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Wynalazek dotyczy urzadzenia do ta-
kiego przenoszenia dwéch lub wigkszej ilo-
éci sit albo momentéw obrotowych na jeden
wspélny punkt przylozenia lub jedna
wspblng o8, by warto§é przenoszonej silty
wypadkowej (wypadkowego momentu) po-
zostawala mniezalezna od iloéci chwilowo
czynnych sit (momentéw), aby wigc np. jed-
na tylko z przenoszonych sit wywierala na
ich wspélny punkt przylozenia to samo
dzialanie jak wszystkie sily mazem,

Podobne urzadzenie jest konieczne, np.
do hamulcéw przy wozach, dzwignicach i
maszynach wyciggowych. W tych ostatnich
przy pracy normalnej na hamulec dziata
jedna sila sterowana, a w razie niebezpie-

czefistwa procz tego jeszcze jedna lub kil-
ka sil zabezpieczajacych, ktére wywiazuja
si¢ wskutek réznych przyczyn. Jezeli kilka
takich przyczyn wystepuje jednoczesnie,
woéwczas sily oddzialywuja réwniez jedno-
czeénie, wywolujac niekiedy niedopuszczal-
ne zwolnienia ruchu, ktére powoduja na-
prezenia, dochodzace do granic wytrzyma-
losci.

Wymnalazek ma na celu takie urzadzenie
mechanizmu, by nawet przy jednoczesnem
oddzialywaniu wszystkich sil, dzialajacych
na mechanizmy, wypadkowa ich nie prze-
kraczala wartoéci wiekszej od warto$ci kto-
rejkolwiek z sit.

Wedlug wynalazku niniejszego sily su-



mowane §3 zapomoca mechanizmu réznico-

‘wego o zmiennej ilosci,mozliwych ruchéw,
.~ przyczem ich iloéé odpowiada iloéci chwi-
lowo czynnych sil.

Przekladnie mechani-
zmu sa obrane tak, Ze przy wspélnem dzia-
taniu wszystlkich sit mechanizm we wszyst-
kich swych czesciach znajduje si¢ w réw-
nowadze, gdy unieruchomiony jest punkt,
na ktéry sily maja byé przeniesione.

Mechanizm réznicowy moze byé rozma-
ity, moze zatem by¢ przekladnia dZwignio-
wa, krazkowa, zebata lub planetowa, $ru-
bowa, lub tez hydrauliczna i t. d.

Fig, 1 przedstawia mnajprostsza prze-
kladnie dzwigniowa.

Na wspélny punkt przylozenia a trzeba

przenie$¢ dwie sily P i Q, a mianowicie w
ten sposéb, by kazda sita oddzielnie albo
obydwie razem, oddzialywaly na punkt «a
wypadkowa R. Silty P i Q oddzialywuja za
poérednictwem odpowiednich przenoéni,
niezaleznych od wlasciwej przekladni, na
kofice d i e dwuramiennej dzZwigni b, c.
Punkty d i e w stanie spoczynku podparte
sa lozyskami odporowemi f'i g. Przeklad-
nia posiada dwie mozliwoéci ruchu: dzwi-
gnia mozZe po pierwsze przesunaé si¢ w kie-
runku sily, wskazanym strzatkami sity, a
nastepnie moze obrécié sie wokoto punktu
a. Dtugoéé ramion dZwigni b i ¢ jest wymie-
rzona tak, ze drazek przy mnieruchomym
punkcie q znajduje si¢ w réwnowadze przy
jednoczesnem dziataniu sity P i Q. Zatem
dlugoéci ramion musza byé w stosunku od-
wrotnym, niz sity b : c = Q : P.
... W danym razie wypadkowa R=P-}Q.
Jezeli obydwie sity P i Q dziataja jedno-
cze$nie, to kofice dZwigni unosza sie ze
swych punktéw oparcia. Jezeli dziata tylka
sita P (fig. 2), to koniec drazka e opiera
si¢ 0 opore g, a na punkt a dziala sita.

R= M =P + P.2=P{Q aza-
tem wartoéé sily wypadkowej réwna sig

poprzedniej. Tak samo wystepuje w punk-
cie @ sita R = P + Q, jezeli dziala tylko

sama sita Q. Punkty oparcia f, g sa nasta-
wiane recznie lub zapomoca samoczynnego
urzadzenia nastawczego.

Na fig. 3 przedstawiono przyklad urza-
dzenia dla trzech sit, bedacych w stosunku
P:Q:S=1:2:3. Stosunek dlugosci ra-
mion drazka okre$laja réwnania b : ¢ =
(Q+S):P=5:1,0orazh:i=8:i=
S:Q=3:21 tutaj rébwniez we wspdl-
nym punkcie przylozenia sit a dziata suma
wszystkich sil, wéwczas, gdy czynna tylko
jest jedna sila. Dla dzwigni h, i przewidzia-
ne sa odpowiednie punkty oparcia kil.

Fig. 4 przedstawia przyklad przekladni
hydraulicznej dla dwéch sit P i Q, dziata-
jacych na dwa tloki m i n, przesuwajace
si¢ w cylindrach r i s, ktérych przekroje
maja si¢ do siebie jak stosunek sil
P i Q. Ciecz przenosi sily na wspélny punkt
przylozenia a, mianowicie na drazek tloka
o w cylindrze roboczym t. Podobnie jak na
fig. 1 cofaniu sie tloké6w m, n moga zapo-
biega¢ punkty oparcia f, g, zamiast kté-
rych mozna tez umieécié, jak przedstawiono
na rysunku, dwa miarkowane zawory p i g.
Zawory te polaczone sa w ten sposéb z na-
pedami wywolywujacemi sity P, Q, lub z
mechanizmamiuruchomiajacemi te napedy,
ze kazdy zawér jest otwarty jedynie pod-
czas dzialania odpowiedniej sily, poza tem
za§ pozostaje zamknigty. Poniewaz kazda
sila sama przez si¢ wystarcza do wytworze-
nia wymaganego ci$nienianaciecz,wiecnie-
zaleznie od ilo$ci sit, chwilowo dziatajacych
na tlok o, wypadkowa tych sil pozostaje ta
sama. Tloki, nie ulegajace chwilowo naci-
skom, zabezpieczone sa od wstecznego
wypchnigcia. Iloéé mozliwych ruchéw tej
réznicowej hydraulicznej przekladni odpo-
wiada iloéci chwilowo pracujacych cylin-
dréw; z zamknieciem poszczegélnych cy-
lindréw zmniejsza sie ich ilosé, a tem sa-
mem i iloéé ich mozliwych ruchéw.

We wszystkich wykonaniach poszcze-
gblne sily skltadowe moga byé miarkowane
i sa nastawiane na taka miare, ktérej odpo-
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wiada odnoény stosunek przeniesienia prze-
ktadni réznicowej. Tego todzaju urzadze-
nia zaleca si¢ np. do polaczonych hamul-
cé6w sterowanych i zabezpieczajacych.

Fig. 5 przedstawia przyktad przekladni
do przenoszenia momentéw obrotowych.
Dwa jednakowej wielkosci momenty obro-
tu M,, wywolywane silami P, Q, musza byé¢
przeniesione na o§ U przy zachowaniu nie-
zmiennej warto$ci momentu wypadkowego
M = 2 Mi. Zamiast dwuramiennej dzwigni
b, ¢ jak na fig. 1, mamy tutaj koto planeto-
we X. Kola V, W obracaja si¢ jedynie w
kierunku momentéw M, ; przeciwny ich obrét
wstrzymuja zapadki y, z. Zapadki te odpo-
wiadaja punktom oparcia f, g wedlug fig. 1.
Jezeli dziala tylko sita Q, koto V zatrzy-
mane zapadka y, stoi mieruchomo, a kolo
X toczy sie po niem, Wéwczas moment
obrotu M., dzialajacy ma koto W, przemo-
si si¢ na o§ U w stosunku 1 : 2, Wypadko-
wy moment bedzie zatem, jak nalezalo,
réwny 2 M.

Zastrzezenia patentowe.

1. Urzadzenie do przenoszenia dwéch
lub wigkszej ilosci pojedyficzych sit, albo
momentéw obrotowych na wspélny punkt
przylozenia, albo wspélna of tak, by war-
to§¢é wypadkowej niezalezna byha od iloSci
chwilowo dzialajacych sit (momentéw),
znamienne tem, ze pojedyficze sktadowe si.-
ly dzialaja na mechanizm réinicowy o
zmiennej ilosci mozliwych ruchéw, stale
zgodnej z iloscia dzialajacych sit.

2. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, zna-
mienne tem, Ze wielko§¢é przeniesienia po-

szczegblnych drazkéw mechanizmu r6zni-
cowego jest w takim stosunku do dzialaja-
cych na czesci te sit, iz mechanizm rézni-
cowy pod wplywem wszystkich sit i przy
przytrzymywanym wsp6lnym punkcie przy-
tozenia wypadkowej sil, dzialajacych ma
mechanizm réznicowy, znajduje sie w réw-
nowadze.

3. Urzadzenie wedlug zastrz. 1 i 2,
znamienne tem, Ze dla kazdego cztonu (b, c;
h, i), mechanizmu réznicowego przewidzia-
ne sa oporowe lozyska (%, g; k, 1), ktére stu-
za jako punkty oparcia dla przynaleznych
czlonéw, wéwczas gdy nie dzialaja po-
szczegblne sily.

4, Urzadzenie wedlug zastrz. 3, zna-
mienne tem, ze lozyska oporowe mastawia-
ne s3 recznie lub samoczynnie,

5. Urzadzenie wedlug zastrz. 1 — 4,
znamienne tem, ze kazda poszczegblna si-
ta dziala na ttok cylindra, polaczonego z
cylindrem roboczym, ktérego ttok przeno-
st sile wypadkowa.

6. Urzadzenie wedlug zastrz. 5, zna-
mienne tem, ze posiada zawory pomiedzy
cylindrami tloczacemi i wspélnym cylin-
drem roboczym, miarkowane w zaleznoéci
od napedéw, dostarczajacych, poszczegélne
sily albo od urzadzen, wlaczajacych te na-
pedy i otwierane tylko wtedy, gdy dziala
na nie odnosna sila.

Siemens-Schuckertwerke
' Gesellschaftmit
beschridnkter Haftung.
Zastepca: 1. Myszczyriski,

rzecznik patentowy.
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