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Sterownik krzywkowy samopowrotny

1 .
Przedmiotem wynalazku jest sterownik krzyw-
kowy samopowrotny, wyposazony w elementy 1g-
czeniowe, sluzgcy do jednoczesnego sterowania
wieloma obwodami urzadzen elektrycznych, prze-
znaczony zwtlaszcza do wozkow akumulatorowych.

Znane konstrukcje sterownikéw krzywkowych
posiadajg centralny mechanizm migowy rozwig-
zany w oparciu o zasade napinania specjalnag
krzywkg z wyraznie uksztaltowanymi wierzchot-
kami, usprezynowanej dzwigni rolkowej, ktéra po
przekroczeniu okreslonego kata obrotu tej krzyw-
ki wyznaczajgcego punkt przechylowy przyspiesza
raptownie te krzywke wzgledem watka napedo-
wego wywolujgc efekt dzialania migowego. Roz-
wigzanie to i jego pochodne posiadajg liczne wa-
dy, a w szczegolno$ci wymagajg duzej podziaiki
katowej pomiedzy poszczegbélnymi stopniami ste-
rownika, uniemozliwiajgc wykorzystanie go do
sterownikéw wielopotozeniowych, oraz sterowni-
k6w napedzanych diwigniami i pedalami noziny-
mi lub wymagajg krzywek o duzych S$rednicach
powiekszajac znacznie gabaryty sterownika.

Inne, prostsze rozwijzania sterownikéw zapew-
niajg migowe otwieranie stykéw stycznikéw tyl-
ko przy ruchu sterownika w jednym kierunku,
co znacznie ogranicza mozliwoSci programowe,
uzaleznia ruch stykow od ruchéw lub drgan nogi
przylozonej do pedalu uruchamiajgcego sterownik
i wywoluje jego szybkie zuzycie, oraz zaklécenia
w calym obwodzie sterowniczym.
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Stosuje sie rowniez w sterownikach zamiast
centralnego mechanizmu migowego styczniki roz-
wierne o dzialaniu migowym, ktére w takim roz-
wigzaniu sg bardzo skomplikowane i umozliwiaja
przewodzenie tylko bardzo malych pradéw.

Inng wadg znanych sterownikow krzywkowych
jest rozwigzanie ograniczenia koncowych polozen
sterownika przez osadzanie na walku krzywko-
wym dodatkowych tarcz z odchylanymi zebami,
ktore opierajg sie w krancowych polozeniach o
uksztaltowane w obudowie wystepy, lub przez
przykrecanie: albo spawanie do tarczy zapadkowej
sterownika odbojow wspélpracujgcych z wymie-
nionymi wyzej wystepami. Rozwigzania te, do$¢
skomplikowane, wprowadzajgce do aparatu sze-
reg dodatkowych elementéw, sg uzasadnione je-
dynie w sterownikach, ktére produkuje sie w roz-
nych wykonaniach co do ilo$ci polozen, natomiast
sg wadliwe w sterownikach produkowanych ma-
sowo wedlug stalych programéw jak na przykiad
dla woézkéw akumulatorowych.

Celem wynalazku jest opracowanie konstrukeji
sterownika o zwartej i technologicznej budowie,
ktéry nie mialby wyzej wymienionych wad, lub
w ktérym wystepowalyby one w mniejszym za-
kresie.

Cel ten zostal osiggniety wedlug wynalazku
przez zastosowanie mechanizmu migowego o dzia-
taniu dwukierunkowym, skladajgcego sie z zespo-
lu napinajacego, w ktérym na walku napedowym
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jest osadzony korek usytuowany centralnie mig-
dzy co najmniej jedng pare sprezyn naciskajg-
cych, umiejscowionych we wnekach . krzywki usta-
lajgcej, ktora 1lgcznie z =zazebiona z nig druga
krzywka programowsg jest obrotowo ulozyskowa-
na na tym walku napedowym, oraz z zespolu
ustalajgcego, w ktorym na zewnetrznej walcowe]
powierzchni krzywki ustalajgcej po jednej stronie
sa uksztaltowane wyciecia do czasowego umiej-
scowienia rolek dzwigni zapadkowych dla kazdo-
razowego ustalenia polozenia waitka napedowego,
a po drugiej stronie oraz na zewnetrznej waico-
wej powierzchni krzywki programowej wykonane
sg wyciecia dla sterowania elementéw lgczenio-
wych.

Zastosowano réwniez w mechaniZzmie samopo-
wrotnym odpowiedniego ksztattu krzywke umo-
zliwiajgcg ograniczenie krancowych polozen ste-
rownika.

Zastosowanie takiego rozwigzania pozwala na
uzyskanie sterownika krzywkowego migowego sa-
mopowrotnego o matej podzialce kgtowej z mozli-
woscig napedzania go diwignig reczng lub peda-
tem noznym, o matych gabarytach i prostej kon-
strukcji.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w
przyktadach wykonania na rysunku, na Kktérym
fig. 1 przedstawia przekréj podituzny sterownika,
fig. 2 — przekrdj poprzeczny wzdiuz linii A— A
przez zespé! napinajacy mechanizmu zapadkowe-
go z fig. 1, fig. 3 — przekrdj poprzeczny wzdluz
linii B—B przez zespdédl ustalajacy mechanizmu
zapadkowego z fig. 1, fig. 4 — widok z tylu me-
chanizmu samopowrotnego w polozeniu poczatko-

wym, fig. 5 — widok z tylu mechanizmu samo-
powrotnego w polozeniu koncowym, fig. 6 —
szczeg6l zespolu napinajgcego, fig. 7 — przekroj

podituzny przez krzywke ustalajgcg, fig. 8 — wi-
dok na krzywke wustalajacg od strony wnek,
fig. 9 — widok na krzywke ustalajacg od strony
wycieé uzebionych, fig. 10, 11, 12 — trzy zasad-
nicze rzuty krzywki programowej.

Budowa sterownika wedilug wynalazku odzna-
cza sie tym, ze w dwbch pilytach 1 sg osadzone
lozyskowe tulejki 2, a w nich jest ulozyskowany
napedowy walek 3. Plyty 1 sg polgczone ze sobg
wspornikiem 4 oraz stuzgcymi do umocowania ig-
czeniowych elementéw 5 dwoma wspornikami 6.
Na napedowym walku 3 sg ulozyskowane obro-
towo za pomocg tulejek 7 ustalajgca krzywka 8
i programowana krzywka 9, a miedzy nimi jest
osadzony kotek 10 usytuowany centralnie w pro-
mieniowych wycieciach 11 ustalajacej krzywki 8
miedzy dwoma parami naciskowych sprezyn 12
umiejscowionych we wnekach 13 ustalajgcej
krzywki 8 i zabezpieczonych przed wypadnieciem
przez plaszczyzne czolowg programowej krzywki
9. W przedniej czeSci walcowej powierzchni
krzywki 8 sg uksztaltowane uzebione wyciecia 14
do czasowego umiejscowienia rolek 15 zapadko-
wych dzwigni 16 podpartych naciskowymi spre-
zynami 17 i zawieszonymi na osiach 18 osadzo-
nych w plycie 1, przy czym elementy te tworza
zespo6l ustalajgcy stuzacy do kazdorazowego usta-
- lenia polozenia napedowego walka 3 przy jego
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4
obracaniu. Na pozostalej czesci walcowej po-
wierzchni krzywki 8 sg wykonane programowe

wyciecia 19 dla lgczeniowych elementow 5.

Podobne programowe wyciecia 19 sg wykonane
na zewnetrznej walcowej powierzchni programo-
wej krzywki 9. Takie rozwigzanie krzywek 8 i 9
upraszcza znacznie Kkonstrukcje sterownika, po-
zwala uzyskaé¢ bardzo male gabaryty, eliminuje
z niego szereg normalnie wystepujgcych czesci,
pozwala na stosowanie wysokowydajnych metod
wytwarzania np. przez ksztaltowanie metodg
wtryskowag z tworzyw termoplastycznych. Promie-
niowe wyciecia 11 wykonane dla kotka 10 maja
szeroko$é okreslong katem B nieco wiekszg od po-
dziatki katowej vy uzebionych wycie¢ 14, dzieki
czemu mozna uzyskaé wymuszcne przemieszcze-
nie krzywek 8 i 9, a co za tym idzie. zadziatanie
elementéw 1gczeniowych 5 w przypadku pojawie-
nia sie w ukladzie zacie¢ lub uszkodzenia naci--
skowej sprezyny 12, co stanowi istotny czynnik
niezawodnoS$ci dzialania aparatu.

Osie naciskowych sprezyn 12 umieszczonych we
wnekach 13 ustalajgcej krzywki 8 sg skierowane
do osi kotka 10 pod katem o << 90°, co daje znacz-
nie mniejsze obcigzenie zginajgce sprezyny i wyz-
szg ich trwatosé niz przy czesto stosowanym roz-
mieszczaniu takich sprezyn na obwodzie Kkola.
Krzywki 8 i 9 zazebione sa ze sobg za pomoc3
dwu par zebéw 20 i 21 oraz odpowiadajgcych im
rowkow 22 i 23 lezacych w dwu roznych plasz-
czyznach wzajemnie przecinajgcych sie, co odbie-
ra im dwa stopnie swobody i tworzy =z nich
sztywng konstrukcje rurowsg ulozyskowang jedy-
nie na jej koncach, dzieki czemu zmniejszono
ogélng ilo$é¢ lozysk i uproszczono znacznie kon-
strukcje sterownika.

Na zewnetrznej stronie sterownika osadzono na
napedowym watku 3 za pomoca otworu ksztatto-
wego krzywke 24 i zabezpieczono sprezynujg-
cym osadczym pierScieniem 25. Krzywka 24 ma
ksztalt zblizony do o6semki i posiada na swym
obwodzie dwa wystepy 26 i 27 o dobranej wyso-
kosci. Z krzywka 24 wspélpracuja dwie zapadko-
we dzwignie 28 posiadajgce rolki 29 utozyskowane
na osiach 30 i zawieszane na osiach 31. Zapad-
kowe diwignie 28 sg podparte naciskowymi spre-
zynami 32 opartymi o wystepy piyty 1. Osie 30
rolek 29 znajdujg sie, w polozeniu poczgtkowym
sterownika, w o0si geometrycznej napedowego
walka 3.

Wystepy 26 i 27 majg tak dobrane wysokosci,
Ze prosta m wyznaczana przez punkt styku ich
wierzchotkéw z rolkg 29 i $rodek osi 30 przecho-
dzi obok S$rodka osi 31 od strony wewnetrznej
sterownika lub przechodzi przez $rodek osi 31.
Dzieki takiemu rozwigzaniu walek sterownika
mozna, jak np. w przedstawionym rozwigzaniu,
obracaé tylko w kierunku przeciwnym do ruchu
wskazéowek zegara (fig. 4) i ruch ten mozliwy
jest do chwili gdy wystep 26 oprze sie o rolke 29
(fig. 5). W rezultacie ograniczenie krancowych
polozen napedowego walka 3 nie wymaga zad-
nych dodatkowych elementéw.

Dzialanie sterownika wedlug wynalazku pole-
ga na obréceniu napedowego watka 3 o kat zbli-
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zony do podzialki sterownika y. W tym czasie
kotek 10 S$ciska pare naprzemianleglych nacisko-
wych sprezyn 12 gromadzgc w nich energie, kto-
ra przy koncu tego ruchu, po pokonaniu momen-
tu ustalajgcego wywolanego przez wspolprace ro-
lek 15 z uzebionymi wycieciami 14 krzywki 8
wyzwoli sie gwaltownie, przemieszczajgc ruchem
migowym wzgledem napedowego walka 3 zaze-
bione ze sobg krzywki 8 i 9, o wielko§¢ kata po-
dziatki y i uruchamiajgc lgczeniowe elementy 5.
Jednocze$nie obrét napedowego watka 3 i zwig-
zanej z nim krzywki 24 mechanizmu samopowrot-
nego powoduje odchylenie zapadkowych dzwigni
28 i $ciS$niecie naciskowych sprezyn 32, groma-
dzgc w nich energie wyzwalang po odjeciu mo-
mentu napedowego i wywolujgcg ruch powrotny
ukladu do polozenia wyjsciowego. Dalsze obra-
canie napedowego walka 3 powoduje migowe
przemieszczenie krzywek 8 i 9 do nastepnego
ustalonego potozenia.

Ruch powrotny, wywolany przez mechanizm
samopowrotny odbywa sie podobnie, lecz jedynie
z wykorzystaniem innej pary naprzemianleglych
naciskowych sprezyn 12.

>

Zastrzezenia patentowe

1. Sterownik krzywkowy samopowrotny, wypo-
sazony w elementy lgczeniowe sterowane krzyw-
kami umieszczonymi na wspoélnym wale, zna-
mienny tym, ze posiada mechanizm migowy o
dziataniu dwukierunkowym, skladajgcy sie z ze-
spolu napinajgcego, w ktérym w napedowym watl-
ku (3) jest osadzony kolek (10) usytuowany cen-
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tralnie w promieniowych wycieciach (11) ustala-
jacej krzywki (8) miedzy co najmniej jedng para
naciskowych sprezyn <(12) umiejscowionych we
wnekach (13) ustalajgcej krzywki (8), ktora igcz-
nie z programowg krzywka (9) jest obrotowo uto-
zyskowana na napedowym walku (3), oraz z ze-
spolu ustalajgcego, w ktorym na zewnetrznej wal-
cowej powierzchni ustalajgcej krzywki (8) po jed-
nej stronie sg uksztaltowane uzebione wyciecia
(14) do czasowego umiejscowienia rolek (15) za-
padkowych dzwigni (16) dla kazdorazowego usta-
lenia polozenia napedowego walka (3}, a po dru-
giej stronie walcowej zewnetrznej powierzchni
ustalajgcej krzywki (8) oraz na walcowej ze-
wnetrznej powierzchni programowej krzywki (9)
sa wykonane programowe wyciecia (19) dla ste-
rowania tgczeniowych elementow (5).

2. Sterownik wedlug zastrz. 1, znamienny tym,
ze osie naciskowych sprezyn (12) umiejscowionych
we wnekach (13) ustalajgcej krzywki (8) sa skie-
rowane pod katem o <C90° do osi kotka (10).

3. Sterownik wedlug zastrz. 1 i 2, znamienny
tym, ze ustalajgca krzywka (8). i programowa
krzywka (9) sg zazebione ze sobg za pomocg dwu
par zebow (20 i 21) oraz odpowiadajgcych im
rowkoéw (22 i 23) lezacych w dwu roéznych pilasz-
czyznach wzajemnie przecinajgcych sie.

4. Sterownik wedlug zastrz. 1 do 3, znamienny
tym, ze krzywka (24) mechanizmu samopowrotne-
go posiada na swym obwodzie dwa wystepy (26
i 27) o wysokosciach dobranych tak, ze linia pro-
sta wyznaczana przez punkt styku wierzcholka
wystepu (26 i 27) z rolkg (29) i $rodek osi (30)
przechodzi obok $rodka osi (31) zapadkowej dzwi-
gni (28) lub przechodzi przez S$rodek osi (31).
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