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Przedmiotem wynalazku jest uklad méchanicznej
synchronizacji dwu napedéw mieszalnika $limako-
wego o dzialaniu cigglym, przeznaczonego do mie-
szania, homogenizacji i ugniatania mediéw plyn-
nych, ciastowatych i sypkich.

_Dotychczas mieszalniki slimakowe o dzialaniu
cigglym, zlozone byly z obrotowego $limaka, wy-
konujgcego dodatkowo ruch posuwisto-zwrotny
oraz nieruchomej obudowy. Slimak i obudowa wy-
posazone sg w wystepy powodujace w trakcie ru-
chu Scieranie i ugniatanie nadawy. Dla zintensyfi-
kowania dzialania mieszalnika, w nowych kon-
strukcjach beben obudowy wprawiono dodatkowo
w ruch obrotowy. Zagadnieniem technicznym tru-
dnym do rozwigzania stalo sie takie zsynchronizo-
wanie ruch6éw $limaka i bebna, by zapewnione by-
lo pewne, niekolizyjne wsp6ldzialanie tych ele-
mentéw. Proby synchronizacji elektrycznejihydra-
ulicznej nie daty zadawalajgcych rezultatéw z uwa-
gi na wystepowanie nieuniknionych poslizgdw
miedzy napedami, co doprowadzalo do zakleszcze-
nia wystepé6w bebna i slimaka.

Celem wynalazku bylo opracowanie niezawodnej
synchronizacji dwu napedéw mieszalnika, z mozli-
woscia uzyskiwania cigglej regulacji wielkosei i
kierunku obrotéw bebna i $limaka.

Cel zostal osiggniety przez wyposazenie $§limaka
i bebna mieszalnika w silniki nadajgce im nieza-
leznie ruchy obrotowe oraz krzywke z popycha-
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czem nadajgce $limakowi ruch posuwisto-zwrotny.
zwigzane z przekladnig réznicows, napedzang przez
te silniki. Mechaniczna synchronizacja napedéw po-
przez przekladnie réznicowa pozwala na uzyska-

" nie bezkolizyjnego przemieszczenia sie wystep6w

§limaka i bebna przy dowolnych zmianach pred-
kosci obrotowych tych elénientéw.

Wynalazek zostanie blizej opisany na przykladzie
wykonania przedstawionym na rysunku, bedacym
schematem ideowym napedu mieszalnika.

Wewnatrz obrotowego bebna 1, napedzanego sil-
nikiem 2 i wyposazonego w wystepy 3 umieszczony
jest obrotowy §limak 4 z wystepami 5, wykonujacy
dodatkowo, ruch posuwisto-zwrotny. Slimak 4 na-
pedzany jest silnikiem 6. Ruch posuwisto-zwrotny
Slimaka 4 realizowany jest za pomoca popychacza
7 i krzywki 8 zwigzanej z kolem centralnym 9 prze-
kladni réznicowej, ktéra napedzana jest poprzez
kota zebate 10 silnikiem 6 oraz poprzez kola obie-
gowe 11, jarzmo 12 i przekladnie zebata 13 silni-
kiem 2.

Kazda zmiana predkosci obrotowej ktéregokol-
wiek z silnikébw 2 i 6 poprzez przekladnie réznico-
wg wplywa na ilo$é obrotéw krzywki 8 w taki spo-
sOb, ze zostaje zachowana wzgledna trajektoria
wystepbdbw 3 bebna wzgledem wystepéw 5 Slimaka.
Taki uklad synchronizacji napedow zapewnia bez-
kolizyjng prace mieszalnika.
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Zastrzezenie patentowe

Uklad mechanicznej synchronizacji dwu napedéw
mieszalnika, posiadajgcego obrotowy slimak otoczo-
ny wirujagcym bebnem, przy czym S$limak wzgle-
dem bebna przesuwany jest ruchem posuwisto-
-zwrotnym a ruchy obrotowe bebna i $limaka s3g

4

zmienne co do kierunku i ilo$ci obrotéw, znamien-
ny tym, ze $limak i beben mieszalnika wyposazo-
ne sg w silniki (2) i (6) nadajgce im niezalezne
ruchy obrotowe oraz w krzywke (8) z popychaczem
(7), nadajgce $limakowi ruch posuwisto-zwrotny,
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zwigzane z przekladnig rézinicowsg, napedzang
przez silniki (2) i (6).
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