, 170) ma centralng wzdtuzng o$
lezacq na wzdtuznej ptaszczyznie (19) pity (10) tak, Ze sita od podnos$nika (39, 170) jest przytozona do watka
(16, 172) pierwszego kota (11) dla zredukowania sit gnacych dziatajacych na jarzmowy zesp6t (36, 164).

3. Pita wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze watek (16, 172) jest podtrzymywany w no$nym
ramieniu (34, 160) migdzy czeSciami zawiasowymi (60, 65, 66) i mechanizmem pneumatycznym (38, 185). '

4. Pita wedfug zastrz. 1, znamienna ty m, ze mechanizm napinajacy (32, 165) zawiera dwie cze$ci
(33, 65), w ktérych osadzone sq korice (51, 52) watka (16, 172) usytuowane w no$nym ramieniu (34, 54, 160)
za$ koto (11) jest umieszczone miedzy noSnymi ramionami (34, 54).

5. Pita wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze kolumna (27) zawiera tozyska (43) wsp6térodkowe
z osig réwnolegta do wzdiuznej ptaszczyzny (19) pity (10), a prowadnica (41) stanowi nurnik o osi (42)
réwnolegtej do wzdtuznej ptaszczyzny (19) pity (10) przesuwny Slizgowo w tozyskach (43) kolumny (27), za$
ograniczniki stanowig klin (40) zamocowany do nurnika i dopasowany do klina (40) rowek klinowy (44)
w kolumnie (27) potaczone ze sobg dla zabezpieczenia nurnika przed obrotem wzgledem kolumny (27).

6. Pita wedfug zastrz. 1, znamienna ty m, ze jarzmowy zesp6t (36) zawiera jarzmowy nosnik (62)
majacy prowadnice (41), wspStpracujacy z padnosnikiem (39) i usytuowany miedzy kolumng (27) i zespotem
jarzmowym (36), oraz jarzmowy czton (63) majacy zawiasowa cze$é (65, 66) swobodnie zamocowany do
jarzmowego nosnika (62) oraz majacy $rodki regulacyjne (68) dla prowadzenia ograniczonego ruchu jarzmowego
cztonu (63) wzgledem jarzmowego nos$nika (62) umozliwiajagcego wspOtliniowe ustawienie watka (16)
pierwszego kota (11) z watkiem (17) drugiego kota (12). -

7. Pita wedtug zastrz. 1, znamienna ty m, ze zawiasowe czesci (65, 66) mocujace zespdt jarzmowy
(36) do ramienia nos$nego (34) maja ograniczone tukowo sferyczne tozyska (69) dla umozliwienia pochylania
watka (16). , '

8. Pita wedtug zastrz. 1, znamienna tym, Zze mechanizm pneumatyczny (38) zawiera pierwsza
cze$é (85, 186) majaca ttok (93, 190) idruga czesé (86, 191) maijaca cylinder (90, 192) ruchome wzgledem
siebie z pomijalnie matymi stratami tarcia, gietka przepone (98, 193) majaca wewnetrzng czesé (97, 194)
zamocowang do ttoka (93, 190) izewnetrzng cze$é (99, 195) otaczajaca wewnetrzng czes$é (97, 194)
i zamocowang do cylindra (90, 192), przy czym przepona (98, 193) icylinder (90, 192) ograniczaja komore
(101, 217) wewnatrz mechanizmu pneumatycznego (38) ifatde (102, 197) usytuowana migdzy ttokiem (U3,
190) z cylindrem (90, 192) dla umozliwienia osiowego ograniczonego ruchu miedzy cze$ciami (85, 186, 86, 191}
z pomijalnie matym napigciem przepony (98, 193) oraz wejsciowy otwor przelotowy (89, 212) taczacy komore
(101, 217) ze Zrédtem (45) sprezonego gazu.

9. Pita wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze mechanizm napinajacy (32, 165) zawiera cze$¢ (55)
majacq podnos$nik (57) swobodnie potaczony z podnosnikiem (39, 170) czesci (33, 186) i prowadnice (59)
usytuowang rdwnolegle do prowadnicy czesci (33, 186), a watek (16, 172) kota (11) ma zewnetrzny koniec (51,
52, 289) podtrzymywany w ramieniu nos$nym (34, 54, 160), przy czym koto (11) jest usytuowane miedzy
ramionami no$nymi, za$ kazde ramie nosne (34, 54, 160) jednym koficem (60, 161) zamocowane jest do
jarzmowego zespotu (56, 164) za pomocq sferycznych tozysk (69, 261) za$ zewnetrznym koricem wspdtpracuje
z mechanizmem pneumatycznym (38, 185), przy czym cze$¢é ramienia nosnego (34, 54, 160) miedzy koricami
ma otwor (50, 53, 174) na zewnetrzny koniec (51, 52, 289) watka (16, 172) kota (11), zaciskowe elementy
Srubowe (70, 175) wspOtpracujace z otworami w ramieniu nof$nym (34, 160) dla sztywnego zaci$nigcia
zewnetrznego korica (51, 289) watka (16, 172) w otworze ramienia noSnego (34, 160) oraz klinowe $rodki (76,
176) wspStpracujace z otworem w ramieniu no$nym (34, 160) i watkiem (16, 172) dla zabezpieczenia przed
obrotem watka (16, 172) wzgledem ramienia (34, 160), tak, ze ramiona (34, 54, 160) i watek (16, 172) tworza
sztywny zespdt wytrzymujacy sity od mechanizmu napinajacego (32, 165) przy pomijalnie matym ruchu
wzglednym miedzy watkiem (16, 172) i no$nymi ramionami (34, 54, 160).
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10. Pita wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze jarzmowy zespdt (164) zawiera jarzmowa podstawe
(166) majaca zawiasowa cze$¢ (168) i prowadnicg (167), przy czym jarzmowa podstawa (166) wsp64pracuje
z podnos$nikiem (170) usytuowanym migdzy kolumna (27) i jarzmowym zespotem (164), oraz zawiasa (169)
majaca mimos$rodowe regulatory (251) dla prowadzenia ograniczonego ruchu no$nego ramienia (160} w kierunku
normalnym do centralnej wzdtuznej ptaszczyzny (19) pity (145) celem wspStliniowego ustawienia kot (11 12).

11. Pita wedtug zastrz. 10, znamienna tym, Ze zawiasa (169) zawiera kotek zawiasowy (249)
z mimo$rodowa krzywka (251) o osi (263) usytuowanej wsp61osiowo i wsp6+liniowo wzgledem zewnetrznych
koricow (253, 254) kotka (249) a zawiasowa cze$é (168) jarzmowej podstawy (166) zawiera dwa rozstawione
zawiasowe cztony (256, 257) majace wspdtliniowe otwory dla zewnetrznych koricdw (253, 254) kotka (249)
i obejmujace mimo$rodowa krzywke (251), za$ zawiasowa cze$é¢ (163) nosnego ramienia (160) ma otwo6r (260)
dostosowany do mimos$rodowej krzywki (251) i wspétérodkowy z osig (263), przy czym krzywka (251) czopuje
ramie (160) tak, ze obr6t zawiasowego kotka (241) powoduje obrét krzywki (251) dla przesuniecia osi (263)
no$nego ramienia (160} wzgledem zawiasowej cze$ci (168) jarzmowej podstawy (166). :

12. Pita wedtug zastrz. 11, znamienna tym, 7e mimosrodowa krzywka (251) ma panew (262)
posiadajaca powierzchni¢ no$na, a otw6r (260) ramienia nos$nego (160) ma wewnetrzna, czesciowo sferyczng
powierzchnie nosng dopasowana do powierzchni krzywki (251) tworzac ograniczone tukowo sferyczne fozysko
dla umozliwienia pochylania watka (172).

13. Pita wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze mechanizm pneumatyczny (185) ma w potozeniu
Srodkowym centralng gtéwna ptaszczyzne (200), a zawias (169) ma centralng o$ (263), wokdt ktOrej obraca sie
rami¢ nosne (160), lezacg w centralnej gt6éwnej ptaszczyZnie (200) mechanizmu pneumatycznego (185) gdy
zawias (169) zajmuje potozenie Srodkowe wzgledem jarzmowego zespotu (164), za$ watek (172) kota (11) ma
centralng o$ (183) woké+t ktérej obraca sie koto (11), lezagce w centralnej gtéwnej ptaszczyZznie (200)
mechanizmu pneumatycznego (185).

14. Pita wedfug zastrz. 8, znamienna tym, ze ttok (190) ma gtéwna powierzchnie czotowa (201)
lezaca na centralnej gtownej ptaszczyznie (200) mechanizmu pneumatycznego (185) wjej Srodkowym
potozeniu, przy czym wewnetrzna cze$é¢ (1$4) przepony (193) jest zamocowana do gtéwnej powierzchni
czotowej (201) ttoka (190), acylinder (192) mechanizmu pneumatycznego (185) ma gtéwna powjerzchnie
czotowa (206) otaczajaca powierzchnie czotowa (201) tfoka (190) i wspdtptaszczyznowa z nig gdy mechanizm
pneumatyczny (185) zajmuje potozenie $rodkowe, przy czym zewnetrzna cze$é (195) przepony (193) jest
zamocowana do gtéwnej powierzchni czotowej (206) cylindra (192), a zawiasa (169) ma centralng o$ (263),
wokét ktérej obraca sie ramie no$ne (160), przy czym gdy zawiasa (169) zajmuje potozenie wsp6tsrodkowe
wzgledem jarzmowego zespotu (164), centralna o$ (263), zawiasa (169) lezy w centralnej gtdwnej ptaszczyZnie
(200) mechanizmu pneumatycznego (185), za$ watek (172) pierwszego kota (11) ma centralng o$ (183), wokd+
ktérej obraca sie koto (11), lezacg w centralnej gtéwnej ptaszczyznie (200) mechanizmu pneumatycznego (185)
gdy zajmuje on potozenie $rodkowe.

15. Pita wedtug zastrz. 14, znamienna tym, ze ttok (190) zawiera pret ttokowy (210) z otworem
(211), przy czym wewnetrzny koniec (212) otworu (211) stanowi otwOr wejSciowy i rozciaga sie do wewnatrz
od gtéwnej powierzchni czotowej (201) ttoka (190), a zewnetrzny koniec (213) otworu (211) taczy sie ze
Zr6dtem (45) sprezonego gazu, za$ przepona (193) ma otwdr (215) przylegty do wewnetrznej czesci (194)
i potaczony z wewnetrznym koricem (212) otworu (211) preta ttokowego (210) dla doprowadzania gazu do
komory (217) utworzonej przez przepone (193) i cylinder (192).

16. Pita wedtug zastrz. 9, znamienna ty m, ze klinowe $rodki (176) zawieraja klin (271) stanowiacy
segment cylindra o ptaskiej powierzchni czotowej (273) i wypuktej powierzchni czotowej (275) ograniczonych
wspblnymi r6wnolegtymi bocznymi krawedziami (277, 278), réwnolegtymi krarficowymi krawegdziami
wewnetrznymi (281, 282) izewnetrznymi (283, 284), przy czym odlegto$¢ migdzy bocznymi krawedziami
(277, 278) i krarficowymi krawedziami (281, 282) okre$la dtugosé (286) cieciwy i dfugosé osiowa (287)
powierzchni (273, 275), za$ wypukta powierzchnia (275) ma promiert (288) réwny promieniowi zewnegtrznego
korica (289) watka (172) kota (11), aklin (271) ma wspornik (290) przylegty: do zewnetrznej kraricowe]
krawedzi (283) powierzchni czotowej i wsp6ipracujacy z ramieniem nos$nym (160) dla zabezpieczenia przed
obrotem klina (271), za$ zewnetrzny koniec (289) watka (172) ma ptaska powierzchni¢ czotowa (293)
o dtugosci cieciwy i dtugosci osiowej réwnych dtugosci (286) cieciwy i dtugosci osiowej (287) klina (271), przy
czym klin (271) jest dopasowany do zewnetrznego korica (289) watka (172) tak, ze jest wewnatrz cylindrycznej
powtoki watka (172) kiedy ptaska powierzchnia (293) watka (172) styka si¢ z powierzchnig cigciwy klina
(271), a cylindryczna powtoka zawierajaca klin {271) i watek (172) jest umieszczona w otworze (174) ramienia

nosnego (160) tak, ze kiedy klin (271) jest zamocowany do ramienia no$nego (160), a zaciskajace $rodki Srubowe
(175) sa wkrecone, watek (172) jest zabezpieczony przed obrotem wzgledem ramienia (160) tworzac sztywny
2espot,
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17. Pita wedtug zastrz. 1, lub4, znamienna tym, ze mechanizm napinajacy (165) zawiera dwie
jednakowe czesci (188), z ktérych jedna ma podnosénik swobodnie potaczony z podnos$nikiem (170) pierwszej
“czedci (188), a watek (172) kota (11) ma korice (289) podtrzymywane w ramieniu no$nym (160), przy czym
koto (11) jest usytuowane migdzy ramionami nosnymi, za$ kazda kolumna (27) ma tozyska (43) wspd tSrodkowe
z osig rOwnolegtg do wzdtuznej ptaszczyzny (19) pity (145), a kazda prowadnica stanowi ttok (167, 298) o osi
rownolegte] do wzdtuzne] ptaszczyzny (19) pity (145), przy czym ttoki (167, 298) sq réwnolegte do siebie
i przesuwne w fozyskach (43) kolumn (27), za$ Srodki ograniczajace (300) zawierajq czton taczacy (301)
usytuowany poprzecznie migedzy ttokami (167, 298) poruszajacy sie wedtug ruchéw ttokéw (267, 289)
| zabezpieczajacy przed obrotem ttoki (167, 289) wzgledem kolumn (27) oraz majacy wygiecie (302)
umozliwiajgce ograniczony osiowy ruch jednego ttoka wzgledem pozostatych dla pochylania watka (172) kota
“ (1. v
18, Pita wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze zawiera zderzaki gérne (82, 181) i dolne (182)
wsp6tpracujgce z ramieniem nosnym (34, 160) dla ograniczenia obrotu ramienia (34, 160) wzgledem jarzmowego
zespotu (36, 164).

19. Pita wedtug zastrz. 8, znamienna tym, ze jedna cze$¢ (186) mechanizmu pneumatycznego
(185) jest ruchoma poprzecznie wzgledem drugiej czesci (191) dla umozliwienia regulacji wsp6tsrodkowego
ustawienia czesci (186, 191).

20. Plia wedtug zastrz. 14, znamienna ty m, ze mechanizm pneumatyczny (185) zawiera wskaznik
(245) potozenia ttoka (190) wzgledem cylindra (192). :
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