Druga przekladnia, ktérej przekr6j przedstawiono
na rysunku 6.31, jest przektadnia cierna, dwustop-
niowg, tzw. planetarng, o przetozeniach 100:1 oraz
1:1. Przekladnie takie stosowane sa powszechnie
w zagranicznych transceiverach oraz m.in. w od-
biornikach R311. Zasade dzialania (zmiang przeto-
zenia) zilustrowano na rysunku 6.32. Poprzez ob-
rot kota (I) uzyskujemy zlozony ruch kot (2)
— satelit, ktore wykonujg ruch rotacyjny wokot
wlasnej osi i obieg wokot kola (1). Ruch ten jest
wynikiem sprzezenia ciernego ze staltym kotem (3).
Kota (2) napedzaja koto (4) przez sprzezenie cierne
na promieniu r. W efekcie uzyskujemy obrot kota

Rys. 6.31. Przekroj przekladni ciernej dwustopniowej (planetar-
nej)

Rys. 6.32. Zasada dzialania
przekiadni planetarnej
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gdzie: n, — liczba obrotéw kota (1)

ny — liczba obrotow kola (3)

ry — wg rysunku 6.32.
Poszczegdlne detale przekladni wytoczono ze stali
(rysunek 6.33). Przelozenie mozna zmienia¢ w nie-
wielkim stopniu przez zmiane kata ustawienia kota
(2). W tym celu nalezy zwigkszy¢ docisk $ruba.
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Wszystkie elementy trace posmarowane s3 sma-
rem £T4.

Podane wymiary elementéw przekladni nalezy
traktowa¢ tylko orientacyjnie i ustalaé je indywi-
dualnie, w zalezno$ci od mozliwosci materiato-
wych i narzgdziowych.

Oprécz zaprezentowanych przekladni nalezy
wspomnie¢ jeszcze o wykorzystywaniu przektadni
zebowych ze sprzetu demobilowego, np. radio-
stacji RBM.

6.7. Manipulatory dzwigniowe
do kluczy elektronicznych

Manipulator dZzwigniowy jest czeScia sktadowa
klucza elektronicznego. Od jego ksztattu, zakresu
skoku zalezy w duzym stopniu szybko$é¢ i jakoéé
nadawania. Najprostszy manipulator jednodzwig-
niowy mozna uzyska¢ po przerébce przekaznika
polaryzowanego np. TGL6625 (RFT) po przeloze-
niu kotwiczki i zainstalowaniu sprezyny. Na rysu-
nku 6.34 przedstawiono jeden z mozliwych sposo-
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Rys. 6.34. Sposob wykonania manipulatora dwudzwigniowego
(wersja T)
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Rys. 6.33. Czeéci skladowe przékladni planetarnej
1 — pokretlo dokladne, 2 — satelity (3 szt.), 3 — pokrgtlo zgrubne, 4 — tarcza cierna, S — 0$ przekiadni przenoszaca naped. 6 — sprezyna dociskowa. 71 8 — lozysko kulkowe,
9 — ulozyskowanie satelit, 10 — przednia scianka obudowy
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béw wykonania manipulatora dwudzwigniowego.
Sklada sie on z nastepujacych elementow:

1 — dzwignie manipulatora wykonane z meia-
pleksu o grubosci 5 mm,

2 — jarzmo z wygietego paska blachy stalowej
o grubosci 2 mm,

3 — podstawa wykonana z grubej blachy stalo-
Wej,

4 — kotek ustalajacy wykonany z preta izolacyj-
nego (np. widkno szklane),

5 — sprezyna o Srednicy ok. 7 mm,

6 — S$ruby stykowe M3 (mozna wykorzystaé
oryginalne $ruby z przekaznika),

7 — blaszki stykowe (np. koncowki z baterii
ptaskich),

8 — tozyska dzwigni (wkrety M3 lub lepiej sta-
lowe kulki o $rednicy okoto 3 mm uzys-
kane ze starego lozyska)

9 — oczka lutownicze przykrgcone poprzez
podkiadki izolacyjne,

10 — podkiadka pod dzwignie z wygigtego paska
blachy stalowej o grubosci 2 mm.

Skok kazdej dzwigni mozna regulowac¢ $ruba (6)

zaleznie od upodoban operatora.

Drugi manipulator, przedstawiony na rysunku

6.35 jest trudniejszy do wykonania, ale ma lepsze

parametry (dzwignie maja inny ksztalt, pracuja
bardzo miekko i wigkszy jest zakres regulacji
skoku). Elementy 1, 2, 3, 5, 7, 9, 10 pelnia ta sama
funkcje jak w poprzednim rozwiazaniu. Pozostale
elementy pelniag inne funkcje:

4 — dwie tulejki dystansowe ustalajace odstep
miedzy dzwigniami,

6 — dwa elementy przedluzajace dzwignie,
w ktérych zamocowano osie zawieszenia,
talerzyki mocujace sprezyne oraz - styki
masy,

8 — nit mocujacy talerzyk,

11 — talerzyk mocujacy sprezyne,

12 — $ruba regulujaca naprezenie dzwigni.
Manipulatory mozna zamontowac lacznie z ukia-
dami elektronicznymi w jednej obudowie. Pod-
stawy w obydwu manipulatorach wykonane z bla-
chy stalowej o grubosci 10 mm w celu zwigkszenia
catkowitej masy klucza i uniemozliwienia jego
przesuwania si¢ po stole w czasie pracy. Dzwignie
wykonano z metapleksu (szklo organiczne), pozos-
tale za$ elementy z blachy stalowej (lub mosigzne;j).
Wymiary elementow, jak rowniez ksztatt dzwigni
mozna zmienié, dostosowujac je do indywidual-
nych upodoban.
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Rys. 6.35. Sposéb wykonania manipulatora dwudzwigniowego (wersja II)



