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Mechanlczny wibrator bezwladnoscnowy 0 nastaw1alne] w czasie
pracy sile wymuszajacej
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Przedmiotem wynalazku jest mechaniczny wib-
rator bezwladnosciowy o nastawmlne: w czasie
pracy sile wymuszajgcej.

W technice coraz szerzej wykorzystuje sie urza-
dzenia wibracyjne i wibrouderzeniowe, np. tran-
sportery wibracyjne, wibromloty itp.

Podstawowym mechanizmem wszystkich urzg-
dzen wibracyjnych i wibrouderzeniowych sg wi-
bratory czyli mechanizmy generujgce silty wymu-
szajgce. Znane wibratory bezwladnoSciowe za-
wierajg masy niewywazone osadzone obrotowo  w
lozyskach, przy. czym dla zapewnienia synchroni-
zacji ruchu obu mas, oraz otrzymania .skierowa-
nej, sinusoidalnie zmiennej sily wymuszajacej,
masy te sprzegniete sg za pomocg ko6t zebatych.
Skierowana sinusoidalnie zmienna sila wymusza-
jaca powoduje, ze caly wibrator wykonuje drga-
nia w prowadnicach.

Dla zapewnienia optymalnej pracy urzadzen
wibracyjnych bardzo czesto jest wymagana moz-
liwo§é nastawiania ampilitudy sily wymuszajgcej
lub ksztaltowania zmienno$ci sily wymuszajgcej
w czasie, np. w wibromlotach zmiana amplitudy
sily wymuszajacej konieczna jest ze wzgledu na
zmienne opory gruntu dziatajagce na pogrgzone
elementy, za§ ksztaltowanie zmienno$ci sily wy-
muszajacej w czasie umozliwia optymalizacje wi-
bromlota w sensie zwiekszenia efektywnosci jego
pracy.

W transporterach wibracyjnych, zmiana ampli-
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tudy sily wymuszajgcej umozliwia dostosowanie
transportera do zmian obcigzen, za§ ksztaltowa~
nie zmienno$ci sily wymuszajgcej w czasie umoz-
liwia optymalizacje warunkéw przemieszczania
si¢ transportowanego materialu, a tym samym
znaczne zwigksrenie efektywno$ci urzgdzenia.

W znanych. wibratorach bezwladnoéciowych
mozliwa jest jedynie zmiana amplitudy sity wy-
muszajacej za pomocg zmiany wielko§ci masy nie-
wywazonej lub promienia jej wirowania, co moze
byé przeprowadzone jedynie po wmprzednim za-
trzymaniu urzadzenia. Zatrzymanie urzgdzenia
zmniejsza znacznie stopien wykorzystania urza-
dzenia.

W znanych urzadzeniach nie ma mozliwo$ci na-
stawiania sily wymuszajgcej w czasie pracy urza-
dzenia, nie mozna tez ksztaltowaé charakteru
zmienno$ci sily wymuszajgcej, a wiec niemozliwa
jest optymalizacja pracy wurzadzen warunkujgca
zwiekszenie jej efektywnoS$ci.

Celem wynalazku jest umozliwienie nastawia-
nia amplitudy sily wymuszajgcej oraz ksztatto-
wania zmienno$a sily wymuszajgcej w czasie.

Zadaniem wynalazku jest opracowanie odpo-
wiedniej konstrukcji wibratora bezwladno$ciowe-
go, umozliwiajgcego osiggniecie wyzej wymienio-
nego celu.

Cel ten zostal osiggniety dzieki wprowadzeniu
zestawu znanych wibratoréw bezwtadno$ciowych,
ktérych masy niewywazone umieszczone sg na
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plytach z jednej strony zamocowanych przesuw-
nie — przegubowo na wspoOlnej ramie, za§ z dru-
giej strony polaczonych wspélnym przegubem z
popychaczem. Popychacz wspoélpracuje z mecha-
nizmem S$rubowym, lub krzywkowym lub mimo-
§rodowym. -

Zastosowanie wynalazku umozliwi optymaliza-
cje pracy urzadzen wibracyjnych i wibrouderze-
niowych. Optymalizacja ta moze polegaé na na-
stawianiu amplitudy sity wymuszajacej na jej op-
tymalng w danych warunkach warto§é, jak tez na
ksztattowaniu optymalnego w danych warunkach,
okresowego ale niesinusoidalnego sposobu zmiany
sily wymuszajgcej. PoSrednimi skutkami opty-
malizacji bedzie zwiekszenie ekonomiczno$ci i efe-
ktywnoéci pracy urzgdzeh wibracyjnych i wibro-
uderzeniowych.

Wynalazek zostanie blizej oméwiony na przy-
kladach wykonania pokazanych na rysunku, na
ktérym fig. 1 przedstawia konstrukcje wibratora
bezwladnoSciowego, w ktérej mozna zmieniaé
wielko§¢ amplitudy sily wymuszajacej w czasie
pracy, fig. 2 przedstawia odmiane konstrukecyjng
wibratora umozliwiajgcg ksztaltowanie w sposéob
ciggly zmienno$ci sily wymuszajgcej w czasie, za§
fig. 3 uproszczong odmiane wibratora umozliwia-
jacego ksztaltowanie zmienno$ci sily wymuszajg-
cej w czasie.

Uklad przedstawiony na fig. 1 sklada sie z
dwéch wibratoréw, ktérych masy niewywazone 1
ulozyskowane sg na plytach 3 oraz sprzezone za
pomocg ko6l zebatych 2. Oba wibratory generuja
W czasie pracy sinusoidalnie zmienne sily skiero-
wane prostopadle do plyt 3. Plyty 3 moga byé na-
chylane wzgledem wspélnej ramy 4 pod katami ¢,
przy czym rama 4 osadzona jest przesuwnie w
prowadnicach 5.

Nachylanie ptyt 3 wzgledem ramy 4 jest moz-
liwe dzieki temu, ze plyty sa z zewnetrznej stro-
ny polaczone przesuwnie-przegubowo z ramg 4,
za§ z drugiej strony sa polgczone przegubowo z
popychaczem 6, ktéry polgczony jest obrotowo z
mechanizmem $§rubowym 7. Poniewaz rama 4 jest
wspélna dla obu piyt 3, wiec w efekcie otrzymuje
si¢ sil¢ wypadkowa sinusoidalnie zmienng skie-
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4
rowang zgodnie z prowadnicami 5 ramy wibrato-

ra 4. Wielko§¢ amplitudy wypadkowej sity wy-'

muszajacej zalezy od wartosci kata @ pod jakim
piyty 3 sg nachylone do ramy 4. Kat a mozna na-
stawi¢ na zadang warto§¢ obracajac Srube 7 o
odpowiedni kat.

Uklad przedstawiony na fig. 2 sklada sie po-
dobnie jak poprzedni z dwéch znanych wibrato-
réow. W przedstawionej na fig. 2 odmianie kat «
migdzy plyta 3 a ramg 4 zmieniany jest okresowo
za pomoca mechanizmu krzywkowego lub' mimo-
S§rodowego 8 przemieszczajgcego popychacz 6.

Zaleznie od amplitudy i fazy ruchu popychacza
6 wzgledem ruchu mas niewywazonych 1 otrzy-
muje sie odpowiedni sposéb zmiany sily wymu-
szajgcej w czasie. . :

Uklad przedstawiony na fig. 3 r6zni sie od od-
miany przedstawionej na fig. 2 tym, ze popychacz
6 potgczony jest sztywno z ostojg 9.

Zastrzezenia patentowe

1. Mechaniczny wibrator bezwladno$ciowy o na-
stawialnej w czasie pracy ampitudzie sily wymu-
szajacej, zawierajgcy zestaw znanych wibratoréw
bezwladno§ciowych o jednym stopniu swobody,
znamienny tym, Ze masy niewywazone (1) two-
rzace wibratory, ulozyskowane sa ma pilytach (3)
i sprzegniete kiolami zebatymi (2) przy czym plyty
(3) wibratoréw sg z jednej strony polgczone prze-
suwnie - przegubowo ze wspélng ramg (4) za$§ z
drugiej polaczone sg przegubowo z popychaczem
(6), ktéry potgczony jest obrotowo z mechanizmem
Srubowym (7) umozliwiajacym. machylanie piyt (3)
wzgledem ramy (4), a tym samym nastawianie
amplitudy sity wymuszajgcej.

2. Odmiana wibratora wedlug zastrz. 1, zna-
mienna tym, Ze popychacz (6) jest mnapedzany

krzywka lub mimo$rodem (8) umozliwiajgcym
ksztaltowanie zmiennoSci sily wymuszajacej w
czasie.

3. Odmiana wibratora wedtug zastrz. 1, znamien-
na tym, ze popychacz (6) polgczony jest sztywno
z ostojg (9).
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Fig.3

ERRATA
Fam 4, wiersz 6

jest: odpowiedni kat.
powinne byé: odpowiedni kat ¢.

W.D.Kart., C/93/73, 95+15, A4
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