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: automatach tokarskich

. 1
Przedmiotem wynalazku jest mechanizm do do-
kladnego toczenia przedmtotow o kilku wymiarach
szczegolnie dokladnych diugosci, na wzdtuznych
automatach tokarskich,

W celu uzyskania dokladnych diugosci na obra-
bianych przedmiotach konieczne jest, podobnie jak
w patencie 41109, wyeliminowanie ujemnego wplywu
niedokladnosci mechanizmu krzywkowo-diZwigniowe-
go na sterowany element obrabiarki w odpowied-
nich okresach cyklu roboczego. Elementem obrabiar-
ki, bedacego odpowiednikiem noza wedlug patentu
41109, jest w tym przypadku wrzeciennik, ktorego
przemieszczenia wzdluz prowadnic sterowAne sq me-
chanizmem krzywkowo-diwigniowym. Dokladnos¢
wymiarow diugosci na obrabianych przedmiotach
jest zapewniona wedlug wynalazku dzialaniem do-
datkowego mechanizmu umozliwiajacego uzyskiwa-
nie odpowiednio dokladnych, powtarzalnych polo-
Zen wrzeciennika.

Mechanizm do dokladnego na wymiar toczenia
wedlug wynalazku, uwidoczniony jest na rysunku, na
ktorym fig. 1 przedstawia wycinek automatu tokar-
skiego wzdluznego z mechanizmem, w widoku z go-
ry, fig. 2 rzut tego aujomatu z mechanizmem w wi-
doku z boku.

Wyeliminowanie wplywu mechanizmu krzywko-
wo-dzwigniowego wedlug patentu nr 41109 na nie-
dokladno$é toczenia, zostalo dokonane wedlug wy-
nalazku mechanizmem, przedstawionym przyktadowo
na fig. 1 i 2 w ten sposob, ze po zgrubnych przesu-
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nieciach wrzeciénnika wykorzystuje siq opore, 'prze-
stawiang dzialaniem odrebnej krzywki tak, ze me-
chanizm krzywkowo-dZwigniowy nie ma wplywu na
ustalenie polozenia wrzeciennika.

Wrzeciennik 1 przesuwany jest po loZu obrabiarki
wzdluz swojej osi, pod dzialaniem dwuramiennej
wahliwej dzwigni 3, ktoérej przemigszczanie odbywa
sie za posrednictwem palca $lizgowego 5 w rezul-
tacie sterowania krzywkq 7 osadzona na obracaja-
cym sie walku rozrzadczym 8 automatu. Wrzecien-
nik 1 znajduje si¢ stale pod wplywem silnej spre-
zyny 6, ktérej dzialanie skierowane jest w odwrot-
nym kierunku dzialania dzwigni 3.

W celu uzyskania dokladnych poloienn wrzecienni-
ka naleiy zastosowaé¢ dodatkowo przestawng opo-
re 10, osadzona wahliwie na osi 12 i opierajacy sie
o sztywng czesé.9 obrabiarki. Opora 10 sterowana
jest krzywkami 7, umocowanymi na walku rozrzad-
czym 8. Przyjmowaé¢ ona moze kilka polozen robo-
czych, na przyklad a, b, c. Na bocznej $cianie wrze-
ciennika 1 sq usytuowane nastawne $ruby zderza-
kowe 11 i 11’ wspéldzlahjqce z opora 10 w jego
polozeniach b, c, natomiast w polozeniu a opora 10
jest nieczynna i znajduje sie poza zasiggiem $rub
zderzakowych 11 i 11, Podana przykladowo na fig.
11 2 ilos¢ polozen roboczych opory 10 i odpowied-
nia iloé¢ srub zderzakowych nie jest ograniczona
i moze by¢ powiekszona.

Dokladnemu polozeniu wrzeciennika 1 odpowlada

" jego oparcie sie o opore 10, poprzez féruby 11 lub 11’,
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przy czym wylaczone zostaje dziatanie dZwigni 3 na
wrzeciennik gdyz czynna wysoko$¢ krzywki 7 zosta-
je odpowiednio obnizona.

Dokladne polozenie wrzeciennika 1 przy zastoso-
waniu mechanizmu wedlug wynalazku moze by¢
osiggnigte w dwojaki sposéb. W pierwszym sposobie
krzywka 7 za posrednictwem dzwigni 3 przesuwa
" wrzeciennik nieco dalej od zamierzonego dokladne-
go polozenia, a nastepnie pod dzialaniem krzywki #
opora 10 ustawia sig za §rubg zderzakowgq 11 lub 11',
po czym dzigki zmniejszeniu czynnej wysokosci
krzywki 7, sprezyna 6 cofnie wrzeciennik 1 powodu-
jac zetknigcie sie opory 10 ze $§ruba 11 lub 11'.

W drugim sposobie krzywka 7 za posrednictwem
diwigni 3 dostawia wrzeciennik 1 w poblize zamie-
rzonego dokladnego polozenia lecz z pewnym nie-
domiarem odlegtosci, a dokladne poiozenie uzyskuje
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sie przez zadzialanie krzywki # na opore 10, ktéra
z kolei dzialajac na $rubg zderzakowg 11 lub 1’
w charakterze klina opartego na sztywnej czesci 9
obrabiarki, przesuwa wrzeciennik 1 w kierunku od-
wrotnym do dzialania sprezyny 6. Ruch powrotny
opory 10 w polozenie ¢ do a sterowany jest od-
dzielng krzywka na rysunku nie pokazana.

Zastrzezenie patentowe
Mechanizm do dokladnego toczenia przedmiotow
o kilku wymiarach szczegélnie dokladnych diugosci
na wzdluznych automatach tokarskich, wedlug pa-
tentu nr 41109 znamienny tym, ze o$ (12) opory (10)
jest usytuowana réwnolegle do walka rozrzadczego
(8) i rownolegle do przesuwnego wrzeciennika (1).

Zakiady Kartograficzne, Wioclaw, zan). 571, noktad 430 cgz.



	PL50350B3
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


