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Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie do ste-
rowania mechanicznego ruchéw roboczych obrabia_
rek, a w szczegblno$ci automatéw tokarskich.

Dotychczas w obrabiarkach, szczegblnie w auto-
matach tokarskich stosowano sterowanie mechaniz-
moéw roboczych za pomocg walu wyposazonego w
krzywki tarczowe, bebnowe, walcowe lub bebnowo
czolowe itd. ktére charakteryzuja sie tym, ze ich
uksztalttowanie okreSlone przez parametry sterowa-
nia to znaczy wielko$é i szybko§é przemieszczen sg
state, w zwigzku z tym krzywki te madaja sie tyl-
ko do wykonywania jednego rodzaju wyrobu. Dal-
szg wadag dotychczasowego rozwigzania mechanicz-
nego sterowania ruchéw roboczyech automatéw jest
to, ze nie pozwala ono na wykonywanie matych se-
rii wyrob6w, gdyz wykonanie zestawu krzywek by-
loby w tym przypadku nieoptacalne.

W celu usuniecia tych niedogodno$ci postawiono *

sobie zadanie opracowania takiego urzadzemia do
sterowania mechanizmami roboczymi automatéw,
ktéore eliminowaloby dotychczasowe wady.

Zadanie to zostalo rozwigzame zgodnie z wyna-
lazkiem dzieki zastosowaniu przesuwnego zespotu
wyposazonego w zestaw sterujacych ptytek o po-
wierzchniach roboezych nachylonych pod katem do
kierunku przesuwu. Sterujace plytki majg mozli-
wosé regulacji nachylenia powierzchni roboczych
i wysokoS$ei, co pozwala na uzyskanie parametréow
sterowania to jest wielkos$ci : szybkoéci przemiesz-
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czen potrzebnych do wykcnania danego rodzaju
wyrobu.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przy_
ktadzie wykomania na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia automat tokarski z przesuwnym zespo-
lem w widoku z tylu i z boku, fig. 2 przedstawia
przesuwny zesp6! w przekroju A-A na fig. 1, fig. 3
przedstawia oprawke wraz z sterujgcymi ptytkami
i §lizgowym kulaczkiem w widoku,  czotowym, fig.
4 przedstawia oprawke wraz z sterujgcymi plytka-
mi w widoku z boku i z gory, fig. 5 przedstawia
schemat dzialania urzgdzenia sterujgcego, fig. 6
przedstawia zesp6t sterowania posuwem wrzecien-
nika automatu, fig. 7 przedstawia zesp6t sterowa-
nia mocowania i odmocowywania preta we wrze-
cionie automatu, fig. 8 przedst#wia urzadzenie do
posuwu poprzecznego zestawéw sterujacych plytek.

Przesuwny zesp6! 1 zamontowany jest ma pro-
wadnicach 2 w wahliwym korpusie 3, ktéry osa-
dzony jest na dwodch osiach 4 wspornikéw 5 przy-
mocowanych do korpusu podstawy wrzeciennika 4.

Ruch wahliwy korpusu 3 wraz z osadzonym na
nim zespolem przesuwnym 1 odbywa sie za pomo-
cg silownika 7 a wielko§é przemieszczenia ustalo-
na jest mastawnymi zderzakami 8, W rowkach te-
owych 9 przesuwnego zespolu 1 przeznaczonych do
regulacji wzdluznej umocowane s3 nastawne cpra-
wki 10 wraz z plytkami 11 sterujgcymi ruchami ro-
boczymi poszczegdinych mechanizméw automatu po-
przez Slizgowe kutaczxki 12.
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Sterujgca ptytka 11 sklada sie z wymiennych seg-
~ment6éw, ktérych cze§é robocza 12 cdpowiada robo-
czemu ruchowi mechanizmu lub narzedzia oraz
cze$é pomocniczag 14 cdpowiadajacy szybkiemu wy.
cofaniu mechanizmu roboczego 1ub narzedzia. Ste-
rujgca ptytka 11 ma poza tym mozliwosé regulacji
wysokoS$ciowej za pomocg podkladek 15. Zmianeg
wielkoéci posuwu narzedzia na jeden obrét wrze-
ciona uzyskujemy przez regulacje kata machylenia
czeSci roboczej 13 sterujacej ptytki 11 za pomocg
podkiadek 15.

Sterowanie posuwem wrzeciennika 16 nastepuje
poprzez ruch wzdiuzny przesuwnego zespotlu 1 i
sterujgcych piytek 11, ktére uruchamiajg §lizgowy
kulaczek 12 nadajacy ruch wahliwy dzwigni 17 o-
bracajacej sie na osi 18 umocowanej na wsporniku
19 polagczonym z podstawa 6 wrzeciennika 16, na-
stepnie ruch dZwigni 17 przenoszony jest na kamien
20, ktory przesuwa wraz z plytka 21 wrzeciennik 16.
Mocowanie preta we wrzecionie automatu nastepu-
je w czasie ruchu wzdluznego przesuwnego zespoiu
1, podczas ktérego nastepuje macisniecie zderzaka
22 na dzwignie 24, ktéra ckracajac sie na osi 25
powoduje obrét dzwigni 26 wokot osi 27 i poprzez
kamienie 28 spowoduje zaciSniecie preta w znanej
zaciskowej tulejce. Odmocowanie preta nastepuje
przez naciéniecie zderzaka 23 na dZwignie 24.

Dziatanie urzgdzenia sterujgcego ruchdéw robo-
czych obrabiarek polega na tym, ze sterujgce pty-
tki 11 zamocowane w przesuwnym zespole 1 pod-
czas ruchu w jedng strone sterujg mechanizmami
roboczymi obrabiarki poprzez $lizgowe kutaczki 12
nadajac im zgdane ruchy. Po przesunieciu sie ste-
rujageych plytek 11 o wielko$§é potrzebng do wyko-
nania cyklu sterowania, przesuwny zesp6l 1 wraz
z plytkami 11 przestawia sie¢ o wielko$§é potrzebnag
do wprowadzenia pod $lizgowe kulaczk: 12 drugie-
go zestawu sterujacych pitytek 11 po czym naste-
puje ruch powrotny przesuwnego zespoiu 1 i wy-
konywanie podobnego lub innego cyklu sterowania
mechanizmami roboczymi.

Wprowadzenie drugiego zestawu sterujgcych pty-
tek 11 pod kutaczki §lizgowe 12 dokonuje sie przez
obro6t przesuwnego zespotu 1 za pomocg urzgdzenia
pokazanego na fig. 2, lub przez przesuniecie w kie-
runku poprzecznym przesuwnego zespoiu 1 na pro-
wadnicach 29 za pomocg silownika 7 o wielko$é
ustaiong zderzakami 8, jak pokazano na fig. 8. W
przypadku wykonywania malej serii wyrobu wy-
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starcza do tego celu jeden zestaw sterujacych ply-
tek 11, wtedy ruch powrotny przesuwnego zespotu
1 odbywaé sie bedzie ruchem przy$pieszonym.

Zastrzezenia patentowe

1. Urzadzenie do sterowania mechanicznego ru-
chéw roboczych obrabiarek, w szczegéino$ci auto-
matéw tokarskich, znamienne tym, ze przesuwny
zesp6t sterujacy (1) o zmiennej diugo$ci przesuwu
zamcatowany jest ma prowadnicach (2) wahliwego
korpusu (3) osadzonego na osiach (4) wspornikow
(5) przymocowanych do podstawy (6) i wyposazo-
nego w oprawki (10) z zamocowanymi plytkami
sterujgcymi (11) przemieszczajagcymi poprzez $liz-
gowe kutaczki (12) znane mechanizmy robocze obra-
biarki jak na przyklad wrzeciennik, suporty na-
rzedziowe oraz wrzeciona wiercace lub gwintujgce.

2. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, wyposazone w ze-
sp6l sterowania posuwem wrzeciennika, znamienny
tym, ze ma dzwignie (17) osadzong obrotowo na osi
(18), i osadzcny na tej dzwigni kamiefi (20) stuzacy
do przesuwania wraz z plytka (21) wrzeciennik (16).

3. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, wyposazone w ze-
sp6l sterowania mocowaniem i odmocowaniem pre-
ta we wrzecionie obrabiarki, znamienny tym, ze ma
zderzaki (22) zamocowane w zespole przesuwnym
(1), ktére podczas ruchu wzdluznego wspoélpracuja
z dzwignig (24), sprzezong z diwignia (26) osadzo-
ng obrotowo z kamieniami (28) na osi (27) w celu
zaci$niecia preta w znanym zespole zaciskowym
wrzeciennika skladajagcym sie z tulei przesuwnej
palcow zaciskowych i tulejki zaciskowej sprezynu-
jacej oraz do odmocowania preta za pomocg zde-
rzakow (23) i dzwigni (24).

4, Urzadzenie wedlug zastrz. 1—3, znamienne tym,
7e zespOl przesuwny (1) o zmiennej wielkosci prze-
suwu jest wyposazony w dwa zestawy plytek (11)
sterujgcych w obu kierunkach, ruchami roboczymi
mechanizm6w obrablark:.

5. Urzgdzenie wediug zastrz. 1 i 4, znamienne
tym, ze sterujace plytki (11) skladaja sie z segmen-
tow wymiennych, z ktorych kazdy jest osadzony
nastawnie w kierunku pionowym.

6. Odmiana urzadzenia wedlug zastrz. 1, znamien-
na tym, ze silownik (7) sprzezony jest z zespotem (1)
przesuwnym w kierunku poprzecznym do osi wrze-
ciona obrabiarki o wielko$§é ustalong zderzakami
(8) po prowadnicach (29).
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