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Mechanizm prowadzenia kowadeł w kowarkach dźwigniowych

Przedmiotem wynalazku jest mechanizm pro¬
wadzenia kowadeł w kowarkach dźwigniowych z
conajmniej dwiema dwuramiennymi dźwigniami
uderzającymi przeciwbieżnie, w których każda
napędzana jest na jednym końcu wahliwie za
pośrednictwem znanych elementów napędowych.

W znanych dotychczas kowarkach dźwignio¬
wych z conajmniej dwoma kowadłami uderzają¬
cymi przeciwbieżnie mechanizm prowadzenia ko¬
wadeł ogranicza się*do ich sztywnego zamocowa¬
nia na końcach nienapędzanych ramion dwura-
miennych dźwigni. Takie prowadzenie kowadeł
okrećla geometrię ich ruchu ustaloną cechami
geometrycznymi rozwiązania konstrukcyjnego
dźwigni i ich ułożyskowania.

•W niektórych znanych rozwiązaniach z austrac-
kiego opisu patentowego nr 242475 i polskiego
opisu patentowego nr 103291 punkty obrotu dwu¬
ramiennych dźwligni są stałe, co oifcreśla sitałe
położenie miejsca pracy kowadeł. Podawanie ma¬
teriału odbywa się wzdłuż osi leżącej w pła¬
szczyźnie wahań dźwigni. Kowadła prowadzone
są w płaszczyźnie wahań dźwigni po łuku wyni¬
kającym z cech konstrukcyjnych dwuramiennych
dźwigni wykonując wzgJędern odkształcanego mate¬
riału zgniatający ruch postępowy i ruch obroto¬
wy, przy czym kąt obrotu kowadeł jest stały i
równy kątowi obrotu dwuramiennych dźwigni.

Takie prowadzenie kowadeł ogranicza zasto¬
sowanie wymienionych kowarek do kucia ele-
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mentów o stałym przekroju zakucia i ewentual*
nych zmiennych przekrojów jedynie na długości
kowadeł. Prowadzenie kowadeł po stałym łuku
wywołuje ponadto stałą wielkość ruchu postępo¬
wego w kierunku prostopadłym do ruchu zgnia¬
tającego iw płaszczyżnde fwahań dźwigni, -tan.
wzdłuż osi .podawania, co w przypadku kucia
przemiennego np. w kowarkach czterodźwignio-
wych może prowadzić do samoczynnie ustalone¬
go w danym procesie podawania odkształcanego
materiału. Opisany charakter pracy kowadeł
prowadzi do dużego poślizgu materiału względem
narzędzi i do ich nadmiernego zużycia.

W innych roawdązaniach np. znanym z polskie¬
go opisu patentowego nr 48425 zastosowano urzą¬
dzenie do zmiany odległości punktów obrotu
dwuramiennych dźwigni, nie zmieniając przy tyni
charakteru prowadzenia kowadeł, tj. nie likwidu¬
jąc ruchu postępowego w kierunku prostopadłym
do ruchu zgniatającego w płaszczyźnie wahań
dwuramieonych " dźwigni. Póndeważ podawanie
materiału odbywa się w osi prostopadłej do pła¬
szczyzny wahań dwuramiennych dźwigni, wy¬
mieniony ruch postępowy kowadeł w kierunku
prostopadłym do ruchu zgniatającego powoduje
równoległe, wymuszone przemieszczanie drgające
osi podawania materiału. Zmiana odległości punk¬
tów obrotu dwuramiennych dźwigni powoduje do¬
datkowe przemieszczanie osi podawania.

Uzyskiwana w ten sposób zmiana miejsca pra-
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cy kowadeł lumożfllifwia wprawdzie wykonywanie
zakuć w zmiennym przekroju poprzecznym, ale
przemieszczanie osi podawania w znacznym stop¬
niu utrudnia prawidłowe podawanie materiału.

Celem wynajazku jest skonstruowanie mecha-
l' £iic>U; prowadzenia kowadeł w kowarkach dźwig¬

niowych, pozwalającego na regulację miejsca pra-
;. cy kowadeł oraz; regulację wielkości i kierunku

■; przemieszczania 'materiału przy zachowaniu sta-
' łej osi po^j^aniau

Cel ten osiągnięto przez wyposażenie nienapę-
dzanych ramion każdej z dwiiramiennych dźwig¬
ni w czworobok przegubowy.

Człon czworoboku połączony przegubowo z
końcem nienapędzanego ramienia dwuramiennej
dźwigni (ma zamocowane kowadło. Człon czworo¬
boku współpracujący z dwuramienną dźwignią i
przeciwległy do członu z zamocowanym kowad¬
łem połączony ijest dodatkowo iw conajmniej jed¬
nym punkcie z korpusem kowairki za pośred¬
nictwem regulatora położenia.

Człon przeciwległy do członu zabudowanego na
nienapędzanym ramieniu dwuramiennej dźwigni
jest członem zamykającym czworobok przegubo¬
wy. Człon zamykający połączony jest z korpu¬
sem kowarki siłownikiem tak, aby oś siłownika
mię przechodziła przez przeguby członu zamykają¬
cego. Jeden z członów czworoboku przegubowe¬
go, korzystnie człon współpracujący z dwura¬
mienną dźwignią a przeciwległy do członu z zsl-
mocowanym kowadłem wyposażony jest w regu¬
lator jego długości. Przegub członu zbudowane¬
go na nienapędzanym ramieniu dwuramiennej
dźwigni łączący człon przeciwległy do członu
z zamocowanym kowadłem, umieszczony jest w
okolicy punktu obrotu dwuramiennej dźwigni,
korzystnie w tym punkcie.

Konstrukcja mechanizmu prowadzenia kowadeł
według wynalazku umożliwia regulację położe¬
nia miejsca pracy kowadeł niezbędną dla kucia
detali o okresowo zmiennym przekroju poprzecz¬
nym i regulację obrotu kowadeł wpływającą na
zmianę geometrii kotliny odkształcenia, oraz sta¬
łe, jednokierunkowe kasowanie luzów w przegu¬
bach eliminujące podstawowe źródło drgań ma¬
szyny.

Przedmiot wynalazku jest pokazany w przy¬
kładzie wykonania na rysunku przedstawiającym
schemat kinematyczny mechanizmu prowadzenia
kowadeł w kowarkach dźwigniowych.

Czworobok przegubowy ABCD składa się z:
członu AB zbudowanego na nienapędzanym ra¬
mieniu dwuramiennej dźwigni, przy czym prze¬
gub A umieszczony jest w okolicy punktu obrotu
O dwuramiennej dźwigni, członu BC, na którym
zamocowane jest kowadło K, członu AD prowa¬
dzonego wizglęjdem kowarki S oraiz członu zamy¬
kającego CD czworobok przegubowy ABCD, Człon
CD połączony jest z korpusem S siłownikiem P,
obciążającym człon siłą tak, aby oś siłownika P
nie. przechodziła przez przeguby członu CD. Do
przemieszczania przegubu A czworoboku ABCD
względem korpusu S zastosowano pokazany tytu¬
łem przykładu regulator G. Dodatkowe prowadze¬
nie członu AD względem korpusu kowarki S zrea-
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lizowano przykładowo za pośrednictwem regula¬
tora H.

Do regulacji długości członu AD zastosowano
przykładowo regulator długości R.

5 Przedstawiony na rysunku tytułem przykładu
mechanizm prowadzenia kowadła jednoznacznie
określa jego ruch przy wahliwym napędzie dwu¬
ramiennej dźwigni. Regulację miejsca pracy ko¬
wadeł uzyskuje się poprzez przemieszczanie prze-

19 gubu A czworoboku przegubowego ABCD umie¬
szczonego w okolicy punktu obrotu dwuramiennej
dźwigni za pomocą regulatora G.

Regulację pochylenia kowadeł realizuje się za po¬
średnictwem regulatora H. Regulację wielkości
i kierunku przemieszczania materiału uzyskuje się
za pomocą regulatora długości R.

Zastosowanie mechanizmu prowadzenia kowadeł
według wynalazku w kowarkach dźwigniowych
zezwala na celowe ustalenie wielkości samoczyn-

M nego przemieszczania materiału oraz na rozsze¬
rzenie ich możliwości technologicznych np. do ku¬
cia wałków o zmiennych przekrojach poprzecz¬
nych.

^ Zastrzeżenia patentowe
25

1. Mechanizm prowadlzenia kowadeł <w kowar¬
kach dźwigniowych z conajmniej dwiema dwu-
ramiennymi dźwigniami uderzającymi przeciw¬
bieżnie osadzanymi w korpusie wahliwie za po¬
średnictwem urządzenia do regulacji odległości
punktów obrotu, z których każda napędzana jest
na jednym końcu wahliwie za pośrednictwem zna¬
nych elementów napędowych np. mimośrodów,
znamienny tym, że stanowi czworobok przegubo¬
wy (ABCD) zbudowany na nienapędzanym ramie¬
niu dwuramiennej dźwigni, w którym to czworo¬
boku na członie (BC) połączonym przegubowo z
końcem nienapędzanego ramienia dwuramiennej
dźwiigni zamocowane jest kowadło (K), zaś człon
(AD) czworoboku przegubowego (ABCD) współ¬
pracujący z dwuramienną dźwignią i przeciwleg¬
ły do członu (BC), połączony jest dodatkowo w
conajmniej jednym punkcie z korpusem kowarki
(S) za pośrednictwem regulatora położenia (H).

45 2. Mechanizm według zastrz. 1, znamienny tym,
że człon (CD) przeciwległy do członu (AB) zbu¬
dowanego na nienapędzanym ramieniu dwuramien¬
nej dźwigni połączony jest z korpusem <S) siłow¬
nikiem (P) tak, aby oś siłownika <P) nie przecho-

50 dziła przez przeguby członu (CD).
3. Mechanizm według zastrz. 1, znamienny tym,

że jeden z członów czworoboku przegubowego
(ABCD) wyposażony jest w regulator jego dłu¬
gości.

55
4. Mechanizm według zastrz. 1, znamienny tym,

że przegub (A) członu (AB) zbudowanego na nie¬
napędzanym ramieniu dwuramiennej dźwigni usy¬
tuowany jest w okolicy punktu obrotu (O) dwu-
ramiennej dźwigni.

5. Mechanizm według zastrz. 1, znamienny tym,
że przegub <A) członu (AB) zbudowanego na nie¬
napędzanym ramieniu dwuramiennej dźwigni usy¬
tuowany jest w punkcie obrotu (O) dwuramiennej

05 dźwigni.
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