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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest mechanizm stabilizowania dla zmiennego nachylenia podtoza
przeznaczony gtéwnie do montazu urzgdzen obserwacyjnych, do uzytku w warunkach zmiennego
nachylenia podtoza obserwatora, w celu stabilizacji neutralnego ustawienia mechanizmu wzgledem
odbieranego obrazu.

Znana jest z patentu US 4442435 zyroskopowa platforma stabilizacyjna do stabilizacji anteny
w systemach komunikacji morskiej. Platforma osadzona jest obrotowo na nieruchomej podstawie za
posrednictwem zawieszenia kardanowego, ktére umozliwia jej swobodnie obracac i przechyla¢ sie na
wzajemnie prostopadtych osiach poziomych. Do platformy zamocowane sg co najmniej dwa zyrosko-
py rozmieszczone symetrycznie i prostopadle do ptaszczyzny platformy, z ktérych kazdy zawiera koto
zamachowe i silnik napedowy kota zamachowego. Zyroskopy osadzone sg obrotowo na osiach, ktére
sg usytuowane prostopadle wzgledem siebie. Naped zyroskopéw mocowany jest do platformy i zawie-
ra silnik napedowy oraz koto zebate, ktére potgczone jest poprzez tancuch do zebatek zyroskopdéw
przymocowanych do odpowiedniego zawieszenia zyroskopu.

Wada tego rozwigzania jest to, ze obrot wokét osi pionowej odbywa sie z poziomu zyro-
stabilizowanej platformy z zamontowanym silnikiem, z ktérego kable zasilajgce bedg musiaty przejs¢
przez $rodek platformy i przegub kardana. Zapewnienie ciggtosci sygnatu zasilajgcego, ktéry bedzie
musiat by¢ poprowadzony przez trzy osie obrotowe to koniecznos¢ zastosowania skomplikowanych
obrotowych ztgczy sygnatowych. Dodatkowym utrudnieniem bedzie réwniez poprowadzenie pozosta-
tych kabli zasilajgcych od napedu zmiany pozycji anteny oraz kabli sygnatowych z anteny. Jedynym
sposobem przestania tych sygnatéw to poprowadzenie tych kabli przez obrotowe osie przegubu kar-
dana co zdecydowanie komplikuje konstrukcje.

Mechanizm stabilizowania dla zmiennego nachylenia podfoza, umozliwiajgcy stabilizacje plat-
formy wzgledem podioza w trzech osiach obrotu, ztozony z obrotowego cokotu osadzonego na nieru-
chomej podstawie, wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym ze na obrotowym cokole osadzonym na
podstawie poprzez tozysko, umieszczona jest dolna platforma obrotowa i gérna platforma obrotowa.
Cokot wyposazony jest w prowadnice dolne, w ktérych usytuowane sg rolki dolne, na ktérych z kolei
usytuowana jest dolna platforma obrotowa, ktéra posiada prowadniki dolne o ksztatcie odpowiadaja-
cym ksztattom prowadnic dolnych oraz wyposazona jest w rolki gérne rozmieszczone na jej krawe-
dziach po stronie jej wklestej ptaszczyzny, na ktérych nastepnie osadzona jest gérna platforma obro-
towa z prowadnikami gérnymi. Prowadnice dolne, prowadniki dolne i prowadniki gérne majg ksztatt
potokregdw, a punkt przeciecia ich osi obrotu jest srodkiem sfery. Obrotowy cokdt wyposazony jest
w naped usytuowany wewnatrz podstawy, a z kolei dwa uktady rolek napinajgcych dla obu ciegien
wyposazone sg kazde w napedy, ktdre sg symetrycznie rozmieszczone na obrotowym cokole wzgle-
dem jego osi obrotu i do niego mocowane.

Korzystnie, gdy kornce ciegien mocowane sg w otworach rozmieszczonych w platformie gornej
i sg utozone krzyzowo wzgledem siebie i ktére znajdujg sie w jednakowej odlegtosci od srodka sfery,
a wzajemna zmiana dtugosci obu ciegien jest proporcjonalna dla kazdego z nich.

Korzystnie, gdy dolna platforma obrotowa i gérna platforma obrotowa uksztattowane sg i roz-
mieszczone wzgledem siebie tak, ze wewnatrz nich znajduje sie pusta przestrzen, w ktérej usytuowa-
ny jest srodek sfery.

Korzystnie, gdy ciegna rozmieszczone sg bezkolizyjnie wzgledem elementéw konstrukcyjnych
mechanizmu.

Korzystnie, gdy ciegna mocowane sg w otworach rozmieszczonych w gornej platformie obroto-
wej za posrednictwem przegubéw Cardana (16).

Korzystnie, gdy pomiedzy rolkami naprowadzajgcymi mocowanymi do cokotu, umieszczone sg
napinacze 17.

Korzystnie, gdy ciegna wykonane sg z materiatu nieelastycznego, odpornego na rozcigganie.

Przedmiot wynalazku w przykfadzie realizacji jest uwidoczniony na rysunku, na ktérym: Fig. 1
przedstawia mechanizm w rzucie izometrycznym, Fig. 2 — potgczenia poszczegdélnych cztondéw ru-
chomych w rzucie aksonometrycznym dwuwymiarowym, Fig. 3 — umiejscowienie napedéw, Fig. 4 —
odmiane mechanizmu z mocowaniem ciegien za pomocg przegubéw Cardana.

Przyktad 1

Mechanizm stabilizowania dla zmiennego nachylenia podtoza posiada trzy stopnie swobody
z mozliwoscig wykonywania petnego obrotu wokét osi Z oraz zmiany kata nachylenia w pozostatych
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dwoch osiach. X, Y, ktérych kgt wychylenia wynosi do 35°. Mechanizm zawiera podstawe 1, na ktére;j,
za pomoca tozyska 2 osadzony jest obrotowo cokét 3. Na nim z kolei, na jego gornej czesci, posiada-
jacej wyprofilowane wkleste tukowe prowadnice dolne 4 z usytuowanymi w nich rolkami dolnymi 5
umieszczona jest platforma dolna 7 w ksztatcie pétokregu, ktéra posiada na spodniej wypukiej po-
wierzchni prowadniki dolne 6 o ksztalcie odpowiadajgcym ksztattem prowadnicom dolnym 4. Rolki
dolne 5 w miejscu styku z powierzchnig prowadnikow dolnych 6 majg ksztatt pétokragty, eliminujgc
tym boczne luzy. Platforma dolna 7 posiada réwniez tozyskowane rolki gérne 8 rozmieszczone na
krawedziach po jej wklestej powierzchni, na ktérych osadzona jest z kolei platforma gérna 9. Ma ona od
spodu w ksztatcie pétokregu wypukte prowadniki gérne 10 dopasowane ksztattem do rolek gérnych 8, a na
swej gornej powierzchni ma cztery otwory 11, rozmieszczone od $rodka sfery 12 o takg sama odle-
gto$é i usytuowane sg na ptaszczyznie przechodzacej przez srodek sfery 12. Srodek sfery 12 wyzna-
czajg punkty przeciecia osi obrotu platformy dolnej 7, platformy gérnej 9 oraz cokotu 3. Otwory 11
stanowig punkty zaczepienia koncéw dwoéch ciegien 13 i 14. Kazde z nich jest mocowane krzyzo-
wo do dwodch przeciwlegtych otworéw 11, a nastepnie usytuowane pomiedzy uktadem rolek na-
prowadzajgcych 15 mocowanymi do cokotu 3, zapewniajgce odpowiedni nacigg ciegien 13, 14
i za ich posrednictwem docisk wszystkich cztonéw mechanizmu wzgledem siebie, tworzac zwartg
konstrukcje mechanizmu. Ciegna 13, 14 wykonane sg z materiatu nieelastycznego, odpornego na
rozcigganie. Platformy dolna 7 i gérna 9 uksztaltowane sg tak, ze wewnatrz nich znajduje sie pu-
sta przestrzen przeznaczona do zamieszczenia zestawu sensoréw pomiarowych, ktére sg wycen-
trowane w srodku sfery 12.

Naped C usytuowany jest wewnatrz obrotowej podstawy 1 i potgczony jest z cokotem 3 realizu-
jac jego ruch obrotowy wokét osi pionowej Z, a dwa napedy A i B sg symetrycznie rozmieszczone
wzgledem jej osi obrotu i mocowane w cokole 3, z ktérych jeden naped A potgczony jest z jednym
ciegnem 13, a drugi naped B potgczony jest z jednym ciegnem 14, co powoduje obrét platformy obro-
towej dolnej 7 i platformy obrotowej gérnej 9, wokét osi poziomych X iY.

Przyktad 2

Mechanizm stabilizowania dla zmiennego nachylenia podtoza wykonany jak w przyktadzie
pierwszym z tg réznica, ze oba ciegna 13, 14 sg mocowane wewnatrz otworéw 11 rozmieszczonych
w platformie gérnej 9 poprzez przeguby Cardana 16, a nastepnie usytuowane sg pomiedzy uktadem
rolek naprowadzajgcymi 15 mocowanymi do cokotu 3, pomiedzy ktérymi umieszczone sg napinacze
17, mocowane do cokotu 3, zapewniajgce odpowiedni nacigg ciegien 13, 14.

Zaletg rozwigzania wedtug wynalazku jest to, ze poprzez uzycie niewielkiej ilosci elementow,
odpowiednie uksztaltowanie, rozmieszczenie i potgczenie odpowiednio cztonéw mechanizmu osia-
gnieto jego prostotg budowe, co pozwolito na uzyskanie stosunkowo niewielkiej masy catego mecha-
nizmu. Zastosowanie trzech niezaleznych napedéw A, B, C wyeliminowato wystepowanie zbyt wyso-
kich momentéw obrotowych, bez stosowania dodatkowych obcigznikow. Zaletg jest rowniez uzyskanie
trzech stabilnych i niezaleznych ruchéw obrotowych cokotu 3, platformy obrotowej dolnej 7 i platformy
obrotowej gérnej 9, ktérych punkt przeciecia ich osi obrotu, jest Srodkiem sfery oraz osiggniecie dzieki
takiej konstrukcji ptynnej zmiany potozenia cztonéw wzgledem siebie.

Dziatanie mechanizmu jest nastepujace:

Naped C za posrednictwem fozyska 2, obraca wokét osi pionowej Z cokét 3. Kat obrotu cokotu 3
wokot osi Z jest ustalany przez operatora systemu poprzez uruchomienie napedu C. Natomiast stabili-
zacja w osiach poziomych X i Y odbywa sie automatycznie dzieki sygnatom z zamontowanego na
mechanizmie, korzystnie na cokole 3,zyroskopu elektronicznego (akceleratora), ktory wysyta sygnat
do napedu A lub B w zaleznosci od pochylenia podtoza. Pozycja platform, dolnej 7 i gérnej 9, jest sta-
bilizowana dzieki automatycznym sygnatom aktywnego uktadu napedowego silnikow A i B, ale moze
by¢ rowniez zmieniana poprzez sygnat zmiany jej pozycji przestany od operatora systemu. Ta nowa
pozycja platform bedzie w tym momencie pozycjg automatycznie stabilizowang. Za pomocg jednego
napedu, A nastepuje uruchomienie jednego ciegna 13, co powoduje zmniejszenie jego wysokosci na
jednym z kohcow zamocowanych do otworéw 11, a tym samym proporcjonalnie zwieksza sie dystans
na przeciwlegtym koncu, co przez powstanie nacisku spowodowanego przez ciegna 13, 14, powoduje
jednoczesne pochylenie platformy gornej 9, przez ruch po fozyskowanych rolkach gérnych 8 znajduja-
cych sie na platformie dolnej 7 oraz pochylenie platformy dolnej 7 wraz z platformg gérng 9, przez
ruch po tozyskowanych rolkach dolnych 5 znajdujgcych sie w prowadnicach dolnych 4 na gornej cze-
Sci cokotu 3. W taki sam sposdb za pomocg drugiego napedu B nastepuje uruchomienie drugiego
ciegna 14.
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W przypadku uzycia dwéch napedow, A, B, uruchomienie jednoczesnie dwoch ciegien 13 i 14,
usytuowanych obok siebie rownolegle wzgledem osi Y, powoduje zmniejszenie sie ich wysokosci na
jednych koncach zamocowanych do otworéw 11, a tym samym proporcjonalnie zwieksza sie dystans
na przeciwlegtych koncach, co przez spowodowanie przez nie nacisku, powoduje pochylenie platfor-
my dolnej 7 wraz z platformg gérng 9, przez ruch po fozyskowanych rolkach dolnych 5 znajdujgcych
sie w prowadnicach dolnych 4 na gérnej czesci cokotu 3.

W przypadku uzycia dwoch napeddéw A, B, uruchomienie jednoczesnie dwoch ciegien 13 i 14,
usytuowanych obok siebie rownolegle wzgledem osi X, spowoduje zmniejszenie sie ich wysokosci na
jednych koncach zamocowanych do otworéw 11, a tym samym proporcjonalnie zwieksza sie dystans
na przeciwlegtych koncach, co przez spowodowanie przez nie nacisku, powoduje pochylenie platfor-
my gornej 9, przez ruch po tozyskowanych rolkach gérnych 8 znajdujgcych sie na platformie dolnej 7.

Umieszczony w mechanizmie zestaw sensoréw pomiarowych, wycentrowany w srodku sfery 12,
wykona wiasciwy pomiar dzieki odpowiedniemu ustawieniu sie mechanizmu, ktéry pozwala w warun-
kach zmiennego nachylenia podtoza dla obserwatora, na ich neutralng stabilizacje wzgledem odbiera-
nego obrazu.

Konstrukcja urzgdzenia pozwala na aktywng stabilizacje tylko w przypadku zasilania i sterowa-
nia elektronicznego. Przy braku tych sygnatdw urzadzenie nie bedzie dziatac.

Zastrzezenia patentowe

1. Mechanizm stabilizowania dla zmiennego nachylenia podtoza, umozliwiajgcy stabilizacje plat-
formy wzgledem podioza w trzech osiach obrotu, ztozony z obrotowego cokotu osadzonego na nieru-
chomej podstawie, znamienny tym, ze na obrotowym cokole (3) osadzonym na podstawie poprzez
tozysko (2), umieszczona jest dolna platforma obrotowa (7) i gérna platforma obrotowa (9), przy czym
cokot (3) wyposazony jest w prowadnice dolne (4), w ktorych usytuowane sa rolki dolne (5), na ktérych
z kolei usytuowana jest dolna platforma obrotowa (7), ktéra posiada prowadniki dolne (6) o ksztalcie
odpowiadajgcym ksztattom prowadnic dolnych (4) oraz wyposazona jest w rolki gérne (8) rozmiesz-
czone na jej krawedziach po stronie jej wklestej ptaszczyzny, na ktérych nastepnie osadzona jest gor-
na platforma obrotowa (9) z prowadnikami gérnymi (10), przy czym prowadnice dolne (4), prowadniki
dolne (6) i prowadniki gorne (10) majg ksztatt potokregdw, a punkt przeciecia ich osi obrotu jest Srod-
kiem sfery (12); natomiast obrotowy cokét (3) wyposazony jest w naped (A) usytuowany wewnatrz
podstawy (1), a z kolei dwa ukfady rolek napinajgcych (15) dla obu ciegien (13), (14) wyposazone sg
kazde w napedy (A) i (B), ktére sg symetrycznie rozmieszczone na obrotowym cokole (3) wzgledem
jego osi obrotu i do niego mocowane.

2. Mechanizm stabilizowania wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze konce ciegien (13, 14) mo-
cowane sg w otworach (11) rozmieszczonych w platformie gérnej (9) i sg utozone krzyzowo wzgledem
siebie i ktére znajdujg sie w jednakowej odlegtosci od srodka sfery (12), a wzajemna zmiana dtugo$ci
obu ciegien (13, 14) jest proporcjonalna dla kazdego z nich.

3. Mechanizm stabilizowania wedtug zastrz. 1, znamienny tym, Ze dolna platforma obrotowa (7)
i gorna platforma obrotowa (9) uksztattowane sg i rozmieszczone wzgledem siebie tak, ze wewnatrz
nich znajduje sie pusta przestrzen, w ktérej usytuowany jest srodek sfery (12).

4. Mechanizm stabilizowania wedtug zastrz. 1 albo 2, znamienny tym, Ze ciegna (13, 14) roz-
mieszczone sg bezkolizyjnie wzgledem elementdéw konstrukcyjnych mechanizmu.

5. Mechanizm stabilizowania wediug zastrz. 1 albo 2, znamienny tym, ze ciegna (13, 14) mo-
cowane sg w otworach (11) rozmieszczonych w gornej platformie obrotowej (9) za posrednictwem
przegubow Cardana (16).

6. Mechanizm stabilizowania wedtug zastrz. 1 albo 2, znamienny tym, ze pomiedzy rolkami
naprowadzajgcymi (15) mocowanymi do cokotu (3), umieszczone sg napinacze (17).

7. Mechanizm stabilizowania wedtug zastrz. 1 albo 2, znamienny tym, Ze ciegna (13, 14) wy-
konane sg z materiatu nieelastycznego, odpornego na rozcigganie.
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