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Urządzenie elektro-hydrauliczne do zdalnego i kopiowego
sterowania głowicą narzucarki formierskiej

Przedmiotem wynalazku jest urządzenie elektro¬
hydrauliczne do zdalnego i kopiowego sterowania
głowicą narzucarki formierskiej, w kótrym zasto¬
sowano elektro-mechaniczny nadajnik ruchu, umoż¬
liwiający sterowanie głowicą narzucarki według
kopiału.

Znane dotychczas urządzenia elektro- hydraulicz¬
nego sterowania głowicą narzucarki pozwalają na
uruchomienie jej ramion w dowolnym kierunku
i zatrzymywanie ich w żądanym miejscu za pomocą
jednej dźwigni sterowniczej przy czym głowica nie
kopiuje ruchu dźwigni sterowniczej prowadzonej po
kopiale odpowiadającym skrzynce formierskiej.

Wadą dotychczasowych urządzeń sterowniczych
elektro - hydraulicznych jest to, że dokładne stero¬
wanie głowicą narzucarki przy napełnianiu skrzyn¬
ki masą formierską jest bardzo trudne co z kolei
powoduje obniżenie jakości jak również zwiększe¬
nie czasu potrzebnego do wykonania formy.

W dotychczasowych urządzeniach sterowniczych
osiągnięcie prędkości formowania powyżej 0,70
m/sek jest praktycznie niemożliwe, podczas gdy op¬
tymalna prędkość formowania powinna wynosić od
0,80 m/sek do 1,0 m/sek.

Wadą dotychczasowych urządzeń sterowniczych
jest również to że, przy prędkości formowania po¬
wyżej 0,60 m/sek. rośnie gwałtownie ilość masy
przesypywanej poza skrzynkę formierską, natomiast
przy prędkości formowania mniejszej niż 0,60
m/sek. ilość przesypanej masy maleje, ale obniża się
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twardość formy i powiększa się czas jej wykona¬
nia. W celu usunięcia powyższych wad postawiono
sobie zadanie opracowania takiego urządzenia do
sterowania głowicą narzucarki, które pozwalałoby
w zależności od rodzaju formy — na osiągnięcie
prędkości formowania od 0,8 m/sek. do 1 m/sek.
przy jednoczesnym zachowaniu jak najmniejszego
przesypu masy poza skrzynkę formierską oraz wy¬
konywania form o żądanej twardości w jak najkrót¬
szym czasie przez robotnika mało wykalifikowane-
go.

Zadanie to zostało rozwiązane zgodnie z wynalaz¬
kiem dzięki zastosowaniu w urządzeniu sterowni¬
czym nadajnika z układem ramion stanowiącego
proporcjonalne pomniejszenie ramion narzucarki.
Ruch drążka sterowniczego nadajnika powoduje od¬
powiednie zmiany w położeniu ramion nadajnika,
uruchamiając w ten sposób wirniki silniczków sel-
synowych umieszczonych w układzie nadajnika,
a sprzężonych przewodami elektrycznymi z odpo¬
wiednimi silniczkami selsynowymi umieszczonymi
na ramionach narzucarki, przez układ ten prąd

elektryczny przepływa tylko okresowo.
W przypadku wychylenia któregokolwiek

z wirników silniczków selsynowych następuje kie¬
runkowy przepływ prądu pomiędzy silniczkami
selsynowymi, który następnie jest rozdzielany na
prostownikach i odpowiednio wzmocniony, urucha¬
mia przekaźniki sterujące dopływem prądu o od¬
powiednim napięciu do zaworów elektro-hydrau-
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licznych. W ten sposób impulsy elektryczne zostają
zamienione na impulsy cieszy napędowej pod ciś¬
nieniem, korygujące położenie ramion narzucarki
w stosunku do ramion nadajnika. Impulsy hydrau¬
liczne doprowadzają ramiona narzucarki do położe¬
nia takiego, że prąd pomiędzy sprężonymi wirnicz-
kami silniczków selsynowych nie będzie płynął, to
znaczy, że ruchy ramion narzucarki nadążają za
ruchami ramion nadajnika sterującego.

♦ >. ^Dalsze cechy znamienne urządzenia elektro-hy-
draulicznego do zdalnego i kopiowego sterowania
głowicą narzucarki według wynalazku wynikają
z użytkowego opisu jego wykonania.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przy¬
kładzie wykonania na rysunku, na którym fig. 1 —

przedstawia natiajtrik wjprzekroju wzdłuż linii
A-A na fig. 4, figi i — przekrój poprzeczny

wyłącznika ruchu ramion narzucarki wzdłuż linii
B-B na iig. l^Mg^Ą 7-* widok z góry ramion nadaj-
nikajw przekrój u*wzdłuż linii C-C na fig. 9, fig. 4 —
widfe bó*dzny^TR[T!alfiikk w kierunku strzałki „W
na fig. 1 i przekrój przez środek ekranu sterowni¬
czego, fig. 5 — przekrój wzdłuż linii D-D na fig. 1
stabilizatora prędkości najadnika, fig. 6 — przekrój
poziomy stabilizatora prędkości wzdłuż linii E-E na
fig. 5, fig. 7 — przekrój podłużny dławika prędkości
wzdłuż linii F-F- na fig. 1, fig. 8 — przekrój pozio¬
my dźwigni poruszającej amortyzatorem prędkości
wzdłuż linii G-G na fig. 7, fig. 9 — przekrój ra¬
mion nadajnika wzdłuż linii H-H na fig. 1, fig. 10 —
przekrój lampki wskaźnikowej ruchu ramion wzdłuż
linii J-J na fig. 4, fig. 11 — przekrój drążka ste¬
rowniczego wzdłuż linii K-K na fig. 1, fig. 12 —
ogólny schemat elektro-hydrauliczny.

Urządzenie sterownicze według wynalzku składa
się z następujących zespołów: z dwóch zawór elek¬
trohydraulicznych sterujących kierunkami ruchu
ramion, z dwóch układów każdy po dwa silniczki
selsynowe sprzężone ze sobą oraz poprzez prostow¬
nik i wzmacniacz sprzężone z odpowiednim zawo¬
rem elektro-hydraulicznym oraz z nadajnika prze¬
kazującego implsy na wirniki rozkazujących silnicz¬
ków selsynowych znajdujących się w układzie dru¬
gim. Nieuwidocznione na rysunku znane zawory
elektro-hydrauliczne zaopatrzone są w dwa elektro¬
magnesy, umożliwiające zmianę kierunku cieczy
przez zawór.

Zespół nadajnika składa się z drążka sterowni¬
czego 1 zaopatrzonego w pierścień la z występem
Ib i osadzonego obrotowo na osi 2, z obejmy 3 za¬
kończonej po obydwu stronach półosiami 3a i 3b
ułożyskowanymi w korpusie 6 oraz kabłąka 4 z pół¬
osiami 4a i 4b prostopadłymi do półosi 3a i 3b rów¬
nież ułożyskowanymi w korpusie 6. Półośki 3a i 4a
zaopatrzone są w pierścienie izolacyjne 5 zawiera¬
jące styki elektryczne 5a połączone nieuwidocznio-
nym przełącznikiem dwupozycyjnym z elektromag¬
nesami zaworów elektro-hydraulicznych sterujących
kierunkiem ruchu obydwu ramion narzucarki. Pół¬
ośki 3b i 4b połączone są dźwignią dwuramienną 7
z nurnikami 8 dławików prędkości 9 oraz sprzęgłem
kłowym 10 z osią stabilizatora prędkości 11. W wy¬
stępie Ib ułożyskowany jest suwliwie trzpień 12 za¬
opatrzony na końcu w przegub kulisty 13.

W korpusie 6 zamocowany jest wahliwie korpus

14 z silniczkiem selsynowym 15 na osi 16 w korpu¬
sie 14 zamocowane jest również ramię 17 wraz z sil¬
niczkiem selsynowym 18. Ramię 17 jest połączone
obrotowo przegubem osiowym 19 z ramieniem 20,
które przegubem kulistym 13 łączy się z drążkiem
sterowniczym 1. Długości ramion nadajnika 20 i 17
są proporcjonalnie pomniejszonymi długościami ra¬
mion narzucarki. Do drążka sterowniczego 1 przy¬
mocowana jest wahliwie oś 21 na której zamocowa¬
na jest przegubowo w oprawie 22 żarówka 23 lub
inna lampka elektryczna dająca punkt świetlny wo¬
dzony po kopiale umieszczonym na przeźroczystym
ekranie 24 nadajnika. Żarówka 23 jest stale docis¬
kana do ekranu 24 sprężyna 25 poprzez oś 21 i opra¬
wę 22. Do końców półosiek 3b i 4b zamocowane są
poprzez dźwignię dwuramienną 7 dławiki prędkości
9 które mają za zadanie nie dopuścić do przekro¬
czenia dopuszczalnej prędkości ruchu drążka ste¬
rowniczego 1. Do półosiek 3b i 4b poprzez sprzęgło
kłowe 10 zamocowana jest oś 2b stabilizatora pręd¬
kości 11. Zadaniem stabilizatora 11 jest utrzymanie
dopuszczalnej prędkości wodzenia głowicą narzu¬
carki.

Stabilizator prędkości 11 składa się z nieuwidocz-
nionego na rysunku źródła napędu o stałej ilości
obrotów, które napędza przekładnie ębatą stożko¬
wą 27 napędzającą dwie przekładn zębate walco¬
we 28 i 29 swobodnie obracające si la osi 26. Prze¬
kładnie zębate walcowe 28 i 29 wyposażone w do¬
datkowe uzębienie przeznaczone dla zapadek 30 któ¬
re przy przekroczeniu dopuszczalnej prędkości ru¬
chu drążka sterowniczego 1 powoduje ograniczenie
tej prędkości przez połączenie drążka sterownicze¬
go 1 ze źródłem napędu stabilizatora, spełniającego
w tym przypadku funkcję hamulca ruchu drążka
sterowniczego 1. Ruch drążka sterowniczego 1 w
kierunku I lub II powoduje wychylenie wirnika
silniczka selsynowego 18 z jego dotychczasowego
położenia, co powoduje jego rozsynchronizowanie
w stosunku ido wirnika silniczka selsynowego 31.
sprzężonego z osią obrotu małego ramienia narzu¬
carki. Pomiędzy wirnikiem silniczków selsynowych
18 i 31 następuje kierunkowy przepływ prądu, któ¬
ry zostaje przez prostownik 32a lub 32b skierowany
do wzmacniacza 33, a następnie po wzmocnieniu
do przekaźnika 34 uruchamiającego odpowiednią
stronę zaworu elektrohydraulicznego 35.

Zawór 35 podaje dostarczoną mu przez pompę
ciecz pod ciśnieniem na odpowiednią stronę cylin¬
dra hydraulicznego 36 poruszającego małym ramie¬
niem narzucarki, ruch odbywa się tak długo jak
długo pomiędzy wirniczkami silniczków selsyno¬
wych 18 i 31 przepływa prąd, to jest do czasu do¬
póki małe ramię narzucarki nie zajmie żądanego
położenia. Skierowanie drążka sterowniczego 1
w kierunku III lub TV powoduje w sposób opisa¬
ny dla małego ramienia przemieszczenie w żądane
położenie dużego ramienia narzucarki. Urządzenie
może być stosowane do każdej narzucarki masy
formierskiej sterowanej hydraulicznie, nadajnik
urządzenia umieszcza się w zasadzie na pulpicie
sterowniczym.

Zastrzeżenia patentowe

1. Urządzenie elektro-hydrauliczne do zdalnego
65 i kopiowego sterowania głowicą narzucarki for-
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mierskiej, znamienne tym, że posiada nadajnik
elektromechaniczny przeznaczony do sterowa¬
nia głowicą według kopiału który wyposażony
jest w drążek sterowniczy (1) sprzężony prze¬
gubem (13) z ramionami (20) i (17) stanowiący¬
mi proporcjonalne pomniejszenie ramion narzu-
'carki, połączonych ze sobą wahliwie przy pomo¬
cy osi (19) i połączonych z wirniczkami silnicz-
ków selsynowych (18) i (15).

2. Urządzenie według zastrz. 1, znamienne tym, że
•nadajnik wyposażony jest w źródło światła (23)
sprzężone z drążkiem sterowniczym (1) dające
punkt świetlny określający na ekranie (24) poło¬
żenie głowicy nad skrzynką formierską.

3. Urządzenie według zastrz. 1 i 2, znamienne tym,
że drążek sterowniczy (1) zaopatrzony jest w dwa
kierunkowe stabilizatory prędkości (11) umożli¬
wiające użycie silników elektrycznych jako ha-

4.

6

mulców, przy czym stabilizatory prędkości (11)
składają się z przekładni zębatych stożkowych
(27) napędzających przekładnie zębate walcowa¬
ne (28) i (29) swobodnie obracające się na osi
(26), wyposażone w dodatkowe uzębienie prze¬
znaczone dla zapadki (30).
Urządzenie według zastrz. 1 — 3, znamienne
tym, że posiada układ sterowniczy składający się
z silniczków selsynowych (31) i (31a) oraz (31b)
i (31c) przez które przepływa p$ącl kierunkowy,
rozdzielany na prostownikach (32a) i (32b) oraz
(32c) i (32d), który po przejściu przez wzmacnia¬
cze (33) i (33a) uruchamia przekaźnik (34) i (34a)
sterujący dopływem prądu o odpowiednim na¬
pięciu do zaworów elektro-hydraulicznych (35)
(35a) dostarczających ciecz pod ciśnieniem do
cylindrów (36) i (36a) sterujących ramionami na-
rzucarki.
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