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Mechanizm ruchu osiowego mieszadet planetarnych

Przedmiotem wynalazku jest mechanizm ruchu osiowego mieszadet planetarnych, przeznaczonych
zwitaszcza do mieszania substancji ciastowatych.

Dotychczasowe préby skonstruowania mieszalnika planetarnego o mieszadtach z dodatkowym ruchem
osiowym nie daty korzystnego rezultatu. Uzyte do tego ruchu zebatki wraz zich napedem znacznie
rozbudowaty konstrukcje zwiekszajac mase wirujacych elementéw, niekorzystnie obnizajac sprawno$¢ mieszarki
i jej pewno$¢ dziatania. Inne rozwiazanie, w ktérym mieszadfa zwigzane byty z popychaczami wspétpracujacymi
ze statg krzywka, nie daty oczekiwanej homogenizacji, a to z uwagi na pozostawione poza strefa osiowego
oddziatywania topat mieszadta statych obszaréw, w ktérych naprezenia $cinajace byty znacznie mniejsze niz
w pozostatej objetosci kadzi.

Celem wynalazku byto skpnstruowanie mieszalnika o wysokiej sprawnosci mechanicznej i pewnym
dziataniu, ktérego mieszadta osiowo oddziatuja praktyczme w catej objetosci kadzi.

Cel zostat osiagniety przez wyposazenie mieszalnika w suwliwe mieszadta, wspéipracujqce poprzez
popychacze, dzwignie taczace irolki z ruchomg krzywka. Ruchoma krzywka sprawia, ze wysoko$é potozenia
mieszadet uzalezniona jest nie tylko od potoZenia mieszadta wzgledem krzywki ale dodatkowo od potoZenia
krzywki wzgledem korpusu, a zatem i wzgledem przytwierdzonej do korpusu-kadzi. Krzywka ta jest napedzana
poprzez przektadnie zgbatq jarzmem obrotowym mieszalnika planetarnego.

Przedmiot wynalazku jest - uwidoczniony w przyktadzie wykonania na rysunkach, z ktérych fig. 1
przedstawia przekréj przez mieszalnik w ptaszczyZnie osi mieszadet, za$ fig. 2 jest przekrojem mieszalnika
wzdtuz linii A—A.

W statym korpusie 1 utozyskowane jest obrotowe jarzmo 2, napedzane silnikiem 3. W jarzmie 2 obrotowo
osadzone sa mieszadta 4, wyposazone w zewnetrzne tuleje 5, z ktédrymi zwiazane s3 suwliwym potgczeniem
wieloklinowym. Na state z korpusem 1 zwigzane jest koto obiegowe 6 przektadni planetarnej, ktorej satelity 7
napedzaja tuleje 5. Z jarzmem 2 sztywno zamocowany jest wspornik 8, na ktérym w przegubie 9 osadzona jest o$
10 zrolkami 11. Os 10 przegubowo dZwigniag 12 potaczona jest z popychaczem 13 ustalonym obrotowo
wzgledem mieszadta 4. Rolki 11 stykajq sie z krzywka 14, osadzong obrotowo na korpusie 1 wzgledem osi abro-
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tu jarzma 2. Krzywka ta otrzymuje naped z jarzma 2 poprzez wspornik 8 i przektadnie zebatg z kotem
napedowym 15, zwiazanym sztywno ze wspornikiem 8, posrednim kotem 16, utozyskowanym w korpusie 1 oraz
pedzonym 17, zwigzanym sztywno z krzywka 14,

W wyniku obrotu jarzmé 2 napedzanego silnikiem 3 oraz wspdtpracy zwigzanych-odpowiednio z korpusem
1 itulejami 5 kot 6 i 7 mieszadta 4 uzyskujg planetarny ruch. Obracajacy sie razem z jarzmem 2 wspornik 8
zabiera zwigzang z nim przegubowo o$ 10 z rolkami 11 i dzwigniami 12. Wspétpracujace z krzywka 14 rolki 11
zmieniaja swe potozenie wzgledem wspornika 8, a zwigzane z osig 10 dzwignie 12 oddziatujg na popychacze 13
doprowadzajac do zmiany potozenia osiowego mieszadet 4. Aby takie przemieszczenie nie miato statego
charakteru wzgledem korpusu 1, a zatem i wzgledem kadzi, w ktérej mieszadta pracuj3, zamocowana obrotowo
na korpusie 1 krzywka 14 jest napedzana poprzez obrotowy wspornik 8 i przektadnie zebaty 15, 16 i 17.
Woéweczas praktycznie w kazdym punkcie mieszanej objetosci sa jednakowe i intensywne warunki mieszania
i homogenizacji. Uktad napedu jest zwarty, za$ mieszarka charakteryzuje sie wysoka sprawnoscia.

Zastrzezenia patentowe

1. Mechanizm ruchu osiowego mieszadet planetarnych, znamienny tym, Ze zawiera zwigzane
obrotowo z suwliwymi mieszadtami (4) popychacze (13), przegubowo potaczone poprzez dzwignie (12) z osiq
rolek (11), ktére wsp64pracujq z ruchoma krzywka (14). ,

2. Mechanizm wedtug zastrz.1, znamienny tym, Zze krzywka (14) wspdtpracuje poprzez
przektadni¢ zebatq z jarzmem (2).
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