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Mechanizm prowadzenia kowadel w kowarkach dzwigniowych
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. Przedmiotem wynalazku jest mechanizm pro-
wadzenia kowadel w kowarkach diwigniowych z
conajmniej dwiema dwuramiennymi dZwigniami
uderzajgcymi przeciwhieinie, w ktérych kazda
napedzana jest na jednym kofcu wahliwie za
posrednictwem znanych elementéw napedowych.

W znanych dotychczas kowarkach diwignio-
wych z conajmniej dwoma kowadlami uderzaja-
cymi przeciwbieznie mechanizm prowadzenia ko-
wadel ogranicza sie.do ich sztywnego zamocowa-
nia na kohcach nienapedzanych ramion dwura-
miennych déwigni. Takie prowadzenie kowadel
okrefla geometrie ich ruchu ustalong cechami
geometrycznymi  rozwigzanja konstrukcyjnego
dZwigni i ich ulozyskowania.

‘W niektéryeh znanych rozwigzaniach z austrac-
kiego opisu patentowego nr 242475 i polskiego
apisu patentowege nr 103291 punkty obrotu dwu-
ramiennych dZwigni sg stale, co okresla stale
polozenie miejsca pracy kowadel. Podawanie ma-
terialu odbywa sie wzdluz osi lezacej w pla-
szezyznie wahan diwigni. Kowadla prowadzone
s3 w plaszezyinie wahan diwigni po luku wyni-
kajacym z cech konstrukcyjnych dwuramiennych
diwigni wykonujac wzgledem odksztalcanego mate-
rialu zgniatajacy ruch postepowy i ruch obroto-
wy, przy <zym kgt obrotu kowadel jest staly i
_réwny katowi obrotu dwuramiennych dfwigni.

Takie prowadzenie kowadel ogranicza zasto-
sowanje wymienionych kowarek do kucia ele-
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mentéw o stalym przekroju zakucia i ewentual-
nych zmiennych przekrojéw jedynie na diugosci
kowadel. Prowadzenie kowade! po stalym hku
wywoluje ponadto staly wielko$¢ ruchu postepo-
wego w kierunku prostopadlym do ruchu zgnia-
tajacego w plaszezymie wahath diwigni, tan.
wzdluz osi podawania, c0 w przypadku kucia
przemiennego np. w kowarkach -czterodiwignio-
wych moze prowadzié do samoczynnie ustalone-
g0 w danym procesie podawania odksztalcanego
materialu. Opisany charakter pracy kowadetl

‘prowadzi do dutego poslizgu ma!cema}u wzgledem

narzedzi i do ich nadmiernego zuzycia.

W innych rozwijzaniach np. znanym z polskie-
go opisu patentowego nr 48425 zastosowano urzg-
dzenie do zmiany odleglodci punktéw obrotu
dwuramiennych dfwigni, nie zmieniajac przy tym
charakteru prowadzenia kowadel, tj. nie likwidu-
jac ruchu postepowego w kierunku prostopadiym
do ruchu zgniatajacego -w plaszczyinie wahah
dwuramiennych -~ diwigni. Pomniewaz - podawanie
materialu odbywa si¢ w osi prostopadlej do pla-
szczyzny wahal dwuramiennych diwigni, wy-
mieniony ruch postepowy kowadel w kierunku
prostopadlym do ruchu zgniatajgcego ‘powodufe
réwnolegle, wymuszone przemieszezanie drgajace
osi podawania materialu. Zmiana odleglosci punk-

téw obrotu dwuramiennych diwigni powoduje do-

datkowe przemieszczanie osi podawania.
Uzyskiwana w ten spos6b zmiana miejsca pra-

'
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cy kowadel umodliwia wprawdzie wykonywanie
zakué w zmiennym przekroju poprzecznym, ale
przemieszczanie osi podawania w znacznym stop-
niu utrudnia prawidlowe podawanie materiatu.

Celem wyngalazku jest skonstruowanie mecha-
mz{pu ‘prowadzema kowadet w kowarkach diwig-

niowych, pozwalajacego ma regulacje miejsca pra-
cy kowadet oraz: regulacje wielko$ci i kierunku
przemxeszcmma ‘materiatu przy zachowaniu sta-
+ lej-osi podaWanm.
~ Cel ten osiagnieto przez wyposaZenie nienape-
dzanych ramion kaddej z dwuramiennych diwig-
ni w czworcobok przegubowy.

Czlon czworoboku polaczony przegubowo z
konicem nienapedzanego ramienia dwuramiennej
dzwigni ma zamocowane kowadlo. Czlon czworo-
boku wspblpracujacy z dwuramienng dzwignia i
przeciwlegly do czlonu z zamocowanym kowad-
tem polaczony jest dodatkowo w conajmniej jed-
nym punkcie z kornpusem kowarki za posred-
nictwem regulatora polozenia.

Czlon przeciwlegly do czlonu zabudowanego na
nienapedzanym ramieniu dwuramiennej diwigni
jest czlonem zamykajacym czworobok przegubo-
wy. Czlon zamykajacy polaczony jest z korpu-
sem kowarki silownikiem tak, aby o§ silownika
nie przechodzila przez przeguby rczlonu zamykajg-

cego. Jeden z czlonéw czworoboku przegubowe- -

go, korzystnie czlon wspdlpracujacy z dwura-
mienna diwignia a przeciwlegly do czlonu z za-
mocowanym kowadiem wyposazony jest w regu-
lator jego dlugosci. Przegub czlonu zbudowane-
€0 na nienapedzanym ramieniu dwuramiennej
diwigni 1aczacy czlon przeciwlegly do czlonu
z zamocowanym kowadiem, umieszczony jest w
okolicy punktu obrotu dwuramiennej dZwigni,
korzystnie w tym punkcie. '

. Konstrukcja mechanizmu prowadzenia kowadet
‘wedlug wynalazku umozliwia regulacje poloze-
nia miejsca pracy kowadel niezbedna dla kucia
detali o okresowo zmiennym przekroju poprzecz-
nym i regulacje obrotu kowadel wplywajaca na
zmiane geometrii kotliny odksztalcenia, oraz sta-
le, jednokierunkowe kasowanie luzéw w przegu-
bach eliminujace podstawowe #rédio drgan ma-
szyny.

Przedmiot wynalazku jest pokazany w przy-
kladzie wykonania na rysunku przedstawiajacym
schemat kinematyczny mechanizmu prowadzenia
kowadel w kowarkach diwigniowych. .

Czworobok przegubowy ABCD sklada sie z:
czlonu AB zbudowanego ma nienapedzanym ra-
mieniu dwuramiennej diwigni, przy czym prze-
gub A umieszczony jest w okolicy punktu obrotu
O dwuramiennej diwigni, czlonu BC, na ktérym
zamocowane jest kowadlo K, cztonu AD prowa-
dzonego wuzgledem kowarki S oraz rczlonu zamy-
kajacego CD czworobok przegubowy ABCD. Czlon
CD polaczony jest z korpusem S silownikiem P,
obcigzajacym czlon sila tak, aby o sitlownika P
nie przechodzila przez przeguby czionu CD. Do
przemieszezania przegubu A czworcboku ABCD
wzgledem korpusu S zastosowano pokazany tytu-
tem przykladu regulator G. Dodatkowe prowadze-
nie czlonu AD wazgledem korpusu kowarki S zrea-
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lizowano przykladowo za posrednictwem regula-
tora H.

Do regulacji dilugosci cztonu AD zastosowano
przykladowo regulator dlugosci R.

Przedstawiony na rysunku tytulem przykiadu
mechanizm prowadzenia kowadla jednoznacznie
okrefla jego ruch przy wahliwym mnapedzie dwu-
ramiennej diwigni. Regulacje miejsca pracy ko-
wadel uzyskuje sie¢ poprzez przemieszczanie prze-
gubu A czworoboku przegubowego ABCD umie-
szczonego w okolicy punktu obrotu dwuramiennej
dZwigni za pomocg regulatora G.

Regulacje pochylenia kowadel realizuje sie za po-
Srednictwem regulatora H. Regulacje wielkosci
i kierunku przemieszczania materiatu uzyskuje sig
Za pomocy regulatora dlugosci R.

Zastosowanie mechanizmu prowadzenia kowadet
wedlug wynalazku w kowarkach dzwigniowych
zezwala na celowe ustalenie wielkoSci samoczyn-
nego przemieszczania materialu oraz na rozsze-
rzenie ich mozliwosci technologicznych np. do ku-
cia walkéw o zmiennych przekrojach poprzecz-
nych.

Zastrzezemia patentowe

1. Mechanizm prowadzenia kowadel w kowar-
kach diwigniowych z conajmniej dwiema dwu-
ramiennymi dzwigniami uderzajacymi przeciw-
bieznie osadzanymi w korpusie wahliwie za po-
Srednictwem urzadzenia do regulacji odleglodci
punktéw obrotu, z ktérych kazda napedzana jest
na jednym koticu wahliwie za posSrednictwem zna-
nych elementéw napedowych np. mimos$rodéw,

znamienny tym, ze stanowi czworobok przegubo-

wy (ABCD) zbudowany na nienapedzanym ramie-
niu dwuramiennej dZwigni, w ktérym to czworo-
boku na czionie (BC) polaczonym przegubowo z
koficem nienapedzanego ramienia dwuramiennej
dzwigni zamocowane jest kowadlo (K), za§ czlon
(AD) czworoboku przegubowego (ABCD)  wsp6i-
pracujacy z dwuramienng diZwigniq i przeciwleg-
ty do czionu (BC), polaczony jest dodatkowo w
conajmniej jednym punkcie z korpusem kowarki
(S) za posrednictwem regulatora polozenia (H).

2, Mechanizm wedlug zastrz. 1, znamienny tym,
ze czion (CD) przeciwlegly do czlonu (AB) zbu-
dowanego na nienapedzanym ramieniu dwuramien-

nej dZwigni polaczony jest z korpusem (S) silow-

nikiem (P) tak, aby oS silownika (P) nie przecho-
dzita przez przeguby czionu (CD).

3. Mechanizm wedlug zastrz. 1, znamienny tym,
ze jeden z czionbw czworoboku przegubowego
(ABCD) wyposazony jest w regulator jego dlu-
go$ci.

4, Mechanizm wedlug zastrz. 1, znamienny {ym,
ze przegub (A) czionu (AB) zbudowanego na nie-
napedzanym ramieniu dwuramiennej dZwigni usy-
tuowany jest w okolicy punktu obrotu (0) dwu-
ramiennej dZwigni.

5. Mechanizm wedlug zastrz. 1, znamienny tym,
ze przegub (A) czionu (AB) zbudowanego na nie-
napedzanym ramieniu dwuramiennej dzwigni usy-
tuowany jest w punkcie obrotu (0) dwuramiennej
diwigni.
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