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Przedmiotem niniejszego wynalazku jest obracany
recznie imak wielonozowy, stosowany w obrabiar-
kach typu ciezkiego, zwlaszcza w karuzeléwkach.

Znane dotychczas imaki wielonozowe reczne maja
w korpusie uklad otworéw ustalajgcych imak w na-
stawionym polozZeniu za pomoca trzpienia pozycjo-
nujgcego, ktéry znajdujgc sie pod dzialaniem spre-
zyny wchodzi w jeden z tych otworéw.

Tego rodzaju konstrukcje sg dogodne dla imakéw
typu lekkiego lub S$redniego, w ktérych do obroé-
cenia i dokladnego ustawienia imaka wystarczy nie-
wielka sila.

Natomiast w obraczaych recznie podobnej kon-
strukcji imakach typu ciezkiego (na przyklad w
karuzeléwkach) wystepujgce wobec duzej bezwlad-
nosci imaka z zaloZonymi narzedziami sily tarcia
statycznego sg tak znaczne, ze dokladne wspoélosio-
we ustawienie otworu ustalajgcego imaka wzgledem
trzpienia pozycjonujgcego stwarza powazne trud-
nosci. Z tego powodu w imakach ciezkich stosuje
sie wieksze luzy miedzy trzpieniem i otworem usta-
lajgcym, co umozliwia latwiejsze ich wspoétsrodko-
wanie.

W obrabiarkach o duzej dokladno$ci zwiekszony
luz trzpienia pozycjonujgcego powoduje jednak za-
cinanie si¢ krawedzi bazujacej imaka i wspolpra-
cujacej z nig krawedzi bazujacych suportu, wy-
magajac zmudnego, recznego manipulowania ima-
kiem przy kazdej zmianie jegn polozenia robocze-
go.
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Zadaniem niniejszego wymnalazku jest usuniecie
wspomnianej wady znanych dotychczas imakow
wielonozowych i skonstruowanie takiego imaka re-
cznego typu ciezkiego, ktéry umozliwilby latwe i
dokladne jego ustawianie w polozeniu roboczym.

Zadanie to zostalo rozwigzane wedlug wynalazku
przez zastosowanie dodatkowego dzwigniowego
ukladu sterujgcego trzpieniem pozycjonujgcym w
ten sposéb, ze wychodzi on z'otworu ustalajgcego nie
w otwartym polozeniu dzwigni zaciskajgcej imak,
ale dopiero po dodatkowym jej obrocie uruchamia-
jacym wspomniany uklad dzwigniowy, ktéry po-
woduje calkowite wysuniecie trzpienia pozycjonu-
jacego z otworu ustalajgcego, przy czym w trakcie
obrotu imaka trzpien jest dociskany silg sprezyny
do powierzchni korpusu imaka i natrafiajgc na
otwér ustalajgcy weciskany jest do niego, zapew-
niajgc latwe i dokladne ustawienie powierzchni
bazujacych w nowym polozeniu roboczym imaka.

Dzwigniowy uklad sterujgcy trzpienia eliminuje
koniecznos$é zwiegkszania luzéw na wspoélpracujg-
cych powierzchniach imaka i suportu, zwieksza-
jac dokladnos§é ustawiania imakd i ulatwiajgc jego
pozycjonowanie.

Wynalazek jest przykladowo wyjasniony na ry-
sunku, na ktérym fig. 1 przedstawia imak wielo-
nozowy w przekroju osiowym w poloZeniu zacis-
nietym, fig. 2 — ten sam imak w polozeniu otwar-
tym, fig. 3 — imak w poloZeniu odblokowanego
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trzpienia pozycjonujgcego, a fig. 4 — imak w cza-
sie obracania go w nowe polozenie robocze.

Imak wielonozowy wedlug wynalazku sklada sie
z nastepujgcych podstawowych zespoléw: z korpu-
su, zespolu dZwigni zaciskowej i dZwigniowego zes-
polu sterujacego.

Korpus 1 majgcy znany ksztalt graniastostupa
zaopatrzonego w wyciecia 2, stuzgce do zamocowa-
nia w nich narzedzi jest osadzony obrotowo na
tulei 3 przymocowanej nieruchomo do plyty 4 su-
portu. Plyta 4 suportu jest zaopatrzona w element
oporowy 5 z regulowana nakladkg 6, ktérej po-
wierzchnia boczna ‘wépoélpracujgca z nachylong po-
wierzchnig 7 korpusu 1 imaka stanowi réwnocze$-
nie powierzchnie bazujgcg wzajemne .polozenie ima-
ka i suportu.

Na wewnetrznej, czolowej powierzchni korpusu
1 znajduje sie uklad otwordéw ustalajacych 8 odpo-
wiadajacych poszczegbélnym polozeniom roboczym
imaka.

Zespol dzwigni zaciskajacej sklada sie z reko-
jedci 9 zaopatrzonej w mimosrodowsg krzywke 10
w postaci widelek osadzonych na osi 11 i obejmu-
jacych konicéwke sworznia 12, umieszczonego wew-
natrz tulei 3 i unieruchomionego za pomocg na-
kretki 13. Miedzy widelkami stanowigcymi mimo-
Srodowg Kkrzywke 10 znajduje sie zaporowa po-
wierzchnia 14, wspolpracujgca z popychaczem 15
osadzonym w otworze 16 sworznia 12.

Ponadto zewnatrz sworznia 12 wewnagtrz tulei 3
znajduje sie otwér 17, w ktérym jest osadzona
sprezyna 18, dzialajgca na plytke oporowg 19 ima-
ka i powodujgca jego odsuwanie od suportu.

Dzwigniowy uklad sterujacy sklada sie z ciegna
20 polgczonego z pozycjonujgcg tulejg 21, osadzong
przesuwnie w otworze plyty 4 suportu i znajduja¥
cego sie pod dzialaniem znanej sprezyny 22, polg-
czonej z tym ciegnem za pomoca przegubu 23
dzwigni 24 osadzonej obrotowo na osi 25 wystepu
26 tulei 3 oraz z polgczonego przegubowo z tg
dzwignig 24 ciegnem 27 ze sprezyng 28.

Dzialanie imaka wielonozowego wedlug wyna-
lazku jest nastepujgce.

W celu zwolnienia zacisnietego imaka (fig. 1) na-
lezy obréci¢é rekojesé 9 w polozenie przedstawione
na fig. 2, wskutek czego zmniejszona odleglosé mi-
mos$rodu od osi 11 umozliwia odsuniecie imaka,
znajdujgcego sie pod dzialaniem sprezyny odporo-
wej 18 od plyty 4 suportu w polozenie, w ktérym
jego powierzchnie bazujgce 7 wysung sie z nakla-
dek 6 suportu. W tym poloZeniu rekojesci 9 tuleja
21 nie jest jednak calkowicie wysunieta z otworu 8
korpusu 1 imaka. .

‘W celu uzyskania calkowitego wysuniecia tulei
21 nalezy rekojes¢ 9 obrécié o niewielki kat, w po-
lozenie przedstawione na fig. 3 Wskutek tego po-
wierzchnia oporowa 14 rekojesci- 9 przesuwa popy-
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chacz 15 obracajac dz’wigﬁie’ 24 w kierunku strzatki
y (fig. 3), co z kolei powoduje calkowite wysunie-
cie tulei 21 z otworu 8. Luzny obrot rekojesci 9 jest
uniemozliwiony przez ciegno 27, $ciskajgce spre-
zyne 28.

Po wysunieciu tulei 21 z otworu 8 korpus 1 ima--

ka wraz z umocowanymi w nim narzedziami obra-
ca sie w znany sposob w nowe polozenie robocze,
przy czym w trakcie tego obrotu (fig. 4) koncéwka
tulei 21 dociskana jest silg sprezyny 22 do po-
wierzchni czolowej korpusu 1 imaka w kierunku
strzalki x (fig. 4). Rownoczesnie sprezyna 28 od-
dzialywa za posrednictwem ciegna 27 i dzwigni 24
na popychacz 15 dociskajac go do powierzchni opo-
rowej 14 i powodujgc powro6t rekojesci w polozenie
pionowe. . B

W nowym polozeniu roboczym imaka adpowiada-
jacy mu otwér ustalajgcy 8 przyjmuje pozycig
wspolosiowg wzgledem tulei 21, ktéra znajdujgc sie
pod dzialaniem sprezyny 22 zostaje wsunieta w ot-
woér 8 ustalajagc imak w tym polozeniu. Po obrocie
rekojesci 9 w polozenie przedstawione na fig. 1 na-
stepuje wsuniecie powierzchni- bazujgcej 7 imaka
w nakladke 6 i zaci$niecie go w nowym polozeniu

. roboczym.

Dzieki bardzo niewielkim luzom tulei 21 wzgle-
dem otworu 8 uzyskuje sie latwiej wejscie korpusu
1 imaka w gniazdo plyty 4 suportu oraz dokladne
i calkowicie pewne jego ustawienie w nowym po-

‘tozeniu,
Imak wielonozowy wedlug wynalazku moze zna--

lezé zastosowanie zwlaszcza do obrabiarek ciezkich,
na przyklad karuzelowek. )

Zastrzezenia patentowe

1. Imak wielonozowy reczny, zlozony z osadzo-
nego przesuwnie i obrotowo korpusu z wycieciami
do mocowania narzedzi, z rekoje$ci z zaciskiem
mimo$rodowym oraz -z tulei pozycjonujgcej, wcho-
dzacej pod dzialaniem sprezyny w otwér ustalajg-
cy korpusu, znamienny tym, ze jest wyposazony
w diwigniowy zespol sterujgcy tulejg pozycjonuja-
cg (21), zlozong z dzwigni (24) osadzonej obrotowo
na osi (25) i polgczonej z ciegnem (20) za pomocg
przegubu (23) oraz z osadzonego przesuwnie w ot-
worze (16) sworznia (12), z popychacza (15), wspol-
pracujgcego z powierzchnig oporowg (14) rekojesci
(9) przy czym calkowite wysuniecie tulei (21) z ot-
woru (8) nastepuje po dodatkowyrn obrocie reko-
jesci (5) z polozenia otwartego (fig. 3).

2. Imak wedlug zastrz. 1, znamienny tym, ze
jego dzwigniowy zespél sterujgcy jest wyposazony
w polgczone przegubowo z diwignig (24) ciggno
(27) ze sprezyng (28) ograniczajgcg ruch popycha-
cza (15) i stuzgcg do dociskania popychacza w kie-
runku powierzchni oporowej (14) rekojesci ).
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