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Mechanizm sterowniczy
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Przedmiotem wimnalazku jest mechanizm sté-
rowniczy kota samolotu lub pojazdu.

Sterowanie pomocniczego ixota samolotu (tylnego
lub przedniego) realizowane jest w lekkich samo-
lotach za pomocg linek mruchamianych z kabiny
przez pilota, przymocowanych z drugiej strony
do dzwigni sterujacej widelcem kota. Uklad taki
posiada powazng wade, wutnudniajagcg manewro-
wanie sagmolotu na ziemi, polegajacg ma tym, Ze
przy ruchu samolotu w ity mastepuje odwracanie
kota wokét osi widelca, prowadzgce do krzyzowa-
nia sig linek sterujacych. Wielokrotna zmiana kie-
runku ruchu podczas manewrowania moce pro-
wadzié do splatania, a nawet wuszkodzenia linek.
W takim stanie ukiad sterujgcy nie jest zdolny
do spetniania swej funkicji.

Dla zapobiezenia opisanym efektom stosowane
sa w miektérych wuktadach specjalne sprzegla roz-
lgczajace dzwignie sterujaca i widelec kola przy
przekroczeniu okreslonego kota obrotu widelca.
Przykiadowo, rozwigzanie takiego uxladu stoso-
wane jest w samolocie CESSNA model 185, przed-
stawione w CESSNA SERVICE MANUAL, model
185, Section 5, Fig. 5—20.

Znany i stosowany jest rGwniez (w samolocie
PZL-104. ,Wilga”) korbowy mechanizm sterujacy,
opisany w polskim opisie patentowym Nr 89332
eliminujacy mniebezpieczenstwo krzyzowania sie li-
nek sterujgcych pomimo braku sprzegla, w pelni
skuteczny dla samolotéw lekkich, jednak nad-
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miernie elastyczny w przypadku samolotéw ciez-
szych.

Nadmierna elastycznosé jest réwmiez wadg fiist-
niejacych mechanizméw sprzegtowych. Mechaniz-
my te, wykorzystujace dziatanie krzywelk, wyma-
gaja podczas wysprzeglania znacznego ruchu ja-
lowego widelca kota w czasie, gdy diwiignia stero-
wana przez pilota jest unieruchomiona w potoze-
niu skrajnym. Wymaga to wiprowadzenia do ukta-
du elementéw elastyczmych, ktérych wydiuzenie
umozliwia ruch jatowy widelca przy wysprzegla-
niu.

Celem miniejszego wynalazku jest opracowanie
takiego sprzegiowego mechanizmu sterujacego, kitod-
ry posiadatby znacznie skrécony ruch jatowy przy
wysprzeglaniu, a przez to dopuszczal minimalng
elastyiczno$é ukladu i duzg wiernosé sterowamia.
Cel ten uzyskano przez vpracowanie ukladu zbu-
dowanego z korpusu, stanowigcego stata cze$é go-
leni podwozia, widelca kota 6 dZwigni sternujacey,
w ktéorym wedbug wynalazku dZwignia sterujgca
potaczoma jest z tarcza, do ktérej za pomocg
sworzni przymocowane sg obrotowo zapadki spie-
te sprezyng i doci$nigte do koilnierza piasty wi-
delca, w ktérym mna swcrzniu osadzona jest obro-
towa rolka, zas dc korpusu przymocowane sg ele-
menty oporowe. Konstrukcja ta, dziski odpomwied-
niemu wydluzeniu zapadek i oparciu ich na obro-
towej rolce zapewnia pewne isprzegniecie diwigni
sterujacej z widelcem, a przy tym bardzo krétiki
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tuch jalowy niezbedny do wysprzeglenia. Dodat-
kowa zaleta tej konstrukcji jest duza odpornosé
na zuzycie, wynikajaca z braku ciermnych mecha-
nizméw krzywkowych, a takze duza mniezawodno$é
i prostota konstrukcji. Cechy te sa szczegblnie
wazne w zastosowaniach lotniczych, jednak opi-
sana konstruzcja moze znalezé zastosowanie row-
niez w innych zespotach sterowanych np. w po-
jazdach, maszynach roboczych itp.

Istota wynalazku jest przedstawiona w przykta-
dzie zastosowania ma rysunku przedstawiajgcym
mechanizm sterujacy w widocku z goéry.

W korpusie 1. stanowigcym zakonczenie goleni
pedwozia .samalotu, ymieszczony jest obrotowo wi-
delec: 2, Ho ktérego, ‘za pomoca sworznia 3 przy-

docowanh jest obrotowo rolka 4. Niezaleznie od
:rdehca 2, w korpusie 1 umieszczona jest obro-
towo tarcza 5 z ‘dZzwigniami sterujacymi 6, do
ktérej za pomoca sworzni 7 przymocowane s3
obrotowo zapadki 8 spiete sprezyng 9. Zapadki
te docisniete sa do lkolmierza widelca 2 po prze-
ciwlegtych stronach rolki 4. Do korpusu 1 trwale
przymocowane s3 elementy oporowe 10.

W konfiguracji odpowiadajacej sterowaniu, kie-
dy to wychylenia katowe dzwingi sterujgcych 6
sg mniewielkie, zapadki 8 docisniete sg do kolnie-
rza widelca 2 po obu stronach rolki 4, tak jak to
przedstawiono ma rysunku. Przy takim ustawie-
niiu zapadelx 8, ruch dZwigni sterujacych 6 prze-
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kazywane sga za ich posrednictwem poprzez rolke
4 i sworzen 3 widelcowi 2, realizujagc zadane ste-
rowanie. Zapadki 8 pozostajg w tym potozeniu
w calym wymaganym zakresie katoéw sterowania.
O ile pcd dzigtan‘em sil zewnsztrznych, np. pod-
czas manewrowania na ziemi, widelec 2 zostanie
cbrécony o kat przekraczajacy zakres sterowania,
zapadka 8 opiera sie o element oporowy 10 i zo-
staje odepchnieta od kolnierza widelca 2, umozli-
wiajac w ten sposéb swobodny dalszy ruch wi-
delca, bez nadmiernego napinania, ani krzyzowa-
nia linek sterujagcych. Ponowne samoczynne
sprzegniecie widelca 2 z dzwigniami sterujacymi
6 poprzez zapadki 8 mastepuje w momencie, gdy
znajdzie sie on w zakresie katow sterowania.

Zastrzezenie patentowe

Mechanizm sterowniczy kota jezdnego samolo-
tu lub pojazdu zbudowany z korpusu stanowig-
cego istatg icze$¢ goleni poldwozia, widelca, dzwignd
sterujacych, znamienny tym, ze dzwignie steru-
jace (6) potaczone s z tarcza (5) zamocowang
obrotowo w korpusie (1), za$§ do tarczy (5) przy-
mocowane 53 obrotowo zapadki (8), spicte sprezy-
ng (9) i docisniete do komierza widelca (2) w ktd-
rym na sworzniu (3) osadzona jest obrotowo riolka
(4), natcmiast do korpusu 1) przymocowane sa
elementy oporowe (10).



109 221




	PL109221B1
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


