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Mechanizm do dokładnego toczenia przedmiotów o kilku wy¬
miarach, szczególnie dokładnych długości, na wzdłużnych

automatach tokarskich

Przedmiotem wynalazku jest mechanizm do do¬
kładnego toczenia przedmiotów o kilku wymiarach
szczególnie dokładnych długości, na wzdłużnych
automatach tokarskich.

W celu uzyskania dokładnych długości na obra¬
bianych przedmiotach konieczne jest, podobnie jak
w patencie 41109, wyeliminowanie ujemnego wpływu
niedokładności mechanizmu krzywkowo-dźwigniowe-
go na sterowany element obrabiarki w odpowied-.
nich okresach cyklu Toboczego. Elementem obrabiar¬
ki, będącego odpowiednikiem noża według patentu
41109, jest w tym przypadku wrzeciennik, którego
przemieszczenia wzdłuż prowadnic sterowne są me¬
chanizmem krzywkowo-dżwigniowym. Dokładność
wymiarów długości na obrabianych przedmiotach
jest zapewniona według wynalazku działaniem do¬
datkowego mechanizmu umożliwiającego uzyskiwa¬
nie odpowiednio dokładnych, powtarzalnych poło¬
żeń wrzeciennika.

Mechanizm do dokładnego na wymiar toczenia
według wynalazku, uwidoczniony jest na rysunku, na
którym fig. 1 przedstawia wycinek automatu tokar¬
skiego wzdłużnego z mechanizmem, w widoku z gó¬
ry, fig. 2 rzut tego aujomatu z mechanizmem w wi¬
doku z boku.

Wyeliminowanie wpływu mechanizmu krzywko-
wo-dźwigniowego według patentu nr 41109 na nie¬
dokładność toczenia, zostało dokonane według wy¬
nalazku mechanizmem, przedstawionym przykładowo
na fig. 1 i 2 w ten sposób, że po zgrubnych przesu-
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nięciach wrzeciennika wykorzystuje się oporę,'prze¬
stawianą działaniem odrębnej krzywki tak, że me¬
chanizm krzywkowo-dźwigniowy nie ma wpływu na
ustalenie położenia wrzeciennika.

Wrzeciennik 1 przesuwany jest po łożu obrabiarki
wzdłuż swojej osi, pod działaniem dwuramiennej
wahliwej dźwigni 3, której przemieszczanie odbywa
się za pośrednictwem palca ślizgowego 5 w rezul¬
tacie sterowania krzywką 7 osadzoną na obracają¬
cym się wałku rozrządczym 8 automatu. Wrzecien¬
nik 1 znajduje się stale pod wpływem silnej sprę¬
żyny 6, której działanie skierowane jest w odwrót*
nym kierunku działania dźwigni 3.

W celu uzyskania dokładnych położeń wrzecienni¬
ka należy zastosować dodatkowo przestawną opo¬
rę 10, osadzoną wahliwie na osi 12 i opierającą się
0 sztywną częśc 9 obrabiarki. Opora 10 sterowana
jest krzywkami J, umocowanymi na wałku rozrząd¬
czym 6. Przyjmować ona może kilka położeń robo¬
czych, na przykład a, b, c. Na bocznej ścianie wrze¬
ciennika 1 są usytuowane nastawne śruby zderza¬
kowe 11 i 1T współdziałające z oporą 10 w Jego
położeniach b, c, natomiast w położeniu a opora 10
jest nieczynna i znajduje się poza zasięgiem śrub
zderzakowych 11 i 11'. Podana przykładowo na fig.
1 i 2 ilość położeń roboczych opory 10 i odpowied¬
nia ilość śrub zderzakowych nie jest ograniczona
i może być powiększona.

Dokładnemu położeniu wrzeciennika 1 odpowiada
jego oparcie się o oporę 10, poprzez śruby U lub U',
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przy czym wyłączone zostaje działanie dźwigni 3 na
wrzeciennik gdyż czynna wysokość krzywki 7 zosta¬
je odpowiednio obniżona.

Dokładne położenie wrzeciennika 1 przy zastoso¬
waniu mechanizmu według wynalazku może być
osiągnięte w dwojaki sposób. W pierwszym sposobie
krzywka 7 za pośrednictwem dźwigni 3 przesuwa
wrzeciennik nieco dalej od zamierzonego dokładne¬
go położenia, a następnie pod działaniem krzywki 7'
opora 10 ustawia się za śrubą zderzakową 11 lub U',
po czym dzięki zmniejszeniu czynnej wysokości
krzywki 7, sprężyna 6 cofnie wrzeciennik 1 powodu¬
jąc zetknięcie się opory 10 ze śrubą 11 lub 11'.

W drugim sposobie krzywka 7 za pośrednictwem
dźwigni 3 dostawia wrzeciennik 1 w pobliże zamie¬
rzonego dokładnego położenia lecz z pewnym nie¬
domiarem odległości, a dokładne położenie uzyskuje
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się przez zadziałanie krzyv ki T na oporę 10, która
z kolei działając na śrubę zderzakową U lub U'

w charakterze klina opartego na sztywnej części 9
obrabiarki, przesuwa wrzeciennik 1 w kierunku od¬
wrotnym do działania sprężyny 6. Ruch powrotny
opory 10 w położenie c do a sterowany jest od¬
dzielną krzywką na rysunku nie pokazaną.

Zastrzeżenie patentowe

Mechanizm do dokładnego toczenia przedmiotów
o kilku wymiarach szczególnie dokładnych długości
na wzdłużnych automatach tokarskich, według pa¬
tentu nr 41109 znamienny tym, że oś (12) opory (10)
jest usytuowana równolegle do walka rozrządczego
(8) i równolegle do przesuwnego wrzeciennika (1).
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Zakłady Kartograficzne, Wrocław, zani. 571, nskład 430 cgr.
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