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Przedmiotem wynalazku jest koordynacyjny
uklad sterujacy, przeznaczony do sterowanis
czefei maszyn lub urzadzen, ktére grsiadaja
dwa stopnie swobody, przy czym wymagana
~ jest precyzja ruchu.. '

Koordynacyjny uklad sterujacy za pomoca
jednej dzwigni umozliwia tatwe i dogodne wo-
dzenie sterowana czeScia maszyny J napedzie
hydraulicznym po z géry .okreflonym torze
:plaskim, dajgc mozno$é regulowania szybko$ni
wodzenia.

Dotychczas stosowane mechanizmy sterujgce
przeznaczone do sterowania- cze$ci maszyn lub
urzadzenn o dwu stopniach swobody, persiadaja
dwie diwignie tak, 2é obslugujacy je ma za-
jete obie rece i nie moze wykonywaé¢ zadnych
innych czynnofci, zwigzanych z obslugg da-
nej maszyny lub mechanizmu. Poza tym ste-
rowanie za pomocg dwéch diwigni 1est nie-
wygodne i nie precyzyjne ze wzgledu na
trudpegé kontrolowania przez obstugujgcego
réwnoczesnie ruchéw obydwu rak,  ktérymi
porusza poszczegélne diwignie.

Powyzsze  wady usuwa koordynacyjny uklad
sterujacy wedlug wynalazku, ktéry za pomocs
jednej diwigni umozliwia proste i dogodne
sterowanie dwoma ruchami skladowymi ste-
rowanej czeSci maszyny. Mechanizmy ukladu
sterujacego sa wykonane tak, ze kierunek
wychylenia dzwigni okre§la kierunek ruchu
sterowanej czeSci maszyny, a kat wychylenia
dzwigni okre§la szybko$¢ tego ruchu. Stero-
wanie za pomocg koordynacyjnego ukiladu ste-
rujgcego. odbywa sie na drodze elektro-hy-
draulicznej Zmiany szybko§ci poszczegélnych
ruchéw odbywaja sie przez dlawienie prze-
slywu cieczy w rurociagach doprowadzajacych
ja do eylindréw _hydraulicznych, a kierunei
ruchu jest sterowany przegubowo kulistym
wylacznikiem elektrycznym.

Na rysunku fig. 1 przedstawia kceordyna-

cyjny uklad sterujgcy wedlug wynalazku
w przekroju wzdluz linii.c. A—A na fig. 5,
fig. 2 — koordynacyjny uklad sterujacy
w przekroju wzdluz linii B—B na fig. 1,
fig. 3 — koordynacyjny uklad slerujacy
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w przekroju wzdtuz linii C—C na fig 1.
fig 4 — koordynacyjny ukiad sterujacy
w przekroju wzdtuz linii D—D na fig. 3

i wreszcie fig 5 przedstawia koordynacyjny
~uklad sterujacy w przekroju wzdluz lini{ E—E
na fig 4 Koordynacyjny uklad sterujacy
" obejmujé dwa mechanizmy: przegubowo kuli-
sty wylacznik elektryczny 1 { sprzezony z nim
" hydrauliczny zawér dlawiacy II.
~ Wylacznik elektryczny 1 ma korpus 14, wy-
konany z materialu nie przewodzacego pradu
z wytoczonym kulistym gniazdem, w ktérym
znajduje sie kula zlozana z cze§ci dolnej me-
talowej 1 i cze§ci gbrnej 15, wykonanej z izo-
latora pradu. Czesci te sg polaczone §rubami 16

i ustalone na ko6tkach 17. Kula, umieszczon2

w gniezdzie korpusu 14, jest doci$nieta ela-
stycznie z géry pokrywa 18, wykonang z izo-
latora pradu. W gérng czes¢é kuli wkrecone
jest ramie diwigni 7, ktéra moze wykonywac
ruchy w dowolnych kierunkach po powierzch-
ni kulistej.
wolno wraca - w polozenie neutralne pionowe,
$ciggana ukladem trzech cprezyn $rubn-
wych 19. Przew6éd doprowadzajacy prad -do
dolnej czeSci 1 kuli poprzez szczotke 6 mocuje

sie za pomoca nakrefek_ na S$rubie 20, ktora

jest wkrecona do metalowego gniazda 21
szczotki
przecieciem kuli w osi
umieszczone sg symetrycznie cztery szczotki
8—11, majace za zadanie odbiera¢ prad
z dolnej czeéci 1 kuli, ktéra w polozeniu pio-
nowym dzwigni 7 nie kontaktuje z zadng ze
szczotek odbierajgcych 8—11. Szczotki 8—11

sa umieszczone w metalowych gniazdach, zao-

plaszezyzng pozioma,

patrzonych w nakretki do umocowania prze-

wodéw. Szczotki 6 i 8—11 sg doci$niete do ru-
chomej kuli za pomocg sprezyn $rubowych 23.
Hydrauliczny = zawér dlawiacy II, wlaczony
w gléwny przewdéd zasilajacy otworem 3,

sklada si¢ z korpusu 2 i umieszczonych w nim

krzywek 24 i 25, dlawigcych wyloty 4 i 5.
Krzywki 24 i 25 otrzymuja ruch od dzwigni
sterujgcej. 7 poprzez wuklad diZwigni 1? { 13.
Wylaceznik elektryczny § zawér hydrauliczny
jest przykrecony do podstawy 26 i nakryty
pokrywa 27. Dla catkowjtego zabezpieczenia
mechanizméw przed zaprészeniem diwignia 7
jest umieszczona w miechu 28, ktéry umozli-
wia jej swobode-ruchu i calkowitg szczelno$é.

Koordynacyjny uklad sterujacy stuzy do
sterowania czeSci maszyn i urzadzen,  ktore
posiadaja naped hydrauliczny. Dwa stopnie
swobody tych cze§cl uzyskuje sie przez zloze-

" lUniowych, ktére w

D#wignia odchylona i pusizczonav

6. Na obwodzie kola, wyznaczomego

nie dwéch ruchéw skladowych prostopadlych
do siebie, z ktérych kazdy wywolany jest pra-
ca osobnego cylindra: hydraulicznego dwu-
stronnego dzialania. Wodzenie sterowana cze-
éuia na powierzchni jej pracy po dowolnym
torze' w obrebie zasiegu mechanizméw odbywa
sie na zasadzie skladania dwo6ch przesunieé
zalezno$ci od potrzeby
zmieniajg kierunki i szybkoSci. Koordynacyj-
ny uklad sterujgcy ma za zadanie sterowaé
pracg obu cylindréw hydraulicznych, dajacych
ruch sterowanej cze$ci umozliwiajac zatozone
warunki ruchowe. Praca zwrotna cylindréw
hydraulicznych sterowana jest elektrycznie
paprzez szczotki 8—11. Wilaczajag one w ob-
wéd pradu cewki elektromagnes6w, ktére
z kolei sterujg pracg zaworéw suwakowych,
laczacych odpowiednio: jedng “strone cylindra
z przélewem a drugg z przewodem -ciSnienio-
wym lub odwrotnie. ‘Kazdy cylinder hydrau-
liczny posiada osobny zawér suwakowy, stero-
wany przez dwa elektromagnesy, z ktérych
kazdy jest polaczony z odpow1edma szczotka
wylacznika kulistego 1. Regulac;a szybkosci
poszczegélnych ruchéw sterowanej czeSci ma-
szyny odbywa cie przez dlawienie przelotéw
4 i 5 krzywkami 24 i 25 w zaworze dlawig-
cym- I1. Przeloty 4 i 5 s3 polaczone przevsoda-

‘mi -poprzez zawory suwakowe z cylindrami

hydraulitznymi Polozenie $rodkowe (p;onowe)
dzwigni 7 powoduje, ze przeloty 4 i 5 sg za-
mknigete, a zadna ze szczotek 8—11 nie ma

" polaczenia z dolng czescia kuli 1, znajdujaca

sie ‘pod pradem, wobec czego zawory suwa-
kowe maja takie pozamykane przeloty.
Wychylenie dZwigni 7 np. do przodu, powo-

duje ruch dzwigni 12, ktéra z kolei obraca:
krzywke 25 o pewien kat, cc daje oulwarcie
przeloti 5. Roéwnoczeénie dolna cze§¢ kuli

wykonujac obroét powoduJe przeplyw pradu’
przez szczotke 10 do cewki elektromagnesu,:
ktéry daje. takie przestawienie zaworu suwa-' -
kowego, ze otrzymuje sie ruch sterowanej cze- .
$ci maszyny w kierunku wychylenia dZzwigni 7,
tj. do przodu. Cheac zwigkszyé szybkos¢ ruchu
nalézy diwignie 7 wychyli¢é o wickszy kat, co'"
z kolei spowoduje. wiekszy obrét diwigni 12°
1 krzywki 25, dajac w efekcie wiekszy prze-
plyw cieczy przez przelot 5. Odpowiednio wy-
konujgc ruchy diwignia 7 w prawo, lewo lub
do siebie, otrzymuje sie takie same ruchy cze-:
] stérpwanej. Ruch skosSny otrzymuje sie
przez sko$ne wychylenie diwigni 7 np. do
przodu i w prawo, co powoduje obrét diwigni
12 i 13 oraz polgczonych z nimi krzywek 24



\

i 25. otwierajacych przeloty ¢ f 5. Réwnoczes-
ny obrét kuli 1 1 15 powoduje =zelknigcie

szczotek 10 i 11 z dolng cze$cig 1 kuli i prze--

ptyw pradu do odpowiednich cewek elektro-
“magnes6w, sterujgcych zaworsmi suwakowymi
tak, ze otrzymuje sie ruchy skladowe sterowa-
nej czeSci maszyny do przodu i w prawo.
Daje to w efekcie ruch sko$ny w rrawo —
do przodu. Jezeli w tej sytuacji bedzie ri¢g
przez odpowiednie wychylenie dzwigni 7 re-
gulowaé szybkosé poszczegélnych ruchéw skia-
dowych, otrzyma sie dowolny ruch sterowanej
cze$ci maszyny na plaszczyénje pracy w obre-
bie zasiegu mechanizméw.

Zastrzezenia patentowe

1. Koordynacyjny ukiad sterujacy, znamien-
ny tym, ze jego dzwignia sterujaca (7 jest
polagczona z kulg, skladajaca sie z izola-
tora (15 i przewodnika elektrycznego (1),
umieszczong w izolowanym korousie (14),
w ktérym znajduje sie szczotka (6), do-
prowadzajgca prad do dolnej czeSci (1)
kuli i cztery szczotki (8—11) ~dbierajace
prad, w przypadku gdy dzwignia (7) zo-
stanie - wy hylona z polozenia $rodkowego.

3 Koordynacyjny

2 Koordynacyjny uklad sterujacy wedlug -
_zastrz. 1, znamienny tym, ze posiada
krzywki (24, 25) w przelotach (4, 5) do-
prowadzajgeych ciecz do cylindréw hy-
draulicznych, ktére przez diawienie tych
przelotéw powoduja zmiany szybkoSci prze-
sunieé sktadowych ruchu sterowanej czesci
maszyny, przy czym krzywki (24, 25) w po-
tozeniu $rodkowym zamykajg przeloty
(4, 5), a obrét w prawo lub w lewo powo-
duje stopniowe otwieranie tych przelotéw.
uklad. sterujgcy wedtug
zastrz 1 i 2, znamienny .tym, ze krzywki
(24 i 25 sa sprzeione z diwignia (7) po-
przez diwignie (12, 13), posiadajace po-
dluzne wyciecia, a ich obrét jest uzalez-
niony od ruchu dzwigni (7), przy czym
wychylenie posiadajgcej dwa stopnie swo-
body w plaszczyznie poziomej dzwigni (7)
z polozenia §rodkowego, okre§la kierunek
ruchu sterowanej czeSci maszyny jako wy-
padkowa z dwu - przesunieé skladowych,
szybkné¢ za$ tego ruchu okre§la kat wy-
chylenia dzwigni (7), a zmiana kierunkéw
przesunie¢ skladowych okreslona ruchem

dzwigni (7) jest sterowana przez wylacznik
kulisty L

Jerzy Kowalik




Do opisu patenfowego nr 12817

Wz6r jednoraz. Stol. Zakl. Gral.— WG. Zam. 789, 100 egz., Al pism, kl. II,



	PL42817B1
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


