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Jednodziwigniowy mechanizm niezaleznego sterowania dwoch
ruchow, szczegolnie glowicy narzucarki formierskiej

1
Dziedzina techniki. Przedmiotem wynalazku jest
jednodzwigniowy mechanizm niezaleznego sterowa-

nia dwoch ruchéow skladowych, przy wodzeniu do-
wolnego elementu po ptaszczyznie. Mechanizm ten
umozliwia dowolng zmiane polozenia sterowanego
elementu przy jednoczesnym zapewnieniu regulacji
predkosci przesuwu. Szczegdélnym zastosowaniem te-
go mechanizmu jest sterowanie ruchem glowicy na-
rzucarki formierskiej poruszajgcej sie nad plaszczyz-
ng formowania skrzyni.

Stan techniki. Zasada niezaleznego
dwoch lub wiecej ruchéw przy pomocy jednodzwig-
niowych mechanizméw jest znana i stosowana np.
w sterowaniu dzwignic. Opisano jg w ksigzce A.
Pigtkiewicza i R. Sobolewskiego pt. ,Dzwignice”
WTN Warszawa 1970 1. str. 145. Zastosowanie tej
zasady do sterowania glowica narzucarki formier-
skiej znane jest z patentow: Wielkiej Brytanii Nr Nr
565 861, 862 745, RFN Nr 1037 080 Kl. 31b 11, Polski
Nr Nr 44175, 51 762 Kl. 31b 11.

Celem wynalazku jest uproszczenie mechanizmu
sterujgcego oraz zastosowanie przelacznikéw migo-
wych do sterowania zaworow elektrohydraulicznych.

Istota wynalazku. Istota wynalazku jest jedno-
dzwigniowy mechanizm niezaleznego sterowania
dwoma rtuchami szczegoélnie glowicy narzucarki for-
mierskiej posiadajacy dwie powrotne dzwignie dwu-
ramienne i dwie powrotne dzwignie jednoramienne
osadzone obrotowo parami na czopach potosi jarzm,
zawieszone koncami na sprezynach rozciggajacych
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do ptyty gornej obudowy. Dzwignie te moga wyko-
nywaé przeciwne ograniczone ruchy obrotowe dzie-
ki ogranicznikom potozenia, ktore sa zamocowane
rowniez do plyty gornej obudowy. Jednodiwigniowy
mechanizm posiada rowniez dwie krzywki umiesz-
czone na ramionach obydwu jarzm, uruchamiajgce
dwie dzwignie, wlaczajace znane przetgczniki mi-
gowe za pomoca stykow o regulowanej wysokosci
ich potozenia, przy czym ruch obrotowy przenoszo-
ny jest z dzwigni sterujacej na dzwignie powrotne,
w czasie wlgczania przetgcznikow migowych za po-
mocg pretéw jarz, a ruch powrotny przenoszony jest
w kierunku odwrotnym za pomoca wymienionych
sprezyn ‘rozciqgajqcych. W mechanizmie poétos jarz-
ma w ksztatcie litery ,L" i trzpien dzwigni steru-
jacej tworzg wspolng geometryczng o$ obrotu tej
dzwigni i krzywek umieszczonych na tym jarzmie
w jednej plaszczyznie obrotu, a poélos jarzma w
ksztalcie litery ,C" i sworzen wydgigtego ramienia
tworzg wspoélng geometryczng o$ obrotu tej dzwig-
ni i krzywek umieszczonych na tym jarzmie w dru-
giej plaszczyznie obrotu prostopadlej do poprzed-
niej, przy czym osie te przecinaja sie w jednym
punkcie, dzieki temu mozliwy jest rownoczesny
ruch obrotowy w obydwu plaszczyznach i wlgczanie
obydwu przelacznikéow migowych jednoczesnie.

Glowki dzwigni wilgczajacej dociskane sq do ptasz-
ezyzny roboczej krzywek za pomocag sprezyn Sci-
skajacych. Rozwiazanie powyisze, posiada mozliwos¢
umieszczenia dowolnej ilosci krzywek i wylaczni-
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kow dla kazdego ruchu i w zasadniczym stopniu po-
prawia pewno$¢ dzialania mechanizmu, przez pola-
czenie prostej w budowie cze$ci mechanicznej z od-
dzielng i zamknieta w osobnej obudowie czeéciaq ele-
ktryczna, przez zastosowanie niezawodnych w dzia-
laniu przetgcznikow migowych.

Objasnienie figur rysunkéw. Przedmiot wynalazku
jest przedstawiony w przykladzie wykonania na ry-
sunku, na ktérym fig. 1 przedstawia mechanizm ste-
rujagcy w widoku z boku, fig. 2 przekréj pionowy
przez mechanizm wzdluz linii A-A na fig. 1 i fig. 3
przekréj poziomy przez mechanizm sterujacy wzdluz
linii B-B na fig. 1. Przyklad realizacji wynalazku.

Korpus mechanizmu sterujgcego stanowig dwie

plyty, gorna 1 i dolna 2 polaczone wspornikami obu-

dowy 3 i 4. We wsporniku 4 zalozyskowane jest
jarzmo 5 w ksztatlcie litery ,,C", ktorego po6to§ 6 osa-
dzona jest w lozyskach 7 tocznych. Jednocze$nie
w rozwartych ramionach jarzma 5 w ksztalcie litery
»C" osadzona jest na trzpieniu 8 dzwignia 9 steru-
jaca

Przedluzenie dzwigni 9 sterujacej stanowi ulozy-
skowany czop 10, na ktérym osadzone jest na tlo-
zysku 11 tocznym wygiete ramie 12, w ktérym ulo-
zyskowany jest sworzen 13 laczacy dzwignie steru-
jacq 9 z drugim obrotowym jarzmem 14 w ksztalcie
litery ,,L", ktére z kolei posiada polos 15 utozysko-
wang we wsporniku 3 obudowy. Na ramionach obu
jarzm 5 i 14 umieszczone sa krzywki 16, na ktoérych
opieraja sie konce dwuramiennych dzwigni 17 wia-
czajacych osadzonych na korpusie mechanizmu na
sworzniach 18.

Drugie konce diwigni 17 posiadajg styki 19 o re-
gulowanej wysoko$ci ich polozenia na przeciw kto-
rych umieszczone sa przelaczniki migowe 20. Dla za-
~pewnienia samoczynnego powrotu dzwigni 9 steru-
jacej w polozenie pionowe, oba jarzma 5 i 14 posia-

dajq wystajace prety 21, ktére umieszczone. sa po- -

miedzy dwoma powrotnymi diwigniami 22 i 23 osaq
dzonymi obrotowo parami na czopach poélosi 6 i 15
obu jarzm 5 i 14. Dzwignia powrotna 22 jest dzwig-
* nia jednoramienna, ktéra opiera si¢ o pret 21 jarzma,
a na koncu jej zaczepiona jest sprezyna 24 rozciaga-
jaca, ktorej drugi koniec polaczony jest z plyta 1
gorng korpusu mechanizmu sterujacego. Dzwignia 23
powrotna jest dzwignia dwuramienna, ktérej jedno
ramie opiera sie na precie 21 jarzma z przeciwnej
strony niz dzwignia 22 natomiast o drugie ramie za-
czepiona jest spreiyna 24 rozciagajaca, ktorej dru-
gi koniec polaczony jest z plyta 1 goérng korpusu
mechanizmu sterujacego. Polozenie $rodkowe dzwig-
ni 9 sterujacej ustalone jest ogranicznikami 25 po-
lozenia.

Gloéwki dzwigni 17 wilaczajacej dociskane s3 do
plaszczyzny roboczej krzywek 16 za pomoca spreiyn
26 $ciskajacych. Mechanizm sterujacy na przyklad
ruchem ramion narzucarki dziala przez dowolne wy-
chylenie dzwigni 9 sterujgcej z polozenia pionowe-
go co powoduje obréot krzywek 16 umieszczonych
na ramionach obu jarzm 5 i 14 oraz wychylenie dwu
dzwigni 17 wlaczajacych, ktore za pomoca stykow 19
o regulowanej wysokosci ich polozenia wtaczaja
przelaczniki 20 migowe, ktore z kolei daja impulsy
na elektrohydrauliczne zawory sterujace kierunkiem
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ruchu i szybkoscia poszczegélnych ramion narzucar-
ki. Powr6t dzwigni sterujacej 9 do pozycji piono-
wej przenoszony jest przez diwignie 22 i 23 po-
wrotne za pomocg sprezyn 24 rozciagajacych. W po-
lozeniu tym wszystkie przelqczniki 20 migowe sg wy-
laczone co powoduje zatrzymanie ruchu obydwu ra-
mion narzucarki.

Ogélng zasadg jednodiwigniowego mechanizmu
sterowania dwoch ramion jest to, ze kierunek wy-
chylenia diwigni okre$la kierunek ruchu sterowane-
go elementu, w przypadku narzucarki jest to ruch
glowicy, natomiast kqt wychylenia dzwigni 9 steru-
jacej z polozenia pionowego okresla szybko$¢ tego
ruchu.

Zastrzezenia patentowe

1. Jednodzwigniowy mechanizm niezaleznego ste-
rowania dwoma ruchami szczegdlnie glowicy narzu-
carki formierskiej majacy dzwignie sterujqca.ulozy-
skowana na trzpieniu laczacym ja z dwoma ramio-
nami obrotowego jarzma w ksztalcie litery ,,C" oraz
przez uloiyskowany czop bedacy przedluzeniem tej
dzwigni, z wygietym ramieniem, w ktérym utozysko-
wany jest sworzen laczacy jq z drugim obrotowym
jarzmem w ksztalcie litery ,L'" oraz majacy ulozy-
skowane polosie obydwu jarzm we wspornikach obu-
dowy, znamienny tym, ze posiada dwie powrotne
dZwignie (23) dwuramienne i dwie powrotne dzwignie
(22) jednoramienne osadzone obrotowo parami na
czopach potosi jarzm zawieszone koncami na spre-
zynach (24) rozciggajgcych do pltyty goémnej obudo-
wy, mogace wykonywaé¢ przeciwne ograniczone ru-
chy obrotowe dzieki ogranicznikom (25) potozenia,
zamocowanych réwniez do plyty gornej obudowy,
oraz dwie krzywki (16) umieszczone na ramionach
obydwu jarzm uruchamiajagce dwie diwignie (17)
wlaczajace znane przelaczniki (20) migowe za pomo-
cq stykow (19) o regulowanej wysokosci ich poto-
Zenia, przy czym ruch obrotowy przenoszony jest
z dzwigni 'sterujacej na dzwignie powrotne, w czasie
wlaczenia przetacenikow migowych, za pomoca pre-
tow (21) jarzm a ruch powrotny przenoszony jest
w kierunku odwrotnym za pomocq wymienionych
sprezyn (24).

2. Jednodzwigniowy mechanizm wedlug zastrz. 1,
znamienny tym, ze poto$§ (15) jarzma w ksztalcie li-
tery ,L" i trzpien (8) dzwigni sterujqcej tworza
wspolng geometryczng o$ obrotu tej dzwigni i krzy-
wek umieszczonych na tym jarzmie w jednej plasz-
czyznie obrotu, poto§ (6) jarzma w ksztalcie litery
.C" i sworzen (13) wygietego ramienia tworzg wspol-
ng geometryczng o$ obrotu tej dzwigni i krzywek
umieszczonych na tym jarzmie w drugiej plaszczyz-
nie obrotu prostopadlej do poprzedniej, przy czym
osie te przecinaja sie¢ w jednym punkcie, dzieki te-
mu mozliwy jest rownoczesny ruch obrotvofw/vy w oby-
dwu plaszczyznach i wlaczanie obydwu przetaczni-
kow migowych jednoczesnie. )

3. Jednodzwigniowy mechanizm wg zastrz. 1, zna-
mienny tym, ze gtowki dzwigni (17) wlaczajacej do-
ciskane sa do plaszczyzny roboczej krzywek (16) za
pomocq sprezyn (26) sciskajacych.
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