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PRECYZYJNY MECHANIZM PRZESUWU, Z REGULOWANA SIE4 DOCISKU,
ZWLASZCZA DO URZJDZENIA DO ELEKTRYCZREGO ZGRZEWANIA ODCINKOW
$WIATLOWODU

Przedmiotem wynalazku jest precyzyjny mechanizm przesuwu, z regulowang sitq docisku,
zwtaszcza do urzgdzenia do elektrycznego zgrzewania odcinkdéw éwiatlowodu. Urzgdzenie za-
pewnia przesunigeie stolike mikromanipulatora z dokladnodcigq do 0,5 am. Jednorodnosé
struktury zlgcza zapewnia sie przez przytozenie, do stykajgqcych si¢ ze sobg koficéw odcin-
kéw dwiatiowodu, sity docisku o wartodci tak dobranej, aby nie doprowadzié do odksztal-
cefi geometryoznych a jednoczednie zlikwidowaé obszary powietrzney Jakie mogq powstaé pomie-
dzy nieréwnymi czolowymi powierzohaniami Zaczonych odcinkéw.

Znany jest z publikacji J. Hatakeyama oraz H, Tsuchiya pt."Fussion splices for
single - mode optical fibers" zamieszczonej w IEEE J. Quantum Electron ics 1978 r. Fr 8
8.614-619 opis precyzyjnego mechanizmu przesuwu mikromanipulatora. Ruchomy stolik mikro-
manipulatora posiada dwa wyilobienias tak, te jego przekré) ma ksztait litery T. W jednym
z tych wyzzobieﬁ ugytuowany jest jeden koniec dZwigni dwuramiennej, drugi jej koniec
wapéipracuje poprzegz spreiyne dociskowg z trzpieniem sruby popychejgcej. Po przeciwnej
stronie wégka mikromenipulatora znajduje sie dfwignis dwuremienns o dutym przetozeniu,
ktérej koniec krétszego ramienia usytuowany jest w drugim wyziobieniu poprzecznym stolika,
natomiast jej drugie ramie wapéiprscuje z trzpieniem Sruby oporowej.

Obracajgc pokrgtiem Sruby popychajgcej napina sie spreiyne dociskowg, ktéra poprzez
dZwignig dwuramienng dziala ne stolik mikromanipulatora powodujgc jego przemieszczenie do
punktu, w ktérym wyi2obienie poprzeczne stolika nie oprze si¢ na krétszym remieniu diwigni
dwuramiennej o duzym przezozeniu.

Urzgdzenie wedlug wynalazku zawiera zderzak wykonany w ksztalcie litery U, ktérego
frodkowe ramie¢ jJest mocowane nierozigcznie do ruchomego stolika mikromanipulatora. Jedno,
d?uisze ramig boozne tego zderzaka, usytuowane pod kgtem prostym wegledem Srodkowego ramie-
nia-jest osadsone suwliwie na tripieniu druby popychmjacej pomiedzy spreiyng dociskowsg a
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pierscieniem ograniczajgcym umocowanym na korfcu trzpienia. Drugie, boczne ramie zderzaka
usytuowane pod katem rozwartym wzgledem ramienia Srodkowego wspSipracuje g krétsaym remie
niem dZwigni dwuramiennej o duzym przelozeniu.

Takie uksztaltowanie zderzaka i jego usytuowanie w stosunku do innych elementdw
urzgdzenia umozliwia precyzyjne ustawienie sity docisku niezbedne] w procesie zgrzewania
do otrzymania zlgcza o jednorodnej strukturze. Wielkos$é tej sity, okredlona polozeniami
katowymi pokretel Sruby popychajgcej 1 ryglujacej jest proporcjonalna do odleglosci
pomigedzy diuzszym ramieniem zderzaka a piersicieniem ograniczajgcym osadzonym na koncu
trzpienia sruby popychajacej.

Zaleta urzadzenia wedtug wynalazku Jest mozliwos¢é programowanie sily docisku yJak
réwnieZ programowanie przesunigecia z doktadnoscig do O, 5/um tqczonych odeinkdw swiatlo-
wodu w czasie procesu zgrzewania.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przyk¥adzie wykonanias na rysunku, ktéry
przedatawia przekréj podiuiny precyzyjnegp mechanizmu przesuwu w zgrzewarce do Ygczenisa
SwiatXowoddw,

W korpusie 1 sg umocowane dwie Sruby: sruba popychajgca 2 do przesuwu zgrubnego
oraz sruba ryglujgca 3 do precyzyjnego przesuwu stolika 4 wézka mikromanipulatora zgrze-
warki. Zderzak 5 w ksztalcie zbliZonym do litery U w srodkowej swej czesci jest przy-
twierdzony trwale do stolika 4, przy czym jJedno Jego ramie krdétsze, tworiace z czgéciag
Srodkowg kat rozwarty wapdélpracuje z ramieniem dZwigni dwuramiennej 6 Sruby ryglujacej 3.
Drugie ramie zderzaka 5 ustawione prostopadle do jego_czesci Srodkowej jest osadzone
suwliwie na wrzecionie $ruby popychajgcej 2 pomiedzy pierscieniem ograniczajacym 7 a
gprezyng 8, ktérej drugl koniec opiera sie o piersfcien ograniczajgcy 9.

Wrzeciono sruby regulujgcej 3 wapdipracuje poprzez kulke 10 z dYusszym ramieniem
dZwigni dwuramiennej 6 o duzym przeXozeniu. Docisk remienia tej dZwigni do wrzeciona
druby regulujgcej 3 zapewnis sprezyna 11, kidrej jeden koniec jest przytwierdzony do ra-
mienia dZwigni 6 za§ drugli - do korpusu 1 urzadzenia.

Swiatzowsd 12 umieszozony jest w V « rowku stolika 4 1 przytwierdzony za pomocyg
mechanizmu dociskowego 13,

Przesuw zgrubny stolika 4 za pomocg wylgcznie sSruby popychajgcej 2 dokonuje sie,
gdy odleglosé pomiedzy krétszym ramieniem zderzaka 5 a diwignig dwuramienng 6 jest co
najnniej réwna tpdenej wartosdci przesunigcia. Wstepnie naciggnieta sprezyna 8 dociska
ramie zderzaka 5 do pierscienia ograniczajgcego 7, a przesunig¢cie stolika 4 odpowiada
wartoscl kgtowej obrotu sruby popychajgcej 2.

Przesuw precyzyjny stolika 4 za pomocg wylgcznie Sruby ryglujacej 3 jest mozliwy
w sytuacji,gdy krétsze rami¢ dZwigni 6 styka sie¢ z ramieniem zderzeka 5 a drugie remig
tego zderzaka 5 jest odsunigte od pierscienia ograniczajgcego 7 na odleglosé co naj=-
mniej réwng 2gdenej wartosci przesuniecia. Przesuniecie stolika 4 odpowiada wartosci
katowej obrotu srudby ryglujgcej 3.

Zastrzezze ﬁ ie patentowe

Precyzyjny mechanizm przesuwu z regulowang sits docisku zwtaszcza do urzgdzenia
do elektrycznego zgrzewania odcinkéw swimtlowodu, zawierajgcy dwie sruby osadzone w
nieruchomym korpusie: srube popychajgcqg do przesuwu zgrubnego oraz srube ryglujgcg do
przesuwu drobnego, przy c¢zym na trzpieniu éruby popychajgcej zakofieczone] pierscieniem
ograniczajqcym osadzona jest spreiyna dociskowa, ktérej] jeden koniec opilera si¢ na drugim
pierscieniu ograniczajgcym, zas druba ryglujgca osadzona jest ponizej Sruby pppychajace],
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a jej trzpied wspélpracuje poprzez kulke z druiszym remieniem dZwigni dwuremiennej o duzym
przetoieniu, przy czym do tego ramienia jest przymocowany jeden koniec spreiyny powrotnej,
ktéreJ drugi koniec jest prezytwierdzony do korpusu, znamienny tym, Ze zawiera
zderzak /5/ w ksztalcie litery U, ktdrego ramie Srodkowe umocowane jest nierozigcznie

do przesuwnego stolika /4/, dluZsze boczne ramie tego zderzaka, usytuowane pod katem pros=-
tym do ramienia Srodkowego osadzone jest suwliwie na trzpieniu sruby popychajgcej /2/ po-
migdzy koricem sprezyny dociskowej /8/ a pierwazym pierscieniem ograniczajgcym /7/y natomiast
drugie boczne ramig krétsze zderzaka /5/ usytuowane jest pod katem rozwartym do ramienia
$rodkowego zderzaka i wapéipracuje z krétszym ramieniem dzwigni dwuramiennej /6/.
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