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Mechanizm do napedu i ustalania polozen urzadzen
wykonujgcych ruch skokowy
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Przedmiotem wynalazku jest mechanizm do na-
pedu i ustalania polozefi urzadzehn wykonujacych
ruch skokowy prostolinijny lub obrotowy.

Znane mechanizmy do napedu i ustalania polo-
zen urzadzen wykonujacych ruch skokowy posia-

daja najcze$ciej dwa oddzielne czlony: do realiza- -

cji przemieszczania o zadany skok liniowy czy
katowy i do ustalania polozenia, przy czym kazdy
z tych czlonéw jest uruchamiany oddzielnie. Sto-
sowane sg réwniez mechanizmy z czlonem do u-
stalania polozenia nie uruchamianym oddzielnie,
lecz zbudowanym w formie zatrzasku kulowego
ze sprezyng. Wadg tego rozwigzania jest wywiera-
nie znacznego obcigzenia na elementy prowadzgce
i lozyskujace, co ogranicza ich stosowanie w me-
chanizmach precyzyjnych i dokladnych.

Celem wynalazku jest skonstruowanie mecha-
nizmu do napedu i ustalania polozen wykonujg-
cych ruch skokowy, uruchamianego przy pomocy
tylko jednego zespolu sterujgcego, przy czym me-
chanizm ten powinien umozliwiaé dokiadne po-
zycjonowanie napedzanych urzadzenn dajgc nie-
wielkie reakcje na prowadnice i tozyska.

Cel ten zostal osiggniety dzieki mechanizmowi,
ktéry uruchamiany przez zesp6t sterujacy posia-
da zesp6l diwigni do przesuwania zapadki i ry-
gla pozycjonujgcego, przy czym diwignie te od-
dzialywuja na siebie z pewnym opéZnieniem przy
ruchu roboczym (i powrotnym, gwarantujacym wy-
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magang kolejno$é przemieszczen) zapadki i rygla
pozycjonujacego.
Przedmiot wynalazku przedstawiony jest w
przykladowym wykonaniu na rysunku, na kté-

~-rym fig. 1 przedstawia widok ogélny mechani-

zmu, a fig. 2 przekr6j podtuzny mechanizmu.
Mechanizm napedza urzadzenie 1 posiadajace
ksztalt listwy lozyskowanej tocznie lub $lizgowo
zaopatrzonej w zebatke 2, ktéra moze mieé takze
ksztalt pierScieniowy, w przypadku napedzania u-
rzadzenia o ksztalcie obracajacej sie tarczy. Me-
chanizm posiada dZwignie dwuramienng 3 obraca-
jacg sie na wspblnej osi 4 wraz z diwignig 5.
Diwignia 3 wprawiana jest w ruch przy pomocy
zespolu sterujgcego 6 oddzialtywujacego na popy-
chacz 7 % ktérym jest zwigzana. Inne ramie diwi-
gni 8 zwigzane jest z ryglem 9, ktéry znajduje sie
pod napieciem sprezyny powrotnej 10. DZwignia 5
zwigzana jest z suwakiem 11, w ktérym na osi
obraca sie¢ zapadka 12 dociskana do listwy zeba-
tej 2 sprezyng 13. Diwignia 3 posiada dwa regu-
lowane popychacze 14, ktére sluzg do ustalania

- szczelin ,,a” i ,b” pomiedzy ich czolami a po-

przeczkg dzwigni 5. Podczas ruchu popychacza 7
pod wplywem zespolu sterujacego 6, diwignia 3
wycofuje rygiel 9 z zebatki 2. Dopiero po catko-
witym wysunieciu rygla 9 z wrebu miedzyzebne-
go zapadki szczelina ,,2” ulega zlikwidowaniuida-
lej dzwignie 3 i 5 obracaja si¢ wspélnie na osi 4.
Zapadka przesuwa urzadzenie 1 w prawo na u-
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stalong odleglosé, ktéra jest zawsze nieco wie-
ksza od podzialki listwy zebatej 2.

Przy powrocie dZwigni 8 w polozenie wyjscio-
we pod wplywem spreiyny powrotnej 10 naste-
puje wprowadzenie rygla 9 miedzy kolejne zeby
zebatki. Z chwilg gdy koniec rygla9 minie wierz-
chotek zeb6éw zebatki 2 szczelina ,,b” ulega zlikwi-
dowaniu i dalej obie diZwignie 8 i 5 obracajg sig
wspélnie, zabierajac ze sobg zapadke 12, kt6éra po
przejSciu przez kolejny zab pod wplywem sprezyny
13 zajmuje polozenie wyjSciowe. Rygiel 9 ustala
dokladne polozienie wyjSciowe. Rygiel 9 ustala do-
kladne polozenie urzgdzenia 1, po czym wszystkie
czeSci mechanizmu zajmujg polozenia wyjsciowe.
Sita docisku rygla 9 na zebatke 2 jest regulowana
napieciem sprezyny 10 pier$cieniem 8.
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Zastrzeienie’ patentowe

Mechanizm do napedu i ustalania polozen urzg-
dzen wykonujacych ruch skokowy, znamienny
tym, ze posiada dwie diwignie (3) i (5) korzystnie
umocowane na wspélnej osi, z ktérych jedna wy-
musza ruch rygla (9), za§ druga ruch zapadki (12)
wspélpracujacej z zebatka urzadzenia o ksztalcie
prostym lub pierScieniowym, przy czym diwignie
te oddzialywujg na siebie z pewnym op6zinieniem
przy ruchu roboczym i powrotnym, co gwarantuje
wymagang kolejno§é przemieszczen zapadki i ry-
gla, op6zZnienie to wynika za§ z wielko$ci szczelin
pomiedzy regulowanymi popychaczami (14), umie-
szczonymi na jednej dzwigni i plaszczyznami opo-

‘rowymi na drugiej dZwigni.
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