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Przedmiotem wynalazku jest mechanizm ste¬
rujący dwoma ramionami narzucarki formier¬
skiej za pomocą jednej dźwigni.

Znane dotychczas mechanizmy sterujące na-
rzucarek posiadają dwie dźwignie otwierające
lub zamykająca zawory sterujące dwoma ra¬
mionami narzucarki, co ma tę niedogodność,
iż wymaga zsynchronizowanej pracy obydwu*
rąk operatora.

Znane są także układy sterujące złożone
z jednej dźwigni uruchamiającej zawór i dwóch
przycisków elektrycznych, mają one jednak tę
.samą niedogodność.

Powyższe wady usuwa mechanizm sterujący
narzucarki według wynalazku, ponieważ po¬
siada układ dwóch zaworów elektro-hydraulicz-
nych i dwóch regulowanych dławików, uru¬
chamiany jedną dźwignią i umożliwiający
równoczesne i niezależne sterowanie obydwo-

•) Właściciel patentu oświadczył, że twórcą
wynalazku jest Jan Danek.

ma ramionami narzucarki oraz nadawanie im
różnych szybkości roboczych.

Mechanizm sterujący narzucarki według wy¬
nalazku jest uwidoczniony na rysunku, na
którym fig. 1 przedstawia przekrój podłużny
mechanizmu, fig. 2 — jego przekrój poprzeczny,
fig. 3 — widok z boku, a fig. 4 — przekrój,
poprzeczny mechanizmu według fig. 2.

Mechanizm według wynalazku składa* się
z następujących zespołów: dwóch zaworów
elektro-hydraulicznych, dźwigni sterującej kie¬
runkiem przepływu cieczy w obydwu zaworach
za pomocą styków elektrycznych, z dwóch dła¬
wików połączonych z dźwignią za pomocą prze¬
kładni zębatych i regulujących natężenie przą-
pływu cieczy w zaworach oraz z korpusu, do
którego przymocowane są poszczególne ze¬
społy.

Nie uwidocznione na rysunku, znane zawory
elektro-hydrauliczne są zaopatrzone w dwa
elektromagnesy, umożliwiające zmianę kierun¬
ku przepływu cieczy przez zawór.



Zespół dźwigni sterującej składa się z dźwi¬
gni 1, zaopatrzonej w pierścień la z występem
Ib i osądzonej obrotowo na osi 2, z obejmy 3,
zakończonej po odbywu stronach półosiami 3a
i 3b, ułożyskowanymi w korpusie 10, oraz z ka¬
błąka 4 z półosiami 4a i 4b, prostopadłymi do
półosi 3a i 3b, również ułożyskowanymi w kor¬
pusie 10. Półośki |tt i 3b obejmy 3 oraz pół¬
ośki Aa i 4b kabłąka 4 są zaopatrzone w pier¬
ścienie izolacyjne 5 z wycinkami 5a, zawiera¬
jącymi styki elektryczne 11, połączone z elek¬
tromagnesami zaworów elektro-hydraulicznych.
Jedne z półosiek 3a i Aa obejmy 3 i kabłąka 4
są połączone za pośrednictwem dźwigni 3c ze
sprężynami powrotnymi 3d, doprowadzającymi
dźwignię do położenia zerowego, a drugie z pół¬
osiek 3b i 4b — za pośrednictwem wycinków
zębatych 6 i 7 — z dławikami 8. Górna po¬
krywa lOa korpusu 10 jest zaopatrzona w mie¬
szek lOc, zamykający otwór, przez który prze¬
chodzi dźwignia 1, i połączony z nią pierście¬
niem lOd. Styki elektryczne 11, zwierające za
pomocą wycinków 5a doprowadzenie prądu do
elektromagnesów zaworów elektro-hydraulicz¬
nych, są osadzone we wkładce izolacyjnej lOb
korpusu 10. Do korpusu są przymocowane
także znane, obrotowe dławiki hydrauliczne 8,
połączone przewodami 9 ze zbiornikiem cieczy
oraz przez zawory elektro-hydrauliczne — z cy¬
lindrami, napędzającymi obydwa ramiona na-
rzucarki. Dławiki są sterowane dźwignią 1 za
pośrednictwem przekładni zębatych 6, 7, przy
czyim otwarcie ich jest proporcjonalne do kąta
wychylenia dźwigni.

Działanie mechanizmu sterującego narzucarki
według wynalazku opisano poniżej. Obrót
dźwigni 1 w kierunku I (fig. 1) powoduje obrót
półosiek 4a, 4b i zwarcie przez wycinek 5a
obydwu styków 11, a przez to włączenie jed¬
nego z elektromagnesów, nie uwidocznionego
na rysunku, zaworu elektro-hydraulicznego
i otwarcie zaworu.

Przepływająca przez zawór ciecz powoduje
ruch jednego z ramion narzucarki w określo¬
nym kierunku. Równocześnie obrót dźwigni 1
jest przeniesiony za pośrednictwem przekładni
8, 7 na dławik 8, którego otwarcie jest pro¬
porcjonalne do wychylenia dźwigni w kierun¬
ku I. Tym samym następuje odpowiednie
zwiększenie natężenia przepływu cieczy i szyb¬
kości ruchu napędzanego ramienia narzucarki.
Po zwolnieniu dźwigni 1, sprężyna powrotna,
działająca na półośkę 4b, powoduje jej powrót
do położenia- zerowego oraz wyłączenie sty¬
ków 11 i zamknięcie dławika 8. Obrót dźwi¬

gni 1 w kierunku II (fig. 1), przeciwnym do
kierunku I, powoduje zwarcie za pomocą in¬
nego wycinka 5a styków 11, włączających dru¬
gi elektromagnes tego samego zaworu elektro¬
hydraulicznego, wskutek czego następuje prze¬
pływ cieczy i ruch sterowanego ramienia na¬
rzucarki w kierunku przeciwnym riiż poprzed¬
nio. Dzięki połączeniu dźwigni z dławikiem 8
za pośrednictwem przekładni zębatej 6, 7 pręd¬
kość tego ruchu jest przy tym proporcjonalna
do wielkości wychylenia dźwigni 1 w kierun¬
ku II.

Obrót dźwigni 1 w kieruniku III (fig. 2), pro¬
stopadłym do kierunków I i II powoduje obrót
półosiek 3a,m 3b, zwarcie przez wycinek 5a sty¬
ków 11, ^(czających jeden z elektromagne¬
sów zaworu elektro-hydiaulicznego, sterujące¬
go drugim z ramion iiaraucarkii, powodując
ruch tego ramienia w określonym kierunku.
Równocześnie następuje za pośrednictwem prze¬
kładni 6, 7 otwarcie drugiego dławika 8, umoż¬
liwiając przez odpowiednią wielkość wychylę-,
nia dźwigni w kierunku III — regulację pręd¬
kości tego ruchu.

Obrót dźwigni 1 w kierunku IV (fig. 2), prze¬
ciwnym do kiętimku III, powoduje włączenie
drugiego elektromagnesu, tego samego zaworu
elektro-hydraulicznego i ruch sterowalnego ra¬
mienia narzucarki w kierunku przeciwnym,
przy czym szybkość ruchu jest dzięki działaniu
dławika 8 proporcjonalna do wielkości wychy¬
lenia ;$fcwigni w kierunku III. Niezależne po¬
łączenie za pomocą osi 2 dźwigni 1 z obejmą 3
oraz za pomocą występu Ib z kabłąkiem 4,
umożliwia równoczesne jej wychylenie w płasz¬
czyznach prostopadłych (I—II i III—IV), czyli
równoczesne i niezależne sterowanie obydwu
ramion narzucarki w dowolnym kierunku i
z żądaną prędkością. Natomiast niezależnie od
siebie działające sprężyny powrotne 3d i 4d
(te ostatnie nie uwidocznione na rysunku)
umożliwiają doprowadzenie dźwigni 1 i zwią¬
zanych z nią elementów do stanu początko¬
wego z dowolnego położenia.

Zastrzeżenia patentowe
1. Mechanizm sterujący narzucarki. formier¬

skiej, znamienny tym, że posiada dźwignię
(1), która jest połączona osią (2)« z obejmą
(3), zakończoną półośkami (3a i 3b), steru¬
jącymi za pomocą styków elektrycznych (11)
zaworem elektro-hydraulicznym, urucha¬
miającym napęd jednego z ramion narzu¬
carki, a równocześnie ta sama dźwignia (1)
jest połączona niezależnie występem (Ib)
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3. Mechanizm sterujący według zastrz. 1 i 2,
znamienny tym, że półośki (Za i 3b oraz
4a i 4b) posiadają pierścienie izolacyjne (5)
z wycinkami (5a), zwierającymi styki (11)
doprowadzające prąd do elektromagnesów
obydwu zaworów elektro-hydraulicznych.

4. Mechanizm sterujący według zastrz. 1 i 2,
znamienny tym, że półośki (3a i 4a) obejmy
(3) i kabłąka (4), są połączone za pośredni¬
ctwem dźwigni (3c) ze sprężynami powrot¬
nymi (3d), doprowadzającymi układ do sta¬
nu zerowego, niezależnie od położenia
dźwigni (1).

Fabryka Maszyn Odlewniczych
Przedsiębiorstwo Państwowe

Zastępca: inż. Zbigniew Kamiński
rzecznik patentowy

Fig.1

z. kabłąkiem (4), zakończonym półoekami (4a
i 4b), sterującymi za pomocą styków (11),
drugi zawór elektro-hydrauliczny, urucha¬
miający napęd drugiego z ramion narzu¬
carki, dzięki czemu jedna dźwignia (1) służy
do równoczesnego i niezależnego sterowania
obydwoma ramionami narzucarki w dowol¬
nym kierunku.

2. Mechanizm sterujący według zastrz. 1, zna¬
mienny tym, że półośki (3b i 4b) obejmy (3)
i kabłąka (4), są połączone za pomocą prze¬
kładni zębatych (6, 7) z dławikami (8), włą¬
czonymi w układ hydrauliczny, dzięki cze¬
mu obrót dźwigni (1) powoduje otwarcie
dławika (8) proporcjonalne do wielkości
wychylenia dźwigni (1) w płaszczyźnie (I—II
lub III—IV), umożliwiając regulację pręd¬
kości ruchu ramion narzucarki.
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Fig. 4

I442. RSW „Prasa", Kielce.
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