Mechanizmy funkcjonalne



e Mechanizmy funkcjonalne stuzg do zmiany
ruchu prostoliniowego lub obrotowego

czlonu czynnego na okreslony ruch cztonu
biernego
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Mechanizm Korbowy

 Mechanizm Korbowy zmienia ruch obrotowy na
lintowy zwrotny ( lub odwrotnie ). Sktada si¢ on z
korby 1, potagczonej przegubem A z korbowodem
2. Korbowod jest zwigzany przegubem B z
wodzikiem 3. Podczas obrotu korby ( wokot osi 0)
wodzik przemieszcza si¢ liniowo w prowadnicach.
Maksymalne przemieszczenie xmax Wodzika ( od
punktu C do D ) odpowiada obrotow1 korby o kat
180° (potozeniom przegubu A w punktach Ac |
Ab. Dalszy obroét korby o kat 180° powoduje
powrot wodzika do punktu C. Przy stalej
predkosci katowej o korby predkos¢ liniowa v
wodzika jest zmienna. Jest ona rowna zeru w
potozeniach C 1 D, w ktorych nastepuje zmiana
Kierunku ruchu wodzika.



Rys. 2.106. Mechanizm
korbowy

| — korba, 2 — Korbo-
wod, 3 = wodzik




Mechanizm jarzmowy

e Mechanizm jarzmowy zmienia ruch obrotowy na
obrotowy zwrotny ( wahadlowy ) . Sklada si¢ z
korby 1 z wodzikiem 3 oraz jarzma 2. Podczas
obrotu korby ( wokot os1 0 ) wodzik przesuwa sie
w prowadnicy jarzma, powodujac jego obrot (
wokot os1 0 ). Maksymalne wychylenie jarzma jest
okreslone katem Bmax ( Wyznaczonymi przez
punkty, w ktorych oS jarzma jest styczna do
okregu, jaki zatacza os wodzika). Wartosc tego
kata jest zalezna od stosunku wymiarow a1 b.
Przy statej predkosci katowej w1 korby predkosc
katowa 2 jarzma jest zmienna. Jest rowna zeru
w polozeniach okreslonych przez kat Bmax



Rys. 2.107. Mechanizm jarzmowy
I — korba, 2 — jarzmo, 3 — wodzik



Mechanizm drazkowy

e Mechanizm dragzkowy sktada si¢ z dwoch drazkow
1 12, umocowanych na stale do obracajacych si¢
watkow 3 14. Podczas obrotu watka 3 o kat a
nastepuje, na skutek wspotpracy drazkow 1 1 2,
obrot watka 4 o kat B . Dzi¢ki dziataniu sprezyny
5 drgzki 12 stale stykaja sie ze sobg. Moment
sprezyny 5 musi by¢ tak dobrany, aby podczas
obrotu watka 3 w kierunku przeciwnym mogt
pokonac opory ruchu 1 obigzenie czionu
nape¢dzanego. Przy satlej predkosci kagtowej m1
watka 3 predkosc katowa w2 walka 4 jest zmienna.



Rys. 2.108. Mechanizm drazkowy
1, 2 — drazki, 3, 4 — walki,
5 — sprezyna .
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Mechanizmy srubowe proste

e Mechanizm srubowy prosty sktada si¢ ze sruby 1
(utozyskowanej w korpusie 2) oraz z nakretki 3 —
z gwintami o takiej samej podzialce P. Jednemu
obrotow1 Sruby odpowiada przemieszczenie
lintowe nakretki o wartosci P (obrot nakretki jest
niemozliwy, gdyz jej dolny koniec wspotpracuje z
wyclieciem w korpusie).
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Mechanizm r6znicowy

W mechanizmie sSrubowym sruba 1 ma dwa
gwinty o roznych podziatkach P11 P2,
wspoOtpracujace odpowiednio z gwintami w
korpusie 2 1 nakretce 3. Jednemu obrotowi sruby
odpowiada przemieszczenie lintowe nakretki
roéwne réznicy podziatek ( P1-P2)
wspotpracujacych elementow gwintowych. Gdyby
sruba 1 na jednej czesci miata gwint lewy, a na
drugiej — prawy, przemieszczenie nakretki
odpowiadajace jednemu obrotowi sruby
wynositoby ( P1+ P2)



Rys. 2.110. Mechanizm $rubowy: a) prosty; b) réznicowy
I — §ruba, 2 — korpus, 3 — nakretka

b)
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Mechanizmy ruchu
przerywanego

W mechanizmach o ruchu przerywanym
jednemu obrotow1 cztonu czynnego
odpowiada okreslony skok cztonu biernego,
tzn. jego obrot o okreslony kat



Mechanizm maltanski

e Mechanizm maltanski stuzy do przeksztatcania
jednostajnego ruchu obrotowego cztonu
nap¢dzajacego w ruch obrotowy okresowo
przerywany czlonu nape¢dzanego. Cztonem
nape¢dzajgcym jest tarcza z czopem, a cztonem
nap¢dzanym element o ksztalcie krzyza
maltanskiego. Podczas obrotu waltka czynnego 1
czop 2 wchodzae w wycigcie krzyza 3 powoduje
jego obrot o kat zalezny od liczby z wyciec. Po
WYJsclu czopa z wycieclia krzyz maltanski
pozostaje w spoczynku az do chwili wejscia czopa
W nastepne wyciecie.



Rys. 2.111. Mechanizm krzy-
za maltaiskiego: a) poczg-
tek ruchu czlonu biernego;
h) spoczynek cztonu biernego
| — walek, 2 — czop,
3 — krzy? maltadski, /.../V
— Wyciecia



Mechanizm dziesigtkujacy

Mechanizm dziesigtkujacy sktada sie z kotka
czynnego 1 z dwoma wystepami 2, kotka biernego 3
z kotkami 4 oraz z¢bnika dziesiatkujacego 35,
ktorego zeby ( na przemian waskie W 1 szerokie S)
wspolpracujg z kotkami 4. Podczas obrotu kotka 1
dwa sgsiednie szerokie zeby zebnika 5 opierajg sie
na obwodzie kotka 1 1 z¢bnik pozostaje w
spoczynku uniemozliwiajac obrot kotka 3. Obrot
zebnika zaczyna si¢ w chwili rozpoczecia
wspolpracy wystepow 2 z zebami z¢bnika. Jeden z
wystepOow naciska na zgb waski, a nastepnie drugi —
na szeroki. W ten sposob z¢bnik obracajac si¢ o kat
odpowiadajgcy dwom zebom powoduje obrot kotka
3. Kotko 3 ma 20 kotkow. Dlatego jednemu
obrotow1 kotka 1 odpowiada obrot kotka 3 o 1/10
kata pelnego



Rys. 2.112. Mechanizm dziesigtkujacy: a) schemat konstrukcji; b) kolejne fazy dziesiatkowania
! — kotko czynne, 2 — wystepy, 3 — kétko bierne, 4 — kotek, 5 — zebnik, W — zab waski, S — zab
szeroki
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