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Mechanizm orientacji wkretow bez tba

Przedmiotem wynalazku jest mechanizm orientacji wkrgtow bez tba, stosowany przy automa-
tycznym montazu.

W procesie automatycznego montazu musi nastapi¢ samoczynne podanie w stref¢ wkrecania
odpowiednio zorientowanego wkrgta. Orientacja wkrgta odbywa si¢ dwustopniowo. Najpierw
wkret zostaje zorientowany wedlug osi wzdluznej w podajniku wibracyjnym, nast¢pnie w drugiej
fazie, poza podajnikiem wibracyjnym, nast¢puje jego ostateczna orientacja.

Znane rozwigzanic do ostatecznej orientacji wkr¢tow bez tba maja zespoty mechaniczne lub
elektryczne dzialajace na zasadzie pomiaru potozenia wkreta przemieszczajacego si¢ pionowo w
prowadnicach. Wkret przed urzadzeniem ostatecznej orientacji moze zajmowacé potozenie koficem
bez rowka lub konicem z rowkiem pod wkr¢tem, co powoduje, ze urzadzenia orientacji koncowej
charakteryzuje si¢ duzg iloécig elementoéw sktadowych oraz stosowaniem magazynéw posrednich.

Istota wynalazku polega na wykonaniu mechanizmu majacego walek kierujgcy na ktérego
powierzchni czotowej jest wykonany kanal. Kanat ten ma szerokos¢ i glgbokos¢ wigksza od
orientowanego wkrg¢ta natomiast dlugo$¢ mniejsza od tego wkreta. Od czota watka i z boku s3
zamontowane czujniki pneumatyczne z korych sygnat jest przekazywany od sitownikow pneuma-
tycznych. Sitowniki sg dZwignia wahliwa zwigzane z z¢batka i kotem zgbatym.

Prostota urzadzenia oraz niezawodno$¢ dzialania zapewnia uzyskanie znakomitych efektow
orientowania wkr¢tow oraz daje gwarancje jego powszechnego stosowania w procesie
automatycznym.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przykladzie wykonania na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia widok urzadzenia, fig. 2 — fragment konstrukcji zespotu orientacji wkre¢ta w
przekroju podtuznym, fig. 3 — fragment konstrukcji zespotu orientacji wkrg¢ta w przekroju poprze-
cznym w plaszczyZnie A-A, a fig.4 — zespoly obrotu watka kierunkujgcego.

Urzadzenie sklada si¢ z podstawy 1, na ktdrej zamontowane s3: zespét orientownika 2, w
ktérym watek kierunkujacy 3, poprzez dzwigni¢ wahliwg 4, potaczony jest z dwoma sitfownikami
pneumatycznymi §, czujniki pneumatyczne 6 i 7, podajnik wibracyjny 8, rura podajnikowa 9i rura
wylotowa 10. Watek kicrunkujacy 3 posiada na wigkszej Srednicy od strony czota wyfrezowany
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kanat 11, w ktorym mieéci si¢ orientowany wkret 12. Szeroko$¢ i glgbokos¢ kanatu 11 powinny byé
wicksze od §rednicy wkreta, natomiast dlugos¢ kanatu powinna by¢ mniejsza od dtugosci oriento-
wanego wkreta. Nad wkretem 12, w plaszczyZnie jego wzdluznej osi, umieszczony jest czujnik
pneumatyczny 6. Drugi czujnik pneumatyczny 7 znajduje si¢ u wylotu kanatu 11. Na drugim koncu
~watka kierunkujacego 3 zamontowane jest koto z¢bate 13, potaczone z zgbatkg 14. Od strony
wickszej Srednicy watek 3 ostonigty jest obudowg 185, ktdra posiada otwdr 161 ktora potaczona jest
rurkg podajnikowa 9 z podajnikiem wibracyjnym 8. Otwor 16 potaczony jest z rurg wylotowa 10,
stluzaca do transportu zorientowanego wkreta.
Dziatanie mechanizmu jest nastgpujace. Wkrety wstepnie zorientowane wzdluz osi w podaj-
niku wibracyjnym, doprowadzone sa do rury podajnikowej 9. Pierwszy wkrgt 12 wchodzi do
kanatu 11 walka kierunkujacego 3. Jest to pozycja zaladowania mechanizmu. Czujnik pneumaty-
czny 6 ma za zadanie sygnalizowanie obecnosci wkrgta w kanale 11, natomiast czujnik pneumaty-
czny 7 ma odczyta¢ potozenie wkreta 12 koficem z kanatkiem pod wkretak lub koncem gtadkim.
Kiedy wkret doprowadzony zostanie do kanatu 11 watka kierunkujacego 3, spowoduje to urucho-
mienie czujnika 6, ktory wiaczy w uktad sterowania czujnik 7. Na podstawie sygnatu z czujnika 6
nast¢puje uruchomienie jednego z sitownik6w pneumatycznych 5§, ktérych ttoczyska potaczone sg z
dzwigniag wahliwa 4, za pomoca ktdrej dokonuje si¢ obrotu watka 3. Mechanizm obrotu watka
kierunkujacego 3 wykonany jest w ukladzie z¢gbatkowym. Uruchomienie watka kierunkujacego 3
uzyskuje si¢ za poSrednictwem dzwigni wahliwej 4, osadzonej na wsp6lnym czopie 17 z zebatka 13.
Obrét watka kierunkujacego 3 o 90° spowoduje wypadnigcie zorientowanego wkreta przez otwor
16 do rury wylotowej. Obrét watka kierunkujacego 3 o 90° w jednym kierunku lub w kierunku
przeciwnym i jego powrdt do pozycji wyjsciowej, po wypadnigciu zorientowanego wkreta, zapew-
"nia uktad sterowania pneumatycznego.
Mechanizm wedtug wynalazku moze by¢ stosowany do orientacji wkrgtéw beziba o stosunku
1/d>>1,5 jako zespdt zautomatyzowanego urzadzenia lub linii montazu wkr¢tdw, badz jako zesp6t
automatycznego urzadzenia kontrolnego.

Zastrzezenia patentowe

1. Mechanizm orientacji wkr¢tow bez tba sktadajacy si¢ zpodstawy na ktdrej sa zamontowane
zespoly podajace i odprowadzajace wkret oraz zespoty napgdzajace z czujnikami, znamienny tym,
ze zbudowany jest z watka kierujacego (3) majacego na powierzchni czotowej kanat (11) oraz od
czota zamontowany czujnik pneumatyczny (6), a z boku czujnik pneumatyczny (7), z ktérych
sygnat przechodz do sitownikéw pneumatycznych (5) zwigzanych dZiwigniag wahliwa (4) zgbatka
(14) i kotem zgbatym (13).

2. Mechanizm wedlug zastrz. 1, znamienny tym, ze kanal (11) ma szerokos$¢ i glgbokosé
wigksza od Srednicy orientowanego wkreta (12), natomiast dtugos¢ kanatu (11) jest mniejsza od
tego wkreta.
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