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Uklad mechanizméw — odcigzanego i odcigzajacego — redukujacy
i stabilizujacy obciazenie elementéw lancucha kinematycznego
mechanizmu odcigzanego
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Przedmiotem wynalazku jest uklad mechaniz-
méw — odcigzajacego i cdcigzanego — reduku-

jacy i stabilizujacy obcigzenie elementéw precy-
zyjnych przekladni mechanicznych przeznaczony
przede wszystkim do zastosowania w mechaniz-
mach pracujgcych przy duzych i zmiennych ob-
cigzeniach wymagajacych bardzo wysokiej do-
kladno$ci przeniesienia ruchu i bezstopniowe]j
zmiany przelozenia, na przyklad w obrabiarkach
skrawajgcych do obrébki powierzchni zlczonych
a w szczegblnosci w obrabiarkach z automatycz-
nym sterowaniem zlozonych ruchéw ksztaltowa-
nia.

Znane sg uklady mechanizméw redukujgce ob-
cigzenie jak na przyklad proste urzgdzenia odcig-
zajgce do ktdérych nalezg przeciwwagi, odcigzniki
sprezynowe, i odcigzniki hydrostatyczne, wzmac-

niacze mechaniczne, wzmacniacze w ukladzie
kompensacji zaklécen jak roéwniez wazmacniacze-
-regulatcry.

Mechanizmy te posiadajg szereg wad gdyz od-
ciazniki nie zapewniajg stabilizacji obcigzenia,
wzmacniacze-regulatory nie zapewniajg wystar-
czajgcej dokladnosci kinematycznej a wzmacnia-
cze w ukladzie kompensacji zaklécen tez nie za-
pewniaja wystarczajacej dokladnosci kinematycz-
nej.

Wzmacniacze mechaniczne szeregowe, do kté-
rych nalezy na przyklad wzmacniacz bebnowo-li-
nowy, maja bardzo malg dokladno§¢ kinematycz-
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ng, sg zrédlem drgan samowzbudnych i nie za-
pewniajg stabilizacji obcigzenia. Wzmacniacze me-
chaniczne réwnclegle, jak na przykiad wzmac-
niacz z przekladnia samohamowng nie zapew-
niajg stabilizacji obcigzenia i majg ograniczong
stabilnosé.

Powyzsze wady i niedogodnos$ci usuwa uklad
mechanizméw — odciazanego i odcigzajacego we-
diug wynalazku.

Celem wynalazku jest redukcja i stabilizacja
obcigzenia precyzyjnego lancucha kinematyczne-
go bez zmniejszenia kinematycznej dokladnosci te-
gc tancucha. :

Cel ten zostal osiggniety w wyniku opracowa-
nia ukladu mechanizméw — odcigzanego i odcig-
zajacego — wedlug wynalazku, ktérego istota po-
lega na rownoleglym skojarzeniu mechanizmu od-
cigzanego i mechanizmu odcigzajgcego — tak, ze
mechanizm odcigzany jest polgczcny przy pomo-
cy podatnego zlacza, stanowigcego rdéwnoczesnie
silowy czujnik, z mechanizmem odcigzajgcym,
przy czym do silowego czujnika doprowadzone jest

wyjScie przeksztaltnika sygnalu generujgcego sy-

gnal sterujacy w funkcji oporéw ruchu zas wyj-

Scie czujnika silowegc doprowadzone jest do
urzgdzenia sterujgcego mechanizmu odciazaja-
cego.

Uklad bedgcy przedmiotem wynalazku przed-
stawiony jest schematycznie w przykladach wy-
konania na rysunkach, na ktérych fig. 1 przedsta-
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wia uklad dla redukecji i stabilizacji obcigzenia
mechanizmu - ruchu prostoliniowego za$§ fig. 2
.przedstawia uklad dla redukcji i stabilizacji ob-
cigzenia mechanizmu ruchu obrotowego.

Uktad redukeji i stabilizacji obcigzenia mecha-
nizmu ruchu prostcliniowego w zastosowaniu na
przyklad do napgedu posuwéw gwintowych tokar-
ki przedstawiony na fig. 1, sktada sie z supor-
tu 1 przymocowanego do wspéipracujacej z po-
ciggowa $§ruba 3 nakretki 2, z ktéra — za po-
$rednictwem wbudowanego w podatne zlacze, od-
Jksztalcalne pod wplywem dzialania sily cdciaza-
jacej Por rozwigzane na przykilad jako polaczenie
teleskopowe, — -silowego czujnika 5 — polgczo-
ny jest tlok hydraulicznego silownika 6, ktorego
ruch — przez pompe 7 o zmiennej wydajnosci —
jest sterowany w funkcji sygnalu silcwego czuj-
nika 5, ujawniajacego réznice miedzy rzeczywi-
sta warto$cig sity odciazajacej Peor a sterujaca
wartoscig sily odcigzajacej Pos, generowanej przez
dowolnej konstrukcji przeksztaltnik 8 sygnatu,
przetwarzajacy warto§¢ oporéw ruchu R na sy-
gnal sterujagcy warto§é sity Pos. Pociggowa Ssru-
ba 3 napedzana jest za pcérednictwem skrzynki
posuwéw 4 okre§lajacej stosunek pomiedzy ob-
rotami n, wrzeciona tokarki, a obrotami n;, po-
ciggowej §ruby 3.

Uktad redukcji i stabilizacji obcigzenia mecha-
nizmu ruchu obrotowego w zastosowaniu na przy-
klad we frezarce ze stercwaniem programowym
przedstawiony na fig. 2 sktada sie z tulei la sto-
tu obrotowego zwigzanej kolem zebatym z zeba-
tym kolem 2b polgczonym z Slimacznicy 2a, z kt6-
ra wspéipracuje §limak 3a napedzany za poSred-
nictwem skrzynki przekladniowej 4a od silnika
elektrycznego malej mocy, ktérego obroty n,a
sterowane sg prcgramowo. Sitownik 6a ruchu ob-
rotowego przekazuje rzeczywiste wartoSci mo-
mentu odcigzajacego Mor za pofrednictwem si-
towego czujnika 5a na §limacznice 2a przy czym
silowy czujnik 5a ujawnia réinice miedzy rzeczy-
wista warto$cia momentu odcigzajacego Mor a ‘ste-
rujaca warto§cia mcmentu odcigzajacego Mos ge-
nerowana przez przeksztaltnik 8 sygnatu, jak na
fig. 1. '

Efekt odcigzenia mechanizmu odcigzanego uzy-
skuje sie przez wywolanie — przy pomocy si-
townika 6 lub 6a — rzeczywistej warto$ci sity
odcigzajacej Por lub rzeczywistej wartosci mo-
mentu odcigzajacego Mor, dzialajgcych za po-
Srednictwem silowegc czujnika 5 lub 5a przeciw-
nie do kierunku dzialania oporéw ruchu R lub
momentu operéw ruchu Mg.

Zmjiana wielko$ci rzeczywistej wartosci sily od-
cigzajacej Por lub rzeczywistej wartosci momensu
odciazajacego Mor odbywa sie wedlug znanych
sposobow stabilizacji, regulacji nadaznej lub re-
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gulacji prcgramowej w zaleznoSci od tego czy
sila oporéw ruchu R lub moment oporéw ruchu
My sa stale w czasie, zmienne wedlug niezna-
nej funkeji czasu lub s3 zmienne wedlug znanej
funkcji czasu. Warto§é rzeczywistej sity odcia-
zajacej Por lub rzeczywistego momentu odciaza-
jacego Mor jest poréwnywana ze sterujaca war-
toécig sily odcigzajgcej Pos lub momentu odcigza-
jacegc Mos, w wyniku czego ujawmia sie odchy-
lenie Pos — Por lub Mos — Mor, w funkcji kt6-
rego sterowany jest silownik 6 lub 6a.

Kazdy wariant wynalazku moze odpo'wxadaé

.pracy w warunkach odcigzenia i wowczas

Por % Pos <R
Mor % Mos < Mg
R —Por =Pz
Mg —Mor = Mz
lub pracy w warunkach wzmacniania i wéwczas

Por X' Pcs > R

Mor < Mos > Mg
R Por=—Pz
r —Mor =—Mz .

Uklad bedacy przedmlotem wynalazku moze
byé stosowany jako przekladnia mechaniczna sta-
nowigca czlon liniowy pod wzgledem wiasciwosci
dynamicznych lub jako ul}dawd zmniejszajacy i usta-
lajacy obcigzenie a tym samym zmniejszajgcy
zuzycie elementéw przekladni mechanicznych
przy duzych i zmiennych w czasie oporach ru-
chu, albo tez jako wzmacniacz mecy sygnalu po-
tozenia (przemieszczenia mechanicznego) o stalym
lub cyklicznie, albo refleksyjnie zmiennym sy-
gnale wyjSciowym, przy dowolnie wielkim wspé6t-
czynniku wzmocnienia mocy i przy bardzo wy-
sokiej dokladnoSci kinematycznej, ré6wnej doklad-
noSci precyzyjnej przekladni mechanicznej na
przyklad Srubowej lub zebatej.

Zastrzezenie patentowe

Uklad mechanizméw — odcigzanege i odcigza-
jacego — redukujacy i stabilizujacy obcigzenie
elementéw taficucha kinematycznego mechanizmu
odcigzanego, znamienny tym, ze mechanizm od-
cigzany jest polgczony przy pomocy podatnego
zlagcza w ktére wbudowany jest silowy czujnik
(5) lub (5a), z mechanizmem odciazajacym przy
czym do sitowego czujnika (5) lub (58) dcprowa-
dzone jest wyjScie przeksztaltnika (8) sygnalu,
ktéry to przeksztaltnik (8) generuje sygnat ste-
rujgcej warto$ci silty odciagzajacej (Pos) -lub sy-
gnal sterujgcej wartoSci momentu odcigzanego
(Mos) w funkcji oporéw ruchu (R) lub momentu
oporéw ruchu (Mg) za§ wyjécie silowegc czuj-
nika (5) lub (5a) jest doprowadzone do urzadze-
nia sterujacego silownika (6) lub (6a).
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