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Przedmiotem wynalazku jest urzgdzenie do ste-
rowania obrabiarek w szczegélnosci przeznaczonych
do wykonywania na plaskich powierzchniach row-
k6w spiralnych, oparte na ukladzie pneumatycznym,
automatyzujacym ruchy robocze i jalowe narzedzia
skrawajacego. Stosowane dotychczas sterowanie ob-
rabiarek przeznaczonych do wykonywania na plas-
kich powierzchniach rowkéw spiralnych w cyklach
automatycznych lub pétautomatycznych, jest oparte
na ukladach mechanicznych, budowanych wylacznie
na bazie przekladni zebatych.

Przy tego rodzaju konstrukcji elementy odwzoro-
‘wujgce 1 sterujgce posuwem wzdluznym i poprzecz-
nym narzedzia takie jak krzywki tarczowe, krzyw-
ki bebnowe lub $ruby pociggowe s3a wmieszczone
.na koncu lancucha kinematycznego, liczac od wrze-
ciona obrabiarki.

Podstawowym warunkiem prawidlowosci wyko-
nania rowka spiralnego jak zachowanie dokladnosci
skoku spirali, na ktérg ma wplyw dokladno$é¢ wy-
‘konania elementu odwzorowujacego skok spirali oraz
poszczegblnych zespoléw wchodzacych w sklad lan-
cucha 'ki.nematycz-nego, przenoszacych naped od
wrzeciona obrabiarki do méchanizmu posuwu.

Poniewaz w dotychczas stosowanych rozwigza-
niach element odwzorgwujacy skok spirali jest umie-
szczony na koncu lancucha kinematycznego, bledy
wykonawcze poszczegblnych zespoléw laricucha su-
muja sig¢, co wplywa bezposrednio na dokiadnosé
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skoku spirali wykonywanego rowka. Istotng wadg
dotychczas stosowanego rozwigzania sterowania ob-
rabiarek do nacinania rowkéw spiralnych sg réw-
niez zbyt duze wymiary gabarytowe zespolu steru-
jacego posuwem narzedzia, 2 uwagi na stosowanie

w ukladzie wylgcznie przekladni zebatych. ’

Wobec istnienia wymienionych wyzej wad w zna-
nym dotychczas systemie sterowania obrabiarek do
wykonywania rowkéw spiralnych postawiono sobie
za cel opracowanie konstrukeji sterowania zapew-
niajgcej maksimum dokladnoéci wykonania skoku
spirali nacinanego rowka, przy zachowaniu cyklu
automatycznego procesu oraz zmniejszenie wymia-
row gabarytowych ukladu sterujgcego.

Cel ten osiggnieto przez bezposrednie powijzanie
z wrzeciennikiem elementu w postaci sruby odwzo-
rowujgcego skok nacinanej spirali i wywolujgcego
posuw poprzeczny narzedzia. Cykl automatyczny
sterowania posuwem wzdluznym i poprzecznym na-
rzedzia zrealizowano w oparciu o uklad pneuma-
tyczny, kiéry przy stosunkowo prostej konstrukciji
pozwala na osiggniecie malych wymiaréw gabary-
towych zespolu sterujgcego posuwem narzedza.

Bezposrednie powijzanie z wrzeciennikiem ele-
mentu odwzorujgcego skok nacinanej spirali eli-
minuje wplyw bledéw wykonawczych na dokladnoié
skoku nacinanej spirali poszczegdlnych zespoléw, w
postaci przekiadni zebatych, wchodzgcych w skiad
calego ukladu kinematycznego systemem sterowania.

Wynalazek jest przedstawiony przykiadowo na ry-
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sunku, ktéry przedstawia schemat sterowania obra-
biarki do wykonywania rowkéw spiralnych.

We wrzecienniku jest umieszezony rozdzielacz po-
wietrza 4, ktory zasila cylinder silowy 3, a poprzez
drazek 13 i dZiwignie 31 jest polgczony kolem prze-
suwnym 32. Cylinder silowy 3 poprzez cigegno 12
jest polgczony ze sprzeglem 2.

Kolo 34 osadzone na wale dragzonym 36 zazebia
sie z kolami- 35 i 35a osadzonymi na wrzecionie 1
i 1a. Na wale 40 jest osadzone kolo lancuchowe 38
napedzajace poprzez kolo 39 i walek sprzeglowy 37,
ktéry napedza za posrednictwem stozkowych ko6t
zebatych 41 i 42 pociggowg Srube 5 odwzorowujaca
skok nacinanej spirali, umiejscowiong w mechaniz-
mie posuwu poprzecznego obrabiarki.

W mechanizmie posuwu poprzecznego umiejsco-
wione sg pneumatyczne przekazniki 8 i 9 zasilane
sprezonym powietrzem z sieci i polgczone z silowym
cylindrem "%. Rozdzielacz powietrza 6 sterowany
przez silowy cylinder 7, zasila cylinder 14 polaczony
ukladem dzwigni 22 i walkéw 16, 16a, 24 i 24a z
krzywkami 17 i 17a, ktére wspélnie z krzywkami
20 i 20a sterujg ruchem suportu narzedzi. Rozdzie-
lacz powietrza 6 jest polaczony ponadto z przekazni-
kami 10, 10a, 11 i 11a, ktére oddzialywuja na roz-
dzielacz 4.

Przekazniki 10, 10a, 11 i 1la s3 umieszczone W
poblizu narzedziowych suportéw 18 i 18a i s wzbu-
dzane przez drogowe zderzaki 26 i 26a, umieszczone
na narzedziowych suportach 18 i 18a.

Obsady narzedzi 29 i 29a sa wyposazone w Sruby
30 i 30a, ktére stuzg do regulacji ustawienia narze-
dzia wzgledem przedmiotu obrabianego.

Przedmioty obrabiane sg mocowane na wrzecio-
nach obrabiarki 1 i 1a i s3 wprawione w ruchy ob-
rotowe za$§ narzedzia wvkornia droge, ktérej tor
zblizony jest do prostokata. Ruch przesuwny naci-
nania spirali oraz powrotny uzyskiwany jest za po-
moca wymiennej pociggowej Sruby 5, sterowanej
poprzez pneumatyczne sprzgglo 2 z nawrotnica.

Doskok i odskok narzedzia wzgledem przedmictu
obrabianego otrzymuje sie¢ na skutek obrotu krzyw-
ki 17 i 17a, ktére poprzez lacznik 23 i 23a odpycha-
jac sie od krzywki 20 i 20a osadzenej na watku 19
w nieruchomych obsadach 21 i 21a dokonuje przesu-
wu narzedziowego suportu 18 i 18a.

Ruch zaglebienia narzedzia w przedmiocie obra-
bianym dokonywany jest za pomoca obrotu czescio-
wego krzywki 20 i 20a, ktére ustala polozenie na-
rzedziowego suportu 18 i 18a.

Obrét krzywki dokonywany jest za pomoca za-
padkowego mechanizmu 15 i 25 napedzanego po-
przez dzwignie 22 pneumatycznym cylindrem 14,
ktérego zadaniem jest takze wywolywanie napedu
wahadlowego krzywki 17 i 17a.

Wielko$é katowsg obrotu krzywki 20 i 20a ustala
sie wielko$cig skoku zapadkowego trzpienia 15. “7a-
lek 24 i 24a ze wzgledu na wykonywanie ruchéw ob-
rotowych i przesuwnych w plaszczyZnie ruchu na-
rzedziowego suportu 18 i 18a, polgczony jest z wal-
‘kiem dzwigni 22 elastycznie za pomocg przegubo-
wego watka 16 i 16a.

Impulsy sterownicze dokonywane sg za pomocg
pneumatycznych przekaznikéw 8-—11, 10, 11a wzbu-
dzane przez drogowe zderzaki 26, 26a, 27, 28.
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Podany schemat przedstawiony jest w chwili za-
koniczenia ruchu posuwu roboczego, a wiec w chwi--
li zadzialania drogowego zderzaka 27 na przekaznik
8, ktéry spowoduje przesuw tloka w cylindrze 7 wy-
wolujgce tym przesterowanie rozdzielacza 6.

Kolejno rozdzielacz 6 zasila powietrzem cylinder
14, ktéry poprzez dzwignie 22 i watki 16, 16a, 24, 24a
obraca krzywke 17, 17a powodujac tym odskok na-
rzedziowego suportu, 29, 29a. Rozdzielacz 6 dostar-
cza jednoczeSnie powietrze do przekaznika 11, kto6-
ry zasila w powietrze cylinder 3 poprzez przekaznik.
11a i rozdzielacz 4.

Czynno$é ta nastepuje po odskoku narzedziowego-
suportu 18, 18a i zadzialaniu drogowych zderzakéw
26, 26a na przekaznik 11, 1la. Cylinder 3 powoduje:
przelgczenie sprzegla 2 przez co zostaje wlaczony
przys$pieszony posuw powrotny mechanizmu posu-
Wwu poprzecznego 43. .

Mechanizm posuwu poprzecznego wycofuje sie do-
chwili zadzialania zderzaka 28, na przekaznik 9,.
ktoéry dostarczy powietrze do cylindra 7. Przesuw
tloka cylindra 7 spowoduje przela:czenie rozdziela-
cza 6 dostarczajac powietrze do cylindra 14 i prze-
kaznika 10. Cylinder 14 poprzez uklad dZwigni 22
i walkéw 16, 16a, 24, 24a obréci krzywki 17, 17a po-
wodujgc doskok narzedziowego suportu 18, 18a do:
przedmiotu obrabianego.

Ponadto cylinder 14 poprzez zapadkowy mecha-
nizm 15, 25 dokonuje czeSciowego obrotu krzywki 20,
203 wywolujac tym zaglebianie narzedzia w przed-
miocie obrabianym.

Przy doskoku narzedziowego suportu 18, 18a dro-
gowe zderzaki 26, 26a zadzialajg na przekaznik 10,.
10a, ktére doprowadzajg powietrze do cylindra 3,
ktéry poprzez ciegno 12 przelaczy sprzeglo 2, powo-
dujgc przez to wlgczenie posuwu roboczego mecha-
nizmu posuwu poprzecznego 43. Cykl powtarza sig:
automatycznie do momentu zakonczenia nacinania
spirali. '

Za pomocy rozdzielacza 4 dokonuje si¢ odcigcia
dojécia powietrza do cylindra 3 przy wlaczeniu wy-
sokich obrotéw wrzecion do roztaczania otworéw.
Wysokie obroty wrzecion wlgcza sie przez przesu-
niecie kota 32 i wlagczenia sprzegla 33 oraz blokatora
44 ustalajgcego sprzeglo 2 w polozeniu Srodkowym.
W ten sposdb zostaje wylaczony naped mechanizmu
posuwu poprzecznego 43. .

Wielko$é skoku nacinanego rowka spiralnego jest
zalezna od skoku pociggowej $ruby 5, bedacej ele-
mentem wymiennym i odwzorowujacym skok spi--
rali.

Zastrzezenia patentowe

1. Urzgdzenie do sterowania obrabiarek przezna--
czonych w szcz~gblnoéci do wykonywania rrwkow
spiralnych, oparte na ukladzie pneumatycznym, zna--
mienne tym, ze ma pociggowg $rube (5) posuwu po-
przecznego, ktoéra jest polgczona poprzez zgbate ko-
la (41), (42), umieszczone w mechanizmije (43) posu-
wu poprzecznego, sprzeglowy walek (37) i sprzeglo
(2) umieszczone we wrzecienniku, z dragZzonym wa-

. lem (6), na ktéorym osadzone jest zebate kolo (34)

zazebiajace sie z zgbatym kolem (35), osadzonym:
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na wrzecionie (1) oraz zebatym kolem (35a) osadzo-
nym na wrzecionie (1a).
2. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, znamienne fym,

ze w mechaniZmie (43) posuwu poprzecznego sg .

umieszczone pneumatyczne przekazniki (8) i (9), za-
silane z sieci sprezonego powietrza, polgczone z si-
lowym cylindrem (7) przekazujacym impuls na roz-
dzielacz powietrza (6), ktéry poprzez przekaZnik (10)
i (10a) polaczony z rozdzielaczem powietrza (4),
umieszczonym we wrzecienniku obrabiarki sluzg-
cym do zasilania silowego cylindra (3), ktéry jest
polaczony za pomocg ciegna (12) ze sprzeglem (2).

3. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, znamienne tym,
Ze umiejscowiony w mechaniZmie (43) posuwu po-
przecznego silowy cylinder (14), zasilany z rozdzie-
lacza (6), jest polgczony poprzez dzwignie (22) z za-
padkowym mechanizmem (15), (25) oraz walem (19),
na ktérym sg osadzone krzywki (20) i (20a), a po-
nadto poprzez dzwignie (22) i walki przegubowe
(16) i (16a) z walkami (24) i (24a), na ktérych sa
osadzone krzywki (17) i (17a) o duzym wzniosie,
przy czym walki (24) i (24a) sg zamontowane na
ruchomych narzedziowych suportach (18) i (18a).

4, Urzadzenie do sterowania wedlug zastrz.. 1,
znamienne tym, ze krzywki (20), (20a), osadzone w
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nieruchomych obsadach stykajg sie poprzez prze-
suwne laczniki (23), (23a) z krzywkami o duzym
wzniosie (17), (17a) zamontowanymi na ruchomych
"narzedziowych suportach (18), (18a).

5. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, znamienne tym,
ze W mechanizmie (43) posuwu poprzecznego sg za-
montowane nieruchomo wzgledem narzedziowych
suporté6w (18) i (18a) pneumatyczne przekazniki (10),
(10a), (11), (11a) polaczone z rozdzielaczami powie-
trza (4) i (6), za$ na suportach (18) i (18a) od strony
przekaznik6w (10), (10a), (11) i (11a) i pomiedzy ni-
mi sg zamocowane zderzaki (26) i (26a).

6. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, znamienne tym,
Ze na nieruchomej podstawie mechanizmu (43) po-
suwu poprzecznego od strony pneumatycznych prze-
kaznikéw (8) i (9) sa zamontowane zderzaki (27)
i (28) wspoéldzialajagce z tymi przekaZnikami, a kt6-
rych wzajemma odleglo$é jest zalezna od wymaga-
nej drogi przejscia mechanizmu (43) posuwu po-
przecznego.

7. Urzgdzenie. wedlu; zastrz. 1, znamienne tym,
ze rozdzielacz (4) powietrza jest polaczony poprzez

‘drazek (13) i dzwignie (31) z przesuwnym kolem

(32), osadzonym na drgzonym wale (36).

sied
sprezonego
powielrza,
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