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Przedmiotem niniejszego opisu jest
przekładnia, służąca do przekształcenia
jednostajnego ruchu obrotowego jakiego¬
kolwiek kondensatora zmiennego o płyt¬
kach półkolistych na ruch niejednostajny,
którego zmiany byłyby proporcjonalne do
zmian długości fali elektromagnetycznej
(zasada tak zwanych kondensatorów ner¬
kowych).

Obecnie radjotechnika posiada podob¬
nie działającą przekładnię wyrobu szwedz¬
kiej fabryki p. f. „Baltic", Przekładnia ta
składa się z dwóch mimośrodów zębatych
a kształcieiślimakowatym, z których jeden
jest osadzony nieruchoma na osi rotoru,
zaś drugi na osi demultiplikatora. Jest to
układ lstały, idealny, wykazujący w prak¬
tyce zawsze pewne odchylenia charakte¬
rystyki kondensatora od linji prostej.

Wskazówka w rzeczonej przekładni jest
osadzona nieruchomo na osi rotoru, na
skutek czego przesuwanie się jej po od¬
powiedniej skali nie odbywa się propor¬
cjonalnie do/zmian długości fali, lecz wy¬
kazuje poprostu kątowe zmiany obrotu ro¬
toru.

Przekładnia niniejszego wynalazku jest
przedewszystkiem prostsza pod względem
konstrukcyjnym: nie zawiera bowiem żad¬
nych mimośrodów zębatych, lecz działa na
zasadzie urządzenia poślizgowego, wsku¬
tek czego jej wykonanie jest znacznie
prostsze i tańsze. Następnie usuwa ona te
niedogodności, ijakie się nastręczają przy
użyciu przekładni „Baltic-Micro", a to z
powodów następujących: 1) W konstrukcji
niniejszej przekładni uwzględniona jest
pojemność martwa kondensatora, co po-



zwalgt na zbudowanie nie jednego idealne¬
go, lecz kilku zasadniczych typów prze¬
kładni, przystosowanych do różnych stop¬
ni czułości kondensatora. -,. \

2) Może ona być z łatwością przez
każdego wymieniana, tak, że w każdym
poszczególnym przypadku można a /poste¬
riori dobrać najodpowiedniejszy typ prze*
kładni,

3) Dzięki użyciu specjalnych uszczel¬
niających wałeczków, nakładanych w fra¬
zie potrzeby na oś rotoru, przekładnię
można zastosować literalnie do każdego
kondensatora 'bez względu na grubość je¬
go osi. (Przekładnia „Baltic-Micro" przy¬
stosowana jest tylko do kondensatorów,
wyrabianych przez tę firmę),

4) Wskazówka jest osadzona, względ¬
nie sprzężona z osią nie rotoru, lecz de¬
multiplikatora, na skutek czego wskazania
na skali przyrządu zmieniają się równo¬
miernie i proporcjonalnie do zmian długo¬
ści fali. ;

Przekładnia składa się z części nastę¬
pujących: 1) z tarczy zewnętrznej (fig. 1
i fig. 2), zaopatrzonej w skalę półkolistą
podzieloną na 100 albo 180 podziałek, oraz
wskazówkę W lub W, określającą kąt ob¬
rotu demultiplikatora. Na tejże tarczy u-
mieszczona jest gałka gr służąca do obra¬
cania demultiplikatora, *

Wskazówkę czyli strzałkę umieszcza¬
my bądź bezpośrednio i nieruchomo na osi
o, bądź też Juźno na panewce c i wtedy
łączymy ją przy pomocy przekładni do¬
datkowej, złożonej z dwóch kółek zęba¬
tych (jak wskazówkę w zegarku) z osią o;
ruch wskazówki uzależniamy w ten spo¬
sób od obrotu kółka h demultiplikatora,
zaś przez odpowiedni dobór kółek zęba¬
tych, nieuwidocznionych na rysunku, mo¬
żemy zwiększyć zakres obrotu wskazówki
do 300°, a (nawet więcej. Ułatwia to póź¬
niejsze skalowanie kondensatora, ponieważ
podziałki na skali będą znacznie większe
(fig, 1 i fig, 2),

2] Z panewki c, umieszczonej w środ¬
ku tarczy, do której wkładamy \ zamoco-
wujemy przy pomocy śrubki oś rotoru.

Średnica panewki przystosowana *jest
do najgrubszych osi, znajdujących się o-
becnie w handlu kondensatorów; przy sto¬
sowaniu przekładni do kondensatora o
cieńszej osi, uszczelniamy tę oś w panew¬
ce zapomocą odpowiedniego wałeczka me¬
talowego i przykręcamy tę samą śrubkę,
która, przenikając przeborowaną ściankę
wałeczka, unieruchotnia w panewce oś ro¬
toru.

3) Z demultiplikatora, umieszczonego z
drugiej strony tarczy (fig. 3) i składające¬
go się z dwóch kółek zębatych albo cier¬
nych h i k, z których większe h osa¬
dzone jest na osi o, położofiej mi-
mośrodowo względem panewki c; zaś
mniejsze k, obracane bezpośrednio za¬
pomocą gałki zewnętrznej g, służy do pre¬
cyzyjnego obracania kółka h. Kółko h za¬
opatrzone jest w otwór półkolisty d, obej¬
mujący panewkę c i pozwalający swo¬
bodnie obracać się kółku 7z.

4) Z płytki metalowej q (fig. 4), stano¬
wiącej istotną część przekładni. Płytka ta
zaopatrzona jest w dwa igłworyr jeden
okrągły służący do zaklinowania płytki na
panewce c, zaś drugi krzywolihjowy /, któ¬
rego sposób wykonania podano pdniżej,
połączony jest zapomocą śrubki s z kół¬
kiem h demultiplikatora. Śrubka ta czyli
ślizgaćz może się swobodnie5 przesuwać
wzdłuż szpary /, zwanej kierownicą i prze¬
nosić w ten sposób ruch kółka h na panew¬
kę c, a więc i na oś rotoru, modyfikując
równocześnie w odpowiedni sposób pręd¬
kość obrotu rotoru.

Działanie przyrządu wyjaśnia schema¬
tyczny rysunek (fig. 5); w początkowem
położeniu podstawa kierownicy es Oraz
początkowy promień demultiplikatora qs
posiadają ten sam kierunek, Jeżeli obró¬
cimy większe kółko h demultiplikatora \o
kąt cp od pierwotnego położenia, wtedy po-
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czątkowy promień: demultiplikatora znaj¬
dzie się w położeniu os; śrubka s, przesu¬
nąwszy się wzdłuż kierownicy do punktu
Sj, pociągnie za sobą płytkę przekładni
tak, że podstawa kierownicy będzie teraz
miała kierunek cm, tworzący z kierun¬
kiem poprzednim kąt W. O takiż kąt ob¬
róci się rotor kondensatora. Ażeby ustalić
kształt kierownicy, musimy znaleźć jej
równanie w spółrzędnych biegunowych. W
tym celu przyjmiemy za oś biegunową
podstawę kierownicy es, względnie cm,
długość promienia os lub os^ oznaczamy
przez a* odległość co przez 6, promień wo¬
dzący krzywej es — przez p, wreszcie
kąt mcSi — przez ft. Z trójkąta cosi
znajdujemy:

oraz

P = ]/a2 + b2-\-2 ab cos <f . . . (2).
Równania 1 i 2 zawierają aż 4

zmienne wielkości: p, fr, W, <p; ażeby z
równań tych można było określić kształt
kierownicy, należy przedtem ustalić za¬
leżność pomiędzy kątami <p i W. ■ Pozosta¬
wiając kąt <p jako parametr zmienny do¬
wolny, zauważymy, że kąt W jest kątem
obrotu rotoru, a więc zależy on od po¬
jemności czynnej kondensatora:

C = Cmax ' —?—
180°

Natomiast kąt <p, jako kąt obrotu de¬
multiplikatora, powinien być funkcją linjo-
wą długości fali X (w metrach), wyraża¬
jącej się, jak wiadomo, przez wzór Thom¬
sona :

2tt  

gdzie L = spółczynnikowi samoindukcji
obwodu drgającego, C = pojemności
czynnej oraz Co = pojemności martwej
kondensatora (wszystko wyrażone w cen¬
tymetrach). Ażeby wspomniana zależność

.lmjowa była zachowaną, musi być speł¬
niony warunek:

1 + p 180°l H^ H 180U,
gdzie p jest wskaźnikiem czułości konden¬
satora ;

X max r Co -\- Cmax
będzie' wtedy:

■"*■ = *o +Y>- max — Xo;. -*-.";
> loi)

Porównywując ze sobą obydwa wzory
na pojemność C, otrzymamy z łatwością
bezpośrednią zależność pomiędzy <p i V
a mianowicie:

*•= TT? [2"+"-<>>M ■■«>■
W ten sposób uzależniamy wartość ką¬

ta W (a więc i wartość #, czyli kształt
kierownicy) od wskaźnika czułości p. Po¬
nieważ pojemność martwa kondensatora
waha się przeciętnie od 5% do 10% jego
pojemności maksymalnej, przeto prze¬
ciętne wartości wskaźnika p będą za¬
warte pomiędzy Yis i Ys\ wartości te
uwzględnione zostały w teoretycznem ze¬
stawieniu różnych kształtów kierownicy,
uwidocznionych w znaczniejszem powięk¬
szeniu na fig, 6; oprócz krzywych prak¬
tycznych przy p = yś, Y±% Ys i xh umie¬
szczono tam jeszcze dwie krzywe idealne
graniczne, odpowiadające: p = 0 i p = 1.
Zależność pomiędzy a i b ustaliliśmy w po¬
danych przykładach, jako a = 2b, (za¬
leżność ta jednak w praktycznem zastoso¬
waniu może być dowolnie zmieniana, nie
stanowi ona bowiem żadnej istotnej cechy
wynalazku).

Zastrzeżenia patentowe,

1. Przekładnia modyfikująca ruch ob¬
rotowy kondensatorów zmiennych o płyt-
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kach półkolistych na ruch obrotowy, będą¬
cy w zależności linjowej od długości fali
elektromagnetycznej, znamienna tern, że
transpozycja ruchu odbywa się zapomocą
swobodnego ślizgania śrubki s, umieszczo¬
nej toa kółku demultiplikatora (h), wzdłuż
wykroju krzywolinjowego ff), wyciętego w
specjalnej płytce (q), połączonej nierucho¬
mo z osią rotoru fc), przyczem kształt
krzywej kierownicy (f) zależy bd stopnia
czułości kondensatora0(fig. 6), co pozwala
na dokładniejsze dopasowanie przekładni
do dowolnego kondensatora, wskazówka
zaś umieszcza się na osi demultiplikatora

fo), złożonego z dwóch kółek zębatych
lub ciernych (fig, 2, 3, 4).

2, Odmiana przekładni według zastrz,
1, znamienna tern, że wskazówkę umie¬
szcza się luźno na panewce rotoru fe),
sprzęgając ją zapomocą dodatkowej prze¬
kładni zębatej (jak w zegarku), z osią fo)
demultiplikatora, co pozwala wyzyskać na
skalę przyrządu prawie cały obwód (oko¬
ło 300°) zewnętrznej tarczy, a więc umożli¬
wia dokładniejsze skalowanie aparatu po¬
dług długości odbieranej fali (fig, 1),

Stanisław Guzel.
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