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Samohamowany mechanizm kierowniczy w zastosowaniu specjalnym
do l_)ojazdéw gasienicowych

Udzielono patentu z moca od dnia 16 maja 1950 r.

Wynalazek dotyczy zagadnienia wyeliminowa-
nia szkodliwych oddzialywan nieréwnosci drogi
na mechanizmy kierownicze pojaedéw mecha-
nicznych, a w szczegélnosci pojazdéow gasienico-
wych. '

Znane dotychczas samohamowane mechanizmy
kierownicze, przenoszace moment silnika przez
przekladnie czolowsg i §limak na kolo §limakowe,
zwigzane z mechanizmem réznicowym wykona-
nym jako niesamohamowna przekladnia stozko-
wa, wykazujgca te wade, ze wszelkie uderzenia
i wstrzgsy, pochodzace od nieréwnosci drogi,
przenosza siQ na mechanizm przeniesienia i sil-
nik. Tego rodzaju obcigzenia uderzeniowe wy-
wolujg przySpieszone zuzycie czesci.

Wade powyzsza usuwa wynalazek przez zasto-
sowanie specjalnego ukladu samohamownego.
Wedlug wynalazku mechanizm kierowniczy skla-
da sie z dwéch czeSci: wewnetrznej, wykonanej
jako samohamowna przekladnia §limakowa lub
$rubowa, zwigzanej za posrednictwem przekla-
dni czoipwej z zewnetrznym mechanizmem réz-

nicowym, skladajacym si¢ z kol stozkowych
i znajdujacych sie pod dzialaniem urzadzenia ha-
mulcowego. Dzieki temu obcigzenia uderzeniowe,
pochodzace od nieréwno$ci drogi, zostaja prze-
jete w mechanizmie réznicowym przez elementy
samochamowne. Uklad taki uwalnia czesSci me-
chanizmu przeniesienia od szkodliwego wplywu
uderzen.

Dalsza zaleta wynalazku polega na tym, ze
czeS¢ mechanizmu, zwigzana z bebnami hamul-
cowymi, moze by¢ wykonana jako niesamohamo-
wna przekladnia stozkowa lub czolowa o wyso-
kiej sprawnosci.

Istota wynalazku polega na zastosowaniu:

1) samohamownego mechanizmu kierownicze-
go, zlozonego z dwoch mechanizméw réznico-
wych, wewnetrznego i zewnetrznego, przy czym
wewnetrzny mechanizm réznicowy wykonany
jest jako samohamowna przektadnia §limakowa
Iub Srubowa i, h, ij, hy, zwigzana za po$rednic-
twem kot czolowych k, I, kq, 1y z zewnetrznym
mechanizmem réznicowym, wykonanym jako



przekladnia stozkowa e, d, ej, di i -polaczonym
z bebnami hamulcowymi f§, f1;

2) przekladni §limakowych po stronie kazdej
polosi, posiadajacych przeciwne kierunki zwo-
jéw i, h, i3, hy, przy czym para $limakéw przy
kazdej pélosi jest sprzezona kotami czolowymi
d, di; - ,

3) przekiadni §limakowych o tym samym kie-
runku zwojéw i, h, i1, hy, przy czym kazdy S$li- .-

mak i, iy po stronie kazdej pélosi sprzezony jest
z jednym tylko kolem czolowym d.

Na rysunku przedstawiono dwa przyklady
wykonania samohamownego mechanizmu kiero-
wniczego, przy czym fig. 1 przedstawia schema-
tyczny przekr6j podluiny mechanizmu z prze-
kladniami- limakowymi o przeciwnych kierun-
kach zwojow, fig. 2 -— wewnetrzny samohamowny
mechanizm réznicowy w widoku wedlug strza-
lek II — I na fig. 1, fig. 3 — przekrdj podiuzny
mechanizmu z przekladniami §limakowymi o tym
samym kierunku zwojow, fig. 4 — wewnetrzny
samohamowny mechanizm réznicowy w widoku
wedlug strzalek IV —IV na fig. 3.

Stozkowe koto atakujace a, napedzane przez
wal napedowy, napedza z kolei za poSrednictwem
stozkowego kola tarczowego b beben c. W be-
bnie ulozyskowane sa dwa mechanizmy roéznis
cowe: zewnetrzny niesamohamowny i zewnetrz-
ny samohamowny (przekladnia $limakowa). Ze-
wnetrzny mechanizm samohamowny sklada sie
z dwéch przeciwlegle polozonych stozkowych kot
satelitowych d, dj, ulozyskowanych na sworzniu
e, umocowanych w bebnie ¢, oraz z dwoéch stoz-
kowych kot srodkowych e, e;. Na piastach kot
e, eg umocowane s3 bebny hamulcowe f, f;.
Przez piasty kot srodkowych e, e¢; przesuniete sg
luzno walki g, g1, napedzajace gasienice. Walki
g, g1 53 sprzezone z kolami Slimakowymi h, hy,
przy czym wewnetrzne konce walkow tworza
podparcia dla czesci ¢y, w ktdrej sg osadzone na
sworzniu przeciwlegle osadzone wzgledem siebie
stozkowe kola satelitowe d, di, polaczone w jed-
ng cato$é z czotowymi kotami k, ky. Od strony
kazdej p6losi napedowych odpowiednie pary $li-
makéw i, i’ oraz i;, i’y zazebiajg sie z kolami
§limakowymi h, hy. Na watkach $limakéw i, iy
osadzone sg kota czolowe I, l{, na walkach dru-
giej pary slimakow U, 1’y osadzone sy kola czo-
lowe U/, I';. Kola I, V, zwigzane ze $limakami,
nalezacymi do kazdej z dwéch przekltadni $lima-
kowych, a kola U, Uy, zwigzane z drugq para $li-
makéw, zazebiajg sie odpowiednio z kotami k
lub kj, sprzezonymi ze stozkowymi kolami sate-
litowymi d, d; zewnetrznego mechanizmu roéz-
nicowego.

Sposéb dzialania jest analogiczny do dziatania
znanego mechanizmu Cletrae. Kierowanie odby-
wa sie przez zahamowanie jednego z bebnéw
hamulcowych f, fi. Przy jezdzie po prostej
wszystkie czeéci mechanizméw réznicowych
obracajg sie wraz z bebnem c. Przy zahamowa-
niu np. lewego bebna hamulcowego f kota czo-
lowe k, ki, zwiazane ze stozkowymi kolami sate-
litowymi d, dy otrzymujg obr6ét w przeciwnych
kierunkach za posSrednictwem par kot stozko-
wych e, d oraz ey, di. Zazebiajace si¢ z kolami
czolowymi k, ki kolal, ‘1; oraz I, U'; przenosza
ruch na $limaki i, iy oraz ¥, ¥y, ktére dzieki
przeciwnym kierunkom zwojow powoduja obroét
ko6t Slimakowych w przeciwne strony. Dzigki
uzyskanemu w ten spos6b przyS$pieszeniu jedne-
go, a-zwolnieniu drugiego z walkéw g, g1 otrzy-
muje sie rézne szybkosci gasienic i jazde po luku.

W przykladzie przedstawionym na fig. 3 i fig. 4
$limaki i, iy oraz i, i’; maja ten sam kierunek
zwojow. W tym rozwigzaniu wystarcza tylko je-
dno kolo czotowe k, z ktérym zazebia sie po stro-
nie kazdej pélosi tylko jeden Slimak i lub i’ za
posrednictwem két czolowych 1; iub I’. Polozone
wzajemnie przeciwlegle $limaki i oraz i’ nadaja
przekladniom Slimakowym obrét w przeciwnych
kierunkach. Przeciwlegle wzgledem £limakéw i
oraz i’ polozone $limaki iy oraz i’; polaczone sa
z kolami czolowymi | oraz 1/, ktére maja grubos¢

‘o polowe mniejsza. Wskutek tego kota te nie za-

zebiaja sie z kotem czolowym k, lecz tylko z ko-
lami 1, oraz I’ drugiej pary $limakéw. Slimaki
prawej i lewej przekladni §limakowej, polozone
po przeciwnej stronie wzgledem kola k, moga
byé wzajemygje polaczone kolami czolowymi m
i my (linie kreskowane na rys. 3). Zaletg tego
wariantu jest uproszczenie konstrukcji i uzycie
§limakéw o tym samym kierunku zwojow. -

Zastrzezenia patentowe

‘1. Samohamowny mechanizm kierowniczy spe-
cjalny do zastosowania w pojazdach gasieni-
cowych, zlozony z dwéch mechanizméw réz-
nicowych, wewnetrznego i zewnetrznego, zna-
mienny tym, ze wewnetrzny mechanizm réoz-
nicowy wykonany jest jake samohamowna
przekladnia slimakowa lub $rubowa (i, h, iy,
h;), sprzezona za po$rednictwem kot czolo-
wych (k, 1, ki, 1) z zewnetrznym mechani-
zmem réznicowym, wykonanym jako prze-
kladnia stozkowa (e, d, ey, dy1) i zwigzanym
z bebnami hamulcowymi (f, f1).

2. Mechanizm kierowniczy wedtug zastrz. 1, zna-
mienny tym, ze przy przeciwnych kierunkach
zwojoéw przekladni §limakowych (i, h, i1, hy),
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znajdujacych sie po stronie kazdej z pélosi,
obydwa §limaki ze strony kazdej z poélosi
sprzezone sa z polozonymi wzajemnie prze-
ciwlegle kotami czolowymi (d, d’).

3. Mechanizm kierowniczy wedtug zastrz. 1, zna-

mienny tym, Ze przy tym samym kierunku
zwojow przekiadni Slimakowych (i, h, i1, h()
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kazdy slimak (i, ij) wewnetrziego mechani-
zmu réznicowego po  stronie kazdej pélosi
sprzezony jest z jednym tylko kotem czolowym
(d), przy czym Slimaki, znajdujace sie po stro-
nie kazdej pélosi, sprzezone sg wzajemnie
parami za pomocg kot czolowych.
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