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Przedmiotem wynalazku jest rOwnowaznia miesz-
kowa, sluzgca do poréwnywania sygnatléw pneu-
matycznyeh z okre$lonymi wagami, z mozliwoscig
jednoczesnej, uzyskanej na drodze mechanicznej,
zmiany wartosci tych wag. ROwnowaznia przezna-
czona jest do stosowania w pneumatycznych ele-
mentach automatyki, w szczegélnosci w regulato-
rach pneumatycznych, umeozliwiajgc w spos6b me-
chaniczny zmiany ich zakresu proporcjonalnosci
w stosunkowo szerokich granicach.

Najprostsza znana konstrukcja réwnowazni mie-

szkowej posiada diwignie zawieszong przegubowo
wzgledem podstawy za pomocg ukladu sprezyn
krzyzowych, w ktoérej pomiedzy dzwigniag a pod-
stawa usytuowane sg mieszki sprezyste. .

Znana jest takze konstrukcja ré6wnowazni miesz-
kowej z mechaniczng, jednoczesng zmiang war-
‘to$ci wag poréwnywanych sygnaldéw pneumatycz-
nych zlozona z czterech mieszk6w wspoOipracuja-
cych z tzw. dyskiem pitywajacym. O$ obrotu dy-
sku, sterujgcego kaskadg pneumatyczng, lezy w
plaszezyznie dysku i ustalona jest dzwignig oporo-
wg zamocowang obrotowo w podstawie ré6wnowaz-
ni. Ta o$ obrotu dysku peckrywa sie z linig sty-
ku dysku z dzwignig oporowsa.

Obrét dziwigni ‘oporowej powoduje zmniejszenie
sie ramienia dzialania sil od cisnien podanych do
jednej pary mieszk6w rozmieszczonych po obu
stronach osi obrotu dysku, oraz zwiekszanie sie ra-
mienia dzialania si! od ci$nien podanych do dru-
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giej pary mieszké4w, réwniez rozmieszczonych pd
obu stronach osi obrotu. Jezeli mieszki maja jedna-
kowg powierzchnie efektywnag, waga danego sy-
gnalu podanego, do jednego z mieszk6w jest ro-
wna liczbowo dilugoéci ramienia dzialania sity od
tego sygnalu na dysk pilywajacy, jest wiec zalezna
od kata ustawienia diwigni oporowej. W oma-
wianym urzgdzeniu nie jest mozliwe zapewnienie
stalo$ci wagi jednego czy kilku préwnywanych sy-
gnaléw pneumatycznych przy zmianie wagi pozo-
stalego czy pozostalych sygnaildéw pneumatycznych.

Celem wynalazku jest usuniecie tej niedogodno$-
ci, a zadaniem technicznym prowadzacym do tego
celu jest zbudowanie ré6wnowazni mieszkowej, po-
réwnywajgcej sume wazong sygnaléw pneumatycz-
nych, podanych na jeden zesp6l mieszkébw z su-
mag wazong sygnaléw pneumatycznych podanych
na drugi zesp6! mieszkéw, przy czym waga kazde-
go z sygnalow ustawiana jest jednoczesnie w spo-
s6b mechaniczny z mozliwoscig zapewnienia sta-
losci wagi dla jednego lub kilku sygnaléw pne-
umatycznych. :

Istote wynalazku stanowi zastosowanie w réwno-
wazni mieszkowej zawieszk’i wiotkiej lub sprezy-
stej, majaoej postaé¢ tasmy nitki badz preta, utwier-
dzonej koncami w diwigni i podstawie. Na za-
wieszee tej przesuwnie i przegubowo zamocowany
jest 1gcznik, jednocze$nie osadzony przesuwnie na
dwéch . sztywnych prowadnicach, z ktoérych jedna
utwierdzona jest nieruchomo w podstawie, za$

’



3

druga w dzwigni. Mieszki, utwierdzone koncami
w dzwigni i podstawie, usytuowane sg tak, ze ich
osie tworzg z linig przechodzgacg wzdluz zawiesz-
ki dowolne katy sposr6d takich, dla ktérych wy-
mieniona zawieszka jest zawsze rozciggana, nieza-
leznie od wartosci sygnal6w pneumatycznych po-
dawanych do tych mieszkéw. Nastawa wartoSci
wag poszczegblnych sygnaldw polega na przesunig-
ciu punktu obrotu diwigni sterujgcej kaskada
pneumatyczng, wzdluz linii wyznaczonej przez za-
wieszke.

Jiezeli przesunieciu punktu obrotu diwigni w
kierunku od podstawy ku dZzwini ma na przyktad
odpowiadaé ' zwiekszenie wagi danego sygnalu
pneurhatycznego, kierunek' sily parcia od tego cis$-
nienia poprzez mieszek na dZiwignie powinien two-
rzyé z linig przesuwu punktu obrotu diwigni, to
jest z linig przechodzgcg wzdluz zawieszki, kat
nie mniejszy niz 90° i nie wigkszy niz 180°, liczac
od linii przesuwu osi obrotu, przy zalozeniu ze
moment sity od tego sygnalu wzgledem punktu
obrotu dziwigni jest zgodny 2z kierunkiem ruchu
wskazéwek zegara.

Jezeli moment sily od danego sygnalu jest prze-
ciwny kierunkowi ruchu wskazéwek zegara, kat
ten powinien mie¢ warto$¢ nie mniejszg niz 0° i
nie wieksza niz 90° Jezeli temu samemu prze-
mieszczeniu punktu obrotu dZiwigni ma odpowia-
daé zmniejszenie wagi sygnalu pneumatycznego,
wymagania odnoénie kata zawartego miedzy li-
nig przesuwu punktu obrotu dZwigni a kierunkiem
sity parcia od sygnatu pneumatycznego sg odwrot-
ne. Przy takim dobraniu wartosci katéw pochyle-
nia osi mieszkéw wzgledem dzwigni, w zakresach
wyzej podanych, zawieszka lgczaca dzwignie z pod-
stawg jest zawsze rozciggana.

W przypadku skrajnym, gdy kierunek sity od
ci$nienia podanego do mieszka jest réwnolegly do
linii przesuwu punktu obrotu dzwigni, zmiana wa-
gi danego sygnailu pneumatycznego 'przy przemie-
szczaniu sie tego punktu obrotu diwigni jest zero-
wa, czyli waga danego sygnalu jest zawsze stala.

Réwnowaznia mieszkowa wedlug wynalazku po-
zwala na poréwnywanie sygnalow pneumatycznych
z okreslonymi wagami, z mozliwoéciag dokonywa-
nia w prosty spos6éb zmiany warto$ci tych wag
i ewentualnie zapewnienia stalosci wagi jednego
lub kilku poréwnywanych sygnaléw przy zmianie
wagi pozostalego badZ pozostalych ,éygnaiéw.

Ponadto r6wnowaznia charakteryzuje sie znaczng
prostota konstrukcyjng.

Przedmiot wynalazku zostanie blizej objasniony
w oparciu o rysunek, przedstawiajgcy na fig. 1
przykladowe wykonanie r6wnowazni w schematy-
cznym przekroju wzdiuznym, zas$ na fig. 2 — sche-

mat ideowy réwnowazni mieszkowej wedlug wy-
" nalazku. .
. Jak uwidoczniono na fig. 1 dzwignia 1 polgczona
jest z. podstawg 2 za pomocg zawieszki 3 majace]j
posta¢ wiotkiej tasSmy, na ktérej przesuwnie zamo-
cowany jest lgcznik 4, skladajgcy sie z dwoch prze-
gubowo polgczonych czesci, o osi obrotu znajdujg-
cej sie na linii zawieszki. Obie czeSci lgcznika 4
utwierdzone sg przesuwnie na proWadvnicy 516,
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z ktérych jedna przymocowana jest do dzwigni 1,

a druga do podstawy 2. Przesuw 1gcznika 4 wzdiuz

prowadnicy 6, przymocowanej do podstawy 2, blo-

kowany jest za pomocg Sruby 6a. Lacznik 4 ustala
potozenie punktu obrotu dzwigni 1 sterujacej zna-

ng kaskadg pneumai;yczna 7. Mieszki 8, 9, 10, 11,

do ktérych podaje sie poréwnywane sygnaly pne-

umatyczne sg utwierdzane pomiedzy diwignig 1

a podstawa 2. :

Jak uwidoczniono na fig. 2, sygnaly pneumaty-
czne podane do mieszkow 8, 9, 10, 11 wspblpracu-
jacych z ruchomg dziwignig 1 oddzialywuja na nig
silami odpowiednio Fg, Fg, F1g, F1y, z ktérych kazda
jest proporcjonalna do. wartosci danego sygnalu
pneumatycznego i do wartoSci powierzchni efek-
tywnej danego mieszka. Kierunki tych sil, zgodnie
z pochyleniem osi mieszké6w wzgledem linii prze-
suwu a-a punktu obrotu 0 dzwigni, tworzg z tag
linig katy odpowiednio y, §, 6, a.

* Warto$¢é ramion dziatania rg, rg, rip, ryy sit Fg,

Fo, F19, Fq1, s3 zalezne od polozenia punktu obrotu

0 na linii a-a. Odleglo$¢ dzwigni 1 od podstawy 2

jest stala i okreSlona diugos$cig zawieszki 3. Zatem

wagi poréwnywanych sygnaldow zmieniaja sie linio-

wo wraz ze zmiang polozenia punktu obrotu 0.

Osie mieszkéw 8 i 9, do ktérych podaje sie syg-

naly pneumatyczne poréwnywane z wagami zwigk-

szajgcymi sie wraz ze wzrostem odleglosci migdzy
punktem obrotu 0 dzwigni 1 a podstawg 2, two-

rzg z linig a-a przechodzaca wzdiluz zawieszki 3,

a wiec z linig przemieszczenia sie punktu obro-

tu 0, nastepujace katy:

— gamma — pod katem p, nie mniejszym niz 0°

i nie wiekszym niz 90°, usytuowana
o$ mieszka 8, gdy moment sily Fg od
sygnalu pneumatycznego doprowa-
dzonego do tego mieszka, wzgledem
punktu obrotu 6 diwigni 1, jest skie-
rowany przeciwnie do ruchu wskaz6-
wek zegara,

— beta  — pod katem A nie mniejszym niz '90°
i nie wigkszym niz 180°, usytuowana
jest o$ mieszka 9, gdy moment sity
Fg od sygnalu pneumatycznego do-
prowadzonego do tego mieszka,
wzgledem punktu obrotu 0 diwigni
1, jest skierowany zgodnie z ruchem
wskazowek zegara.

Osie mieszk6w 10 i 11, do ktérych podaje sie sy-

gnaly poréwnywane z wagami zmniejszajagcymi sie

wraz z wzrostem odleglosci miedzy punktem obro-

tu 0 dzwigni 1 a podstawa 2, tworza z linig a-a,

przechodzgcg wzdluz zawieszki 3, nastgpujace katy:

— delta — pod. katem J, nie mniejszym niz $0°

i nie wiekszym niz 180°, 'usytuowana
jest 0§ mieszka 10, gdy moment sily -
Fi9 od sygnalu pneumatycznego do-
prowadzonego do tego mieszka,
wzgledem punktu obrotu 0 dzwigni
1, jest skierowany przeciwnie do ru-
chu wskazéwek zegara,

— pod katem «, nie mniejszym niz 0°

i nie wiekszym niz 90°, usytuowana
jest 0§ mieszka 11, gdy moment silty

— alfa



5
Fi; od sygnalu pneumatycznego do-
prowadzonego - do tego mieszka,

wzgledem punktu obrotu 0 diwigni
1, jest skierowany zgodnie z ruchem
wskazowek zegara.

Zastrzezenie patentowe

Réwnowaznia mieszkowa, z diwignig podparta
mieszkami i zawieszong wahliwie wzgledem pod-
stawy, znamienna tym, Ze posiada zawieszke (3)
wiotkg lub sprezystg, majgca postaé tasmy, nitki
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badz preta, utwierdzong konicami w dzwigni (1)
i podstawie (2), na ktérej to zawieszce przesuwnie
i przegubowo zamocowany jest lgcznik (4), jedno-
cze$nie osadzony przesuwnie na dwbch sztywnych
prowadnicach (5, 6), z ktérych jedna utwierdzona
jest nieruchomo w podstawie (2), za§ druga w
dzwigni (1), przy czym mieszki (8, 9, 10, 11) usy-
tuowane sa wzgledem dzwigni tak, ze ich osie two-
rza z linig przechodzgcg wzdiluz zawieszki (3) do-
wolne katy sposr6d takich, dla ktérych zawieszka
jest rozciggana, niezaleznie od wartosci sygnalow
pneumatycznych podawanych do tych mieszk()_w.

FIG. 2
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