ZASTOSOWANIE IWOJNIC ELEKTROMAGNESOW

W MODELARSKICH URZADZENIACH TELEMECHANICINYCH

Spelniajge Zyczenia wielu Czytel-
nikéw, omdéwimy w niniejszym ar-
tykule budowe solenocidow i elek-
tromagnesdéw, podajgc jednoczeinie
opis wykonania prostego mechaniz-
mu, przeksztalcajgcego energie ele-
ktryczng w mechaniczng.

Omawiany mechanizm ma zasto-
sowanie w modelach zdalnie stero-
wanych szybowcéw lub samolotéw
przy uruchamianiu steru kierunko-
wego,

Zjawiska elektromagnetyczne, za-
obserwowane po raz pierwszy w
1820 roku przez dunskiego fizyka
Oersteda, znalazly szerokie zastoso-
wanie w technice, zwlaszcza w urza-
dzeniach dziatajacych automatycez-
nie.

Doswiadczenie Oersteda polegalo
na stwierdzeniu wtasnoéci magne-
tycznych przewodnika przewodzgce-
go prad. Wykryte zjawisko umozli-
wito pézZniejszym badaczom zbudo-
wanie przyrzadéw zwanych zwojni-
cami i elektromagnesami.

W telemechanice i technice mode-
larskiej oba te urzadzenia znalazly
praktyczne =zastosowanie. Zwojnice
(cewke), zwana tez solenoidem, wy-
korzystuje sie w modelach do uru-
chamiania steru kierunkowego.

Budowa tego typu mechanizmu
napedowego jest nader prosta, lecz
odznacza sie on malg sprawnoscig
i stosunkowo duzym ciezarem wlas-
nym, co obniza znacznie sprawnoéé
techniczng modelu.

Mimo wspomnianych jego manka-
mentéw, zapoznajmy sie z ogélng
budowg tego ciekawego urzadzenia
oraz wyjasnijmy sobie og6lna zasade
jego dzialania.

Na rys. 1la i b (schematycznym)
przedstawiono mechanizmy sterow-
nicze do modeli, w ktérych dwie

zwojnice (solenoidy) umoiliwiaja
uzyskanie dwukierunkowego dziala-
nia steru, a jego pozycje neutralng
utrzymuja dwie sprezyny spiralne.

Z dziatu fizyki — z elektrotechni-
ki — wiemy, Zze kazda zwojniea,
przez ktérg przeplywa prad elek-
tryczny, wytwarza pole magnetyce-
ne, podobnie jak pole magnesu sta-
tego. Pole magnetyczne zwojnicy
jest tym silniejsze, im wyzZsze jest
natezenie pradu w niej plyngcego i
im wiecej zwojow ona posiada. Naj-
silniejsze pole powstaje wewnatrz
zwojnicy.

Szczegblowe obliczenia wartosci
liczbhowych (parametrow)  sterowni-
kéw” z solenocidami moina znaleZé
w odpowiednich podrecznikach.

Istotnymi elementami mechaniz-
mu sterowniczego sg dwie zwojnice
nawiniete drutem izolowanym
(DNE) na szpulach wykonanych z
materiatlu izolacyjinego {(tektury lub
suchego drewna) oraz dwa ruchome
rdzenie z miekkiego zelaza (odpo-
wiednio wyzarzonego), ktére sg po-
igczone ze sterem za pomoceg cie-
giel,

Efektern magnetycznego dzialania
zwojnicy, na skutek przeplywajace-
go przez nig pradu, jest sila magne-
tomotoryczna, ktérag okreéla liczbo-
wo iloczyn natezenia pradu przeply-
wajacego przez zwojnice przez liez-
be zwoiow ,z” (I - 2z). Jednostka
wiegc sily magnetomotorycznej jest
amper pomnozony przez liczbe zwo-
jow, nazywany amperozwaojem.

Po takim wyja$nieniu teorefycz-
nych podstaw budowy i dzialania e-
lektromagnes6w zapoznamy sie z
kolei bardziej szczegdlowo z opisem
budowy sterownika i elektromagne-
tycznym mechanizmem, ktérego o-
gt‘ﬁ‘ln)y wyglad przedstawiono na rys.
2 (A).
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Budowa omawianego mechanizmu
przypomina budowe przekaZnika e-
lektromagnetycznego, z ktbérego usu-
nieto system sprezyn stykowych i
dolaczono ramie wykonane z kato-
wnika, sluzgce do przekazywania
ruchu na mechanizm sterowniczy.

Zasadnicze wymiary elementéw
skladowych tego mechanizmu po-
dano na rys. 2 (elementy 1, 2, 3,
4, 5, 61 7.

Obw6d magnetyczny tego me-
chanizmu sklada sie z jarzma i
ruchomej kotwicy, wykonanych z
miekkiego Zelaza, oraz ze zwojni-
cy osadzonej ma rdzeniu, réwniei
z miekkiego Zelaza.

Do gbérnej czesci kotwicy jest
przylutowane ramie wykonane 2
blaszki mosieinej, zgietej wzdluz
pod katem prostym. Caly ten me-
chanizm jest przykrecony od spo-
du do katownika aluminiowego.

Najpierw wykonamy rdzef elek-
tromagnesu (rys. 2, element 1), kt6-
rego Srednica mierzy 6 mm, a Sred-
nica iba 12 mm. Koniec rdzenia
nagwintujemy narzynkg M4 po u-
przednim obtoczeniu go na tokarce
11?5 opilowaniu do &rednicy 4 mm
na diugosci 8 mm.

Oslony zwojnicy w postaci dwéch
krazkéw wykonujemy z materialow
izolacyjnych (tekturki preszpano-
wej lub kartonu). Uzwojenie cewki
elektromagnesu (zwojnice) nawija-
my 2z drutu izolowanego (DNE) o ¢
0,2 mm az do wypelnienia oslon. Po
nawinieciu drutu zwojnica taka be-
dzie posiadala opornos¢ (dla prgdu
stalego) 20—25 oméw. Zwoje po-
winny byé nawijane réwno i ciasno
(zwbj przy zwoju). Oba kofice dru-
tu malezy zabezpieczyé cienkg rur-
ka izolacyjng (igelitowa). Zewne-
trzng warstwe uzwojenia cewki o-
wija sie kilkakrotnie cienkim pa-
pierem lub kalks techniczng oraz
okleja sie impregnowang ceratks.

Jarzmo mechanizmu (rys. 2, ele-
ment 4) wraz z kotwicg (6) wyko-
namy 2z blachy zelaznej miekkiej
(odpowiednio wyzarzonej) gruboSci
1,75—2,5 mm. Bardzo istotne i ko-
nieczne jest dokladne dopasowanie
zawiasu laczacego w/w kotwice z
jarzmem. Ruch kotwicy powinien
by¢ swobodny, ale bez nadmiernych
luzéw. Osig, na ktérej ma obracaé
sie kotwica, bedzie szpilka stalowa
(rys. 2, elem. 3), przewleczona przez






otwory wywiercone w poprzek za-
wiasu.

Wspornik mechanizmu sterowni-
czego (rys. 2, elem. 5) wykonujemy
z blachy aluminiowej grub. 2—25
mm, wedlug wymiaréw podanych
na rysunku.

Ramie dzwigni (rys. 2, elem.7)
wykonujemy 2z blachy mosieinej,
zgietej wzdluz pod katem prostym.
Oba kofice ramienia zaokrgglamy
pilnikiem i nastepnie przylutowu-
jemy do goérnej Scianki kotwicy za
pomoca cyny i kalafonii.

Z lewego boku jarzma przymo-
cujemy, za pomocg wkretéw M3,
dwie plytki montazowe (rys. 2,
elem. 8) wykonane z materialu izo-
lacyjnego, np. z bakelitu, Pierwsza
plytka, grub. 2 mm, posiada 3 o-
twory gwintowane (M3), a druga,
stanowigca podkiadke izolacying —
jeden otwodr gwintowany.

Starannie wykonany i poprawnie
zlozony mechanizm nalezy wyregu-
lowaé ustalajgc sile przyciggania
(F), ktéra bedzie zalezala od szcze-
liny (d) (rys. 2 — B) znajdujacej sig
pomiedzy kotwicg a jarzmem.

Na rysunku 2 — B dolnym przed-
stawiono zestaw urzadzen umozli-
wiajacych przeprowadzenie pomia-
réow sily przyciggania (F). Prad za-
silajgcy elektromagnes, czerpany
jest poprzez opornik regulowany
LR” z baterii 4,5 V. Ramie kotwicy,
podparte Srubg regulacying, jest
obciazone odpowiednim odwazni-
kiem za poSrednictwem bloczka (S).
Natezenie pradu mierzy sie za po-
mocg miliamperomierza (500 mA).

W tabelce, zamieszczonej na rys.
2 — C, podane sg charakterystyki
mechanizméw sterowniczych o roz-
nych wartosciach przy réinych ob-
cigzeniach. Z tabeli tej wynika, Ze
dobrze wyregulowany miniaturowy
mechanizm 2z cewksg o opornosci
okolo 25 omow wykazuje sile przy-
ciggania okolo 90—100 G. Reguluijge
opornikiem ,R” warto§¢ natezenia
pradu w cobwodzie elektromagnesy,
mozemy badat¢ interesujgce nas
wiasnoscei ukladu sterowniczego,

Ink, Witold Kozak
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