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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest przektadnia redukcyjna ze zmiennym kierunkiem obrotéw watéw
wyjsciowych, z mozliwoscig pomiaru momentu obrotowego, zwlaszcza do napedu walcarek.

Dotychczas znane sag réznego rodzaju przekfadnie zebate zmniejszajace liczbe obrotow na
watku wyjsciowym w stosunku do obrotéw na watku wejsciowym, ktére w potaczeniu z silnikami elek-
trycznymi dajg motoreduktory. Szczegodtowo przekiadnie zebate opisane sg w literaturze Ocheduszko K.
.Kota zebate. Wykonanie i montaz” Tom. 2. Wydawnictwo Naukowo — Techniczne, Warszawa 2009 r.
Jak podaje literatura, przektadnia zebata utworzona jest ze wspétpracujacych ze sobg kot zebatych.
Przektadnie zebate dzielg sie na czotowe i Srubowe. Wsrdd przektadni zebatych czotowych rozréznia
sie: walcowe — rownolegte, ktdre dzieli sie na: Srubowe, strzatkowe i daszkowe oraz przektadnie stoz-
kowe — katowe, ktdre dzielg sie w zaleznosci od ksztaltu zeba na: proste, Srubowe i tukowe.

Obecnie stosowane przektadnie redukcyjne posiadajg rézng konstrukcje, ktéra najczesciej uza-
lezniona jest od ich przeznaczenia. Natomiast zasada dziatania wiekszosci urzadzen tego typu jest
identyczna i polega na przeniesieniu ruchu i momentu obrotowego z jednego watu na drugi, w wyniku
zazebienia sie kota zebatego czynnego z kotem zebatym biernym. Przy czym w przektadniach reduk-
cyjnych predkos¢ obrotowa na wyjsciu jest mniejsza od predkosci obrotowej na wejsciu, natomiast
moment obrotowy na wyjsciu jest wiekszy od momentu obrotowego na wejsciu. Przyktadowe rozwig-
zania konstrukcyjne przektadni redukcyjnych opisano w literaturze Kurmaz L., W. ,Projektowanie
z podstaw konstrukcji maszyn” Wydawnictwo Politechniki Swigtokrzyskiej, Kielce 1995 r. Cecha cha-
rakterystyczng przedstawionych w ksigzce rozwigzan konstrukcyjnych jest to, ze posiadajg one jeden
wat wyjsciowy z przektadni oraz niezmienny kierunek obrotéw. Wymusza to niejednokrotnie koniecz-
no$¢ stosowania dodatkowych przektadni rozdzielajgcych obroty na dwa watki.

Znane sa réwniez przekiadnie zebate, wykorzystywane do napedu walcarek. Szczegétowo kon-
strukcje i rodzaje przekiadni, wspoipracujacych z walcarkami opisano w ksigzce autorstwa Dobrucki W.
,Podstawy konstrukcji i eksploatacji walcowni”. Wydawnictwo Slask, Katowice 1973. Najczesciej klatki
walcéw roboczych walcarek napedza sie silnikami elektrycznymi za posrednictwem kilku przektadni
zebatych, gdzie kazda z zastosowanych w tancuchu napedowym przektadni petni inng funkcje. Autor
w ksigzce ,Podstawy konstrukcji i eksploatacji walcowni” klasyfikuje przektadnie zebate uzywane
w napedach gtéwnych walcarek na cztery podstawowe grupy, w zaleznosci od ich przeznaczenia.
Pierwsza grupa obejmuje przektadnie zebate — klatki walcow zebatych, ktére stuzg do rozdzielania
momentu obrotowego, generowanego przez silnik na wszystkie napedzane walce klatki roboczej wal-
carki. W takich przektadniach stosunki obrotéw wspdtpracujgcych walcéw zebatych jednej klatki sg
niemal zawsze réwne jednosci, za$ kierunki obrotéw tych walcéw sg wzajemnie przeciwne lub wza-
jemnie zgodne. Druga grupa przekfadni opisanych w ksigzce obejmuje przektadnie redukcyjne, stuza-
ce do zmniejszania liczby obrotoéw przekazywanych przez silnik do predkos$ci obrotowej walcéw robo-
czych. Sg to typowe przektadnie zebate redukcyjne, za posrednictwem ktérych zwielokrotniony mo-
ment obrotowy przekazywany jest z silnika elektrycznego do klatki walcéw zebatych, rozdzielajgcych
obroty na waty robocze walcarki. Trzecia grupa przektadni obejmuje specjalne przektadnie zebate,
ktére stuzg do napedu walcarek ciggtych. W tego typu przektadniach momenty i obroty sg przekazy-
wane z pojedynczego watu napedowego na szereg watéw biernych. Pomiedzy watem napedowym,
a poszczegolnymi watami biernymi sg zachowane rézne wartosci przetozen. Uzyskuje sie w ten spo-
séb stopniowanie liczby obrotéw w kolejnych klatkach roboczych danej walcarki ciagtej. Czwarta gru-
pa przekfadni zebatych stuzy do zmiany ptaszczyzny podzialu momentu obrotowego. Sg one wyko-
rzystywane do napedu walcéw pionowych lub walcéw o osiach skosnych oraz do napedu walcarek
0 specjalnym przeznaczeniu. Najczesciej sg to wielostopniowe przektadnie zebate, w ktérych jeden ze
stopni jest zebatg przektadnig katowa.

Znane sg rowniez przektadnie zebate, wykorzystywane do napedu walcarek kuzniczych, ktére
stanowig integralny zespét maszyny — walcarki. Szczegé6towo tego typu walcarki opisano w ksigzce
autorstwa Lipski J. ,Walcowanie kuznicze”. Wydawnictwo Naukowo — Techniczne, Warszawa 1987.
Przedstawione w ksigzce walcarki z uwagi na kuznicze zastosowanie posiadajg wbudowang w jeden
ze stojakéw przektadnie redukcyjno — rozdzielajaca ktéra redukuje obroty i jednoczesnie rozdziela
moment obrotowy na waty robocze urzadzenia. Przy czym stopien przektadni, ktéry rozdziela momen-
ty na waty robocze walcarki, wykonany jest jako jednostopniowa przektadnia zebata z kotami zebatymi
osadzonymi bezpo$rednio na zewnetrznych czopach walcéw roboczych. Dlatego tez z uwagi na ko-
niecznos¢ zmiany odlegtosci osi jednego z watdéw roboczych walcarki, zazebione ze sobg kota zebate
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przektadni rozdzielajgcej posiadajg wysokie uzebienie, ktére umozliwia niewielka zmiane odlegtosci
osi w wyniku zmiany luzu wierzchotkowego w zazebionych kotach. Takie rozwigzanie wptywa nieko-
rzystnie na kinematyke zazebienia i trwato$¢ przekiadni. Tego typu walcarki budowane sg jako
wzdtuzne lub poprzeczne. Przy wersji wzdtuznej przekfadnia redukcyjno — rozdzielajgca napedza dwa
walce robocze w przeciwnych do siebie kierunkach, natomiast przy wersji poprzecznej walce robocze
walcarki napedzane sg w zgodnym kierunku, przy czym nie spotyka sie tego typu walcarek o zmien-
nym kierunku obrotéw, tak aby jedno urzadzenie pefnito funkcje walcarki wzdtuznej lub poprzeczne;j.

Z polskiego patentu nr PL 215 512 znana jest dwuwalcowa klatka walcownicza, zwtaszcza do
walcowania poprzecznego, wzdtluznego oraz dzielenia bezodpadowego, w ktérej w zaleznosci od
ustawionego cyklu pracy, waty robocze obracajg sie w zgodnym kierunku lub w przeciwnym kierunku.
Taka kinematyka ruchu walcéow wymusza koniecznos¢ stosowania specjalnych przektadni redukcyjno-
-rozdzielajacych, w ktérych istnieje mozliwos¢ zmiany kierunku obrotéw jednego z walcéw roboczych.
Typowe rozwigzania przektadni zebatych, ktére wykorzystywane sg do napedu walcarek nie zapew-
niajg takiej kinematyki ruchu, co wigze sie z koniecznoscig zastosowania przynajmniej dwoch lub
trzech przektadni zebatych, ktére umozliwig zredukowanie obrotéw watu silnika napedowego, a na-
stepnie podziat momentu obrotowego na dwa walce robocze. Przy czym w jednej z przektadni rozdziela-
jacej podziat momentu i obrotdéw odbywatby sie w zgodnym kierunku, natomiast w drugiej w prze-
ciwnym kierunku.

Istotg przektadni redukcyjnej ze zmiennym kierunkiem obrotow watéw wyjsciowych, z mozliwo-
Scig pomiaru momentu obrotowego, zwtaszcza do napedu walcarek sktadajacej sie z silnika elektrycz-
nego dwubiegowego, watdw napedowych, két zebatych, tozysk tocznych, tulei slizgowych, czujnika
momentu obrotowego, sprzegta elektromagnetycznego, hamulca elektromagnetycznego oraz prze-
ktadni pasowej jest to, ze na ptycie dolnej posadowione sg trzy ptyty (wsporcze, potaczone od gory
ptyta spinajaca, natomiast z przodu potaczone ptyta przedniag a z tytu, ptyta tylna, przy czym w ptytach
wsporczych wykonane sg gniazda, w ktérych osadzone sa tozyska watéw oraz tuleje slizgowe, zas na
ptycie spinajacej przymocowana jest rama przesuwna, na ktérej zamocowany jest dwubiegowy silnik
elektryczny, na czopie ktérego umieszczone jest koto pasowe, potgczone z kotem zamachowym za
pomoca przektadni pasowej, za$ koto zamachowe osadzone jest obrotowo w tozyskach tocznych na
wale napedowym i potgczone z nim za pomocg sprzegta elektromagnetycznego, natomiast wat nape-
dowy podparty jest w fozyskach, przy czym w srodkowej czesci watu napedowego osadzone jest koto
zebate czynne zazebione z kotem zebatym biernym pierwszego stopnia, osadzonym na wale posred-
nim pierwszego stopnia, podpartym w tozyskach i tocznych, natomiast na wysiegowym czopie watu
posredniego pierwszego stopnia osadzone jest koto zebate czynne drugiego stopnia, ktére zazebione
jest z kotem zebatym biernym drugiego stopnia, ktére jest osadzone w $rodkowej czesci watu posred-
niego drugiego stopnia, podpartego w tozyskach tocznych, zas na wysiegowym czopie watu posred-
niego drugiego stopnia znajduje sie koto zebate czynne trzeciego stopnia, zazebione z kotem zebatym
statym oraz z kotem zebatym obrotowym, ktére jest osadzone obrotowo na wale wyjsciowym, dolnym,
ktory jest tozyskowany w tulejach slizgowych, natomiast od strony czopa zewnetrznego watu wyjscio-
wego, dolnego osadzone jest obrotowo koto zebate zmiany kierunku obrotéw, przy czym koto zebate
obrotowe i koto zebate zmiany kierunku obrotéw tozyskowane sg w tulejach slizgowych, zas koto ze-
bate, state osadzone jest na wale wyjsciowym, gérnym, ktory tozyskowany jest w tulejach slizgowych,
przy czym od strony czopa zewnetrznego watu wyjsciowym, gérnego osadzone jest koto zebate state,
zmiany kierunku obrotéw zazebione z kotem zebatym zmiany kierunku obrotéw, natomiast na wale
wyjsciowym, dolnym, miedzy kotem zebatym zmiany kierunku obrotéw, a kotem zebatym obrotowym
znajduje sie przesuwna tuleja ktowa, potaczona z mechanizmem zmiany kierunku obrotéw watu wyj-
Sciowego, dolnego, za$ do ptyty wsporczej przymocowany jest hamulec elektromagnetyczny, osadzo-
ny na wysiegowym czopie watu napedowego. Na czopie zewnetrznym watu wyjsciowego, dolnego
osadzony jest czujnik pomiaru momentu obrotowego, ktéry jest przymocowany do wspornika, zwigza-
nego z ptyta dolna.

Korzystnym skutkiem wynalazku jest to, ze umozliwia naped uniwersalnych walcarek kuzni-
czych, zaréwno wzdtuznych, jak i poprzecznych przy pomocy jednej przektadni. Dzieki temu zwieksza-
ja sie mozliwosci technologiczne walcarek. Przektadnia posiada mozliwos¢ napedu dwdch walcéw
roboczych walcarek z dwiema réznymi predkosciami obrotowymi, w zaleznosci od wtgczonego biegu
silnika napedowego. W rezultacie poprawia sie bezpieczenstwo i zwieksza wydajnos¢ pracy catego
urzadzenia walcowniczego. Istnieje réwniez mozliwos¢ zmiany kierunku obrotéw dolnego watu wyj-
sciowego, co ma istotne znaczenie w przypadku pracy walcarki w uktadzie wzdtuznym oraz w uktadzie
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poprzecznym. Kolejnym korzystnym skutkiem wynalazku jest mozliwo$é natychmiastowego zatrzyma-
nia catego uktadu napedowego w dowolnej chwili, bez koniecznosci wytgczania silnika, ta cecha
wptywa rowniez na poprawe bezpieczenstwa pracy oraz trwatos¢ uktadu napedowego walcarki. Do-
datkowo istnieje mozliwo$é pomiaru momentu obrotowego na jednym z watéw wyjsciowych przektad-
ni, co pozwala na monitorowanie parametrow sitowych procesu walcowania.

Przektadnia redukcyjna ze zmiennym kierunkiem obrotéw watéw wyjsciowych, z mozliwoscig
pomiaru momentu obrotowego zostata przedstawiona w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia widok izometryczny przektadni, fig. 2 — widok przektadni z boku, fig. 3 — przekréj A — A
przekfadni wzdtuz osi watu napedowego, fig. 4 — przekréj B — B przektadni wzdtuz osi watu posrednie-
go pierwszego stopnia, fig. 5 — przekroj C — C przektadni wzdiuz osi watu posredniego, drugiego stop-
nia, a fig. 6 — przekrdj D — D przektadni wzdtuz osi watéw wyjsciowych.

Przektadnia redukcyjna ze zmiennym kierunkiem obrotéw watéw wyjsciowych, z mozliwoscig
pomiaru momentu obrotowego, zwlaszcza do napedu walcarek sktada sie z silnika 8 elektrycznego
dwubiegowego, watdéw napedowych, két zebatych, tozysk tocznych, tulei slizgowych, czujnika momen-
tu obrotowego, sprzegta elektromagnetycznego, hamulca elektromagnetycznego oraz przekfadni pa-
sowej. Na ptycie 1 dolnej posadowione sg trzy ptyty 2, 3 i 4 wsporcze, potaczone od gory ptytg 5 spi-
najaca, natomiast z przodu potaczone sg ptyta 6 przednig, a z tylu potaczone sa ptytg 7 tylng przy
czym w piytach 2, 3 i 4 wsporczych wykonane sg gniazda, w ktérych osadzone sg tozyska 25, 26, 27,
46 i 47 watéw oraz tuleje 32a, 32b, 32c i 32d slizgowe. Na ptycie 5 spinajgcej przymocowana jest ra-
ma 23 przesuwna, na ktorej zamocowany jest dwubiegowy silnik 8 elektryczny, na czopie ktérego
umieszczone jest koto 21 pasowe, potgczone z kotem 9 zamachowym za pomoca przekfadni pasowej,
zabezpieczonej ostong 39. Koto 9 zamachowe osadzone jest obrotowo w tozyskach 24a i 24b tocz-
nych na wale 11 napedowym i potgczone z nim za pomoca sprzegta 10 elektromagnetycznego. Wat 11
napedowy podparty jest w fozyskach 25, 26 i 27, przy czym w srodkowej czesci watu 11 napedowego
osadzone jest koto 12 zebate czynne zazebione z kotem 13 zebatym biernym pierwszego stopnia,
osadzonym na wale 42 posrednim pierwszego stopnia, podpartym w tozyskach 43 i 44 tocznych. Na
wysiegowym czopie watu 42 posredniego pierwszego stopnia osadzone jest koto 14 zebate czynne
drugiego stopnia, ktére zazebione jest z kotem 15 zebatym biernym, drugiego stopnia, ktére jest osa-
dzone w $rodkowej czesci watu 45 posredniego drugiego stopnia, podpartego w tozyskach 46 i 47
tocznych. Na wysiegowym czopie watu 45 posredniego drugiego stopnia znajduje sie koto 41 zebate
czynne trzeciego stopnia, zazebione z kotem 16 zebatym statym oraz z kotem 19 zebatym obrotowym,
ktore jest osadzone obrotowo na wale 30 wyj$ciowym, dolnym, ktéry jest tozyskowany w tulejach 32a
i 32b slizgowych. Od strony czopa zewnetrznego watu 30 wyjsciowego, dolnego osadzone jest obro-
towo koto 18 zebate zmiany kierunku obrotéw, przy czym koto 19 zebate obrotowe i koto 18 zebate
zmiany kierunku obrotow tozyskowane sg w tulejach $lizgowych 31a i 31b, zas koto 16 zebate, state
osadzone jest na wale 29 wyjsciowym, gornym, ktory tozyskowany jest w tulejach 32c i 32d $lizgo-
wych. Od strony czopa zewnetrznego watu 29 wyjsciowego, gérnego osadzone jest koto 17 zebate
state, zmiany kierunku obrotéw zazebione z kotem 18 zebatym zmiany kierunku obrotéw, natomiast
na wale 30 wyjsciowym, dolnym, miedzy kotem 18 zebatym zmiany kierunku obrotéw a kotem 19 ze-
batym obrotowym znajduje sie przesuwna tuleja 28 ktowa, potgczona z mechanizmem 20 zmiany
kierunku obrotéw watu 30 wyjsciowego, dolnego. Na czopie zewnetrznym watu 30 wyjsciowego, dol-
nego, pomiedzy tulejg 35 taczacqg a tarcza 33 tgczacqg osadzony jest czujnik 40 pomiaru momentu
obrotowego, ktdry jest przymocowany do wspornika 34, zwigzanego z ptyta 1 dolng. Do ptyty 4 wspor-
czej przymocowany jest hamulec 22 elektromagnetyczny, osadzony na wysiegowym czopie watu 11
napedowego.

Przektadnia redukcyjna ze zmiennym kierunkiem obrotéw watéw wyjsciowych, z mozliwoscig
pomiaru momentu obrotowego, zwtaszcza do napedu walcarek dziata w ten sposdb, ze naped z silni-
ka 8 elektrycznego przekazywany jest na koto 9 zamachowe za posrednictwem przekfadni pasowe;,
ktére przy wylgczonym sprzegle 10 elektromagnetycznym oraz wtgczonym hamulcu 22 elektromagne-
tycznym obraca sie swobodnie na wale 11 napedowym. Nastepnie po wylgczeniu hamulca 22 elek-
tromagnetycznego i wigczeniu sprzegta 10 elektromagnetycznego naped przekazywany jest z obraca-
jacego sie kota 9 zamachowego na wat 11 napedowy, skad za posrednictwem kota 12 zebatego
czynnego naped przekazywany jest na kolejne stopnie przektadni zebatej, gdzie nastepuje redukcja
obrotéw i zwielokrotnienie momentu obrotowego. Podziat momentu obrotowego na wat 29 wyj$ciowy
gorny oraz wat 30 wyjsciowy dolny oraz zmiana kierunku obrotéw watu 30 wyjsciowego dolnego od-
bywa sie w ostatnim stopieniu przektadni. Do zmiany kierunku obrotéw watu 30 wyjsciowego dolnego
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zastosowano sprzegto kiowe, ktore jest sterowane za posrednictwem dzwigniowego mechanizmu 20
zmiany kierunku obrotéw. Przesuniecie przy pomocy dzwigni 38 i mechanizmu 20 zmiany kierunku
obrotow tulei 28 ktowej w kierunku kota 18 zebatego zmiany kierunku obrotéw, obrotowo tozyskowa-
nym na wale 30 wyjsciowym dolnym i bezposrednio zazebione z kotem 17 zebatym statym, ktére jest
osadzone na wale 29 wyjsciowym gérnym powoduje zazebienie tulei 28 ktowej z tarczg 37 kiowa
i sprzegniecie kota 18 zebatego zmiany kierunku obrotoéw z watem 30 wyjsciowym dolnym i przenie-
sienie obrotéw w kierunku przeciwnym z watu 29 wyjsciowego gérnego na wat 30 wyjsciowy dolny.
Natomiast przesuniecie przy pomocy dzwigni 38 i mechanizmu 20 zmiany kierunku obrotéw tulei 28
kiowej w kierunku kota 19 zebatego obrotowego, ktére jest obrotowo tozyskowane na wale 29 wyj-
sciowym dolnym i zazebione za posrednictwem kota 41 zebatego czynnego z kotem 16 zebatym sta-
tym, osadzonym na wale 29 wyjsciowym gérnym powoduje zazebienie tulei 28 kiowej z tarczg 36 kfo-
wa i sprzegniecie kota 19 zebatego obrotowego z watem 30 wyjsciowym dolnym i przeniesienie obro-
téw w kierunku zgodnym z watu 29 wyjsciowego gérnego na wat 30 wyjsciowy dolny. Z uwagi na
przeznaczenie walcarki, ktérym jest naped klatki walcow roboczych, wat 29 wyjsciowy gorny oraz wat 30
wyjsciowy dolny po wykonaniu jednego petnego obrotu, co odpowiada jednemu petnemu cyklowi
walcowania w klatce roboczej zostajg zatrzymane. Realizowane jest to bez koniecznosci zatrzymy-
wania silnika i odbywa sie poprzez wytaczenie sprzegta 10 elektromagnetycznego oraz wigczenie
hamulca 22 elektromagnetycznego. Dodatkowo na czopie wyjsciowym watu 30 wyjsciowego dolnego
umieszczony jest czujnik 40 pomiaru momentu obrotowego, ktéry posredniczy w przekazaniu momen-
tu obrotowego do klatki walcow roboczych walcarki. W rezultacie mozliwy jest bezposredni pomiar
momentu obrotowego na jednym z watéw walcarki.

Wykaz oznaczen

1 — piyta dolna
2 — ptyta wsporcza
3 — ptyta wsporcza
4 — ptyta wsporcza
5 — ptyta spinajaca
6 — ptyta przednia
7 — ptyta tylna
8 — dwubiegowy silnik elektryczny
9 — koto zamachowe
10 — sprzegto elektromagnetyczne
11 — wat napedowy
12 — koto zebate czynne
13 — koto zebate bierne pierwszego stopnia
14 - koto zebate czynne drugiego stopnia
15 - koto zebate bierne drugiego stopnia
16 - koto zebate state
17 - koto zebate state
18 — koto zebate zmiany kierunku obrotéw
19 — koto zebate obrotowe
20 — mechanizm zmiany kierunku obrotéw
21 — koto pasowe
22 — hamulec elektromagnetyczny
23 —rama przesuwna
24a, 24b - tozyska toczne
25 —fozysko watu
26 —fozysko watu
27 —tozysko watu
28 — tuleja ktowa
29 — wat wyjsciowy gorny
30 — wat wyjsciowy dolny
3la, 31b — tuleja slizgowa
32a, 32b, 32c¢, 32d - tuleja slizgowa
33 - tarcza taczaca
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34 — wspornik

35 - tuleja taczaca

36 —tarcza ktowa

37 —tarcza ktowa

38 — dzwignia

39 - ostona

40 - czujnik momentu

41 — koto zebate czynne trzeciego stopnia
42 — wat posredni pierwszego stopnia
43 —fozysko toczne

44 —fozysko toczne

45 — wat posredni drugiego stopnia
46 — fozysko toczne

47 —fozysko toczne

Zastrzezenia patentowe

1. Przektadnia redukcyjna ze zmiennym kierunkiem obrotéw watéw wyjsciowych, z mozliwoscig
pomiaru momentu obrotowego, zwlaszcza do napedu walcarek sktadajgca sie z silnika (8) elektrycz-
nego dwubiegowego, watow napedowych, kot zebatych, tozysk (25), (26), (27), (46) i (47) tocznych,
tulei (32a), (32b), (32¢) i (32d) slizgowych, czujnika (40) momentu obrotowego, sprzegta (10) elektro-
magnetycznego, hamulca (22) elektromagnetycznego oraz przekfadni pasowej, znamienna tym, ze
na ptycie (1) dolnej posadowione sg trzy ptyty (2), (3) i (4) wsporcze, potaczone od gory ptyta (5) spi-
najaca natomiast z przodu potaczone ptyta (6) przednig a z tytu, ptyta (7) tylna, przy czym w plytach
(2), (3) i (4) wsporczych wykonane sa gniazda, w ktorych osadzone sa tozyska (25), (26), (27), (46),
(47) watéw oraz tuleje (32a), (32b), (32¢) i (32d) slizgowe, zas na ptycie (5) spinajacej przymocowana
jest rama (23) przesuwna, na ktérej zamocowany jest dwubiegowy silnik (8) elektryczny, na czopie
ktérego umieszczone jest koto (21) pasowe, potgczone z kotem (9) zamachowym za pomoca prze-
ktadni pasowej, za$ koto (9) zamachowe osadzone jest obrotowo w tozyskach (24a) i (24b) tocznych
na wale (11) napedowym i potagczone z nim za pomocg sprzegta (10) elektromagnetycznego, nato-
miast wat (11) napedowy podparty jest w tozyskach (25), (26) i (27), przy czym w srodkowej czesci
watu (11) napedowego osadzone jest koto (12) zebate czynne zazebione z kotem (13) zebatym bier-
nym pierwszego stopnia, osadzonym na wale (42) posrednim pierwszego stopnia, podpartym w tozy-
skach (43) i (44) tocznych, natomiast na wysiegowym czopie watu (42) posredniego pierwszego stop-
nia osadzone jest koto (14) zebate czynne drugiego stopnia, ktére zazebione jest z kotem (15) zeba-
tym biernym drugiego stopnia, ktére jest osadzone w srodkowej czesci watu (45) posredniego dru-
giego stopnia, podpartego w tozyskach (46) i (47) tocznych, zas na wysiegowym czopie watu (45)
posredniego drugiego stopnia znajduje sie koto (41) zebate czynne trzeciego stopnia, zazebione
z kotem (16) zebatym statym oraz z kotem (19) zebatym obrotowym, ktére jest osadzone obrotowo na
wale (30) wyjsciowym, dolnym, ktory jest fozyskowany w tulejach (32a) i (32b) slizgowych, natomiast
od strony czopa zewnetrznego watu (30) wyjsciowego, dolnego osadzone jest obrotowo koto (18)
zebate zmiany kierunku obrotéw, przy czym koto (19) zebate obrotowe i koto (18) zebate zmiany kie-
runku obrotéw tozyskowane sg w tulejach slizgowych (31a) i (31b), zas koto (16) zebate, state osa-
dzone jest na wale (29) wyjsciowym, gérnym, ktéry tozyskowany jest w tulejach (32c) i (32d) slizgo-
wych, przy czym od strony czopa zewnetrznego watu (29) wyjsciowym, gérnego osadzone jest koto
(17) zebate state, zmiany kierunku obrotéw zazebione z kotem (18) zebatym zmiany kierunku obrotéw,
natomiast na wale (30) wyjsciowym, dolnym, miedzy kotem (18) zebatym zmiany kierunku obrotéw,
a kotem (19) zebatym obrotowym znajduje sie przesuwna tuleja (28) ktowa, potagczona z mechani-
zmem (20) zmiany kierunku obrotéw watu (30) wyjsciowego, dolnego, za$ do ptyty (4) wsporczej
przymocowany jest hamulec (22) elektromagnetyczny, osadzony na wysiegowym czopie watu (11)
napedowego.

2. Przektadnia wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze na czopie zewnetrznym watu (30) wyj-
Sciowego, dolnego osadzony jest czujnik (40) pomiaru momentu obrotowego, ktdry jest przymocowa-
ny do wspornika (34), zwigzanego z ptytg (1) dolna.
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Rysunki
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