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Urządzenie podające elementy do maszyny roboczej

Przedmiotem wynalazku jest urządzenfie podają¬
ce elementy do maszyny roboczej, zwłasizcza przy
półautomatycznej produkcji elementów metalowych
poddawanych obróbce wiórowej.

Znane dotychczas urządzenia podające elementy
do obrabiarek, szczególnie przy produkcji wielko-
iseryjhej budowanie są, w ten sposób, że są one wy¬
posażone w szereg uchwytów, w których obsługu¬
jący urządzenie umieszcza przeznaczone do obrób¬
ki elementy w miejsce wyjętych uprzednio ele¬
mentów obrobionych. Uchwyty te zamocowane są
na stole obrotowy^ przy czym sterowanie ruchem
stołu jest sprzężone z obrabiarką, lub też odbywa
się za poTśrednicliwem obsługującego. Wydajność
maszyny musi być w danym przypadku doistosowa-
na do wydajności obsługi. Znane są również urzą¬
dzenia podające elementy automatycznie w odpo¬
wiednio dobranym cyiklu czasowym, co przy zme¬
chanizowaniu odprowadzania obrobionych elemen¬
tów w tym samylm cyMu czasowym ma zapewnić
iciągłość procesu technologicznego' z zachowaniem
imdndlmallnych tylko strat czasowych pomiędzy ob¬
róbką dwóch sąsiednich elementów.

Znane urządzenia wykazują następujące wady:
podajniki ze stołem obrotowym mają skompliko¬
waną budowę, cechują się ponadto znacznymi za¬
kresem pracy ręcznej, oraz wynikającą ze stop¬
nia sprawności obsługi ograniczoną wydajnością a-
gregatu. Urządzenia automatycznego podawania
charakteryzują się dużą wrażliwością na wszelkie¬

go rodzaju zakłócenia cyklu pracy. Spowodowany
poprzez zakłócenie brak synchronizacji działania
poszczególnych członów podajnika prowadzi do
groźnych awarii. Zakłócenia te zdarzają się często

5 przy obróbce elementów o dużych tolerancjach wy¬
konania takich,, jak na przykład odlewy i odkuw-
ki.

Celem wynalazku jest opracowanie uirząjdzenia
pozbawionego powyżlsizych wad. Cel ten został o-

10 siąjgmiejty przez zastosowaniie rozwiązainia będącego
przedmioitiem wynalazku. Polega ono na budowie
zespołu mechanizmów diźwiigniowyteh napędzanych
krzywkami, przy czym koło krzyiwkowe ma napęd
od oddzielnego silnika, lub też od siilniika malszyny

15 roboczej. Wszystkie mechandzmy działają w prze¬
działach czasowycih ustalonych za pomocą odpo¬
wiedniego doboru krzywek, oraz czasu obrotu ko¬
ła krzywkowego. Przedmiot olbraibiany umieszczony
jest suwliwie w ruichomym pojemniku, zaś sam

20 pojemnik pod diziałanliem mechainizmu ruchu pojem-*
nika wykonuje ruch po łuku w dół i z powrotem,
co umlożdiiwia samoczynne jego rozładowanie, a na^
istepmSie załadowanie nowego elemenitu z zasobnika.
iPojiemnaik składa się ze sztywnej obudowy i osa-

25 dzonej w niej suwliwie obejmy dostosowanej kształ¬
tem do obrabianego elementu. Ruch obejmy wew-
(najtirz obudowy ograniczony jest pokrywką połączo¬
ną rozłącznie z obudową. Zasobnik składia się z
podhyłej rynienki do kltórej wkładane są rejczhae

30 lub mechanicznie przeznaczone do obrójbiki etŁemen-
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ty uporządkowane pod Względem położenia obra¬
bianych powierachlni.

Dozowanie eHemienftów z zasobnika odbywa się
•za pośrednictwem oddziellnego mechanizmu poda-
wainia napędzanego krzywką umieszczoną na kole
krzywkowymi. Medhanizin ruchu pojemnika składa
się z krzywki ruchu pojemnika, z którą
współpracuje rolka osadzona na końcu
znanego zestawili dźwigien zamocowanego dru¬
gim końcem do uchwytu pojiemnika. Pojemnik o-
saidzomy jest wahlSlwie na nieruchomym sworzniu
usyituowanym mfimośrodowo w stosunku do punk¬
tu zamocowania zestawu dźwigien. Mechanizm po¬
dawania zawiera zamocowaną do koła krzywko¬
wego krzywkę podawania, Z krzywką tą współ¬
pracuje zakończony rolką znany zespół dźwignio¬
wy zaopatrzony na dirugim końcu w zaczep dozu¬
jący elementy z zasobnika. Miechanizm posuwu
rozwiązany jest w ten sposób, że z krzywką posuwu
osadzoną nia kole krzywkowym styka siię za po¬
średnictwem rolki dwuistronina dźwignia opierają¬
ca się drugą stroną o wysunięty zderzak obejmy
mieszczącej się w obudowie pojemnika. Zderzak
przechodzi przelotowo pnzez dno olbudowy.

Przedstawiony układ działa w sposób następu-*
jacy: działanie mechanizmu podawania zsynchro¬
nizowane jest z działaniem mechanizmu ruchu po¬
jemnika w ten sposób, że w momencie ohtwliilowe¬
go zatrzymania się pojiemnika w pozycji pogoto¬
wia' ma przedłużeniu rynienlki zasobnika zwalnia
się zaczep przytrzymujący zsuwający się w ry¬
nience pod Własnym ciężarem ciąg upoirządkowa-
nych elementów będących do obróbki. Ma to ten
skutek, że jeden z tych elementów wpada w ok-
retśllonym położeniu do pojemnika, a następnie wraz
z pojemnikiem przesuwa się po łulffi^pód obrabia¬
jące narzejdzie.

Zaczep jest dwulstronmego działania i wtedy kie¬
dy jeden jego koniec zwalnia element do pojem¬
nika drugi koniec zatrzymuje pozostały ciąg ele¬
mentów. Następująca po krótkiej chwili zmiana po¬
łożenia zaczepu powoduje przesunięcie się całego
ciągu elementów o jedną długość jaką "zajmuje on
w rynience. Z chwilą ustawienia obrabianego
przedmiotu razem z pojemnikiem na przedłużeniu
narzędzia Obrabiającego zaczyna działać mechanizm
posuwu pojemnika. Obejma poijemnika wraz z e-
lenienjtem obrabianym wykonuje najfpierw ruch
manewrowy polegający na szybkim dosunięciu e-
lementu do narzędzia, a następnie powolny ruch
roboczy nastawiony z uwzględnieniem warunków.
obróbki. Po wykonaniu operacji obróbM mecha¬
nizm posuwu sprowadza pojemnik do pozycji wyj¬
ściowej z której nastejpnie meehaiinizm ruchu po¬
jemnika powoduje przechylenie pojemnika po łu¬
ku w dół, jego samoczynne rozładowanie* a na¬
stępnie opisany już ruch powrotny. Wzajemną za¬
leżność działania poszczególnych mechanizmów jest
nastawia/Ina za pomocą odjpowoedlriiego zamocowa¬
nia krzywek do koła krzywkowego, jak również
poprzez samo ukształtowanie krzywek.

Żanetami przedstawionego rozwiązania są: elimi¬
nacja uciążliwej pracy ręcznej, pojprawa warun¬
ków bezpieczeństwa i higieny pracy, oralz efekt
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ekonomiczny w postaci obniżenia pracochłonności
obróbki.

przedmiot Wynalazku przedstawiony jefct w
przykładzie rozwiązania na rysunku na którym

fe fig. 1 przedstawia urządzenie' podaijąjce w widoku
z goty, a fig. 2 to saimo urządzenie *w przekroju
podłużnym oznaczonym linią I—I na fi|g. 1.

lUtrząjdzenie podające składa się z koła krzywko¬
wego 1 napędzanego w sposób zman£ za pośredni¬
ctwem przekładni 2. Na kole krzywkowym 1 za¬
mocowane są: krzywka ruchu pojemnika 3, krzy¬
wka miecnainizmu podawania 4 i krzywka mecha-
miizmu posuwu 5. Z krzywką ruchu pojemnika 3
współprcacuijie znany zespół dźwigniowy 6, połą¬
czony z uchwytem olbudowy 7 pojemnika, zamoco¬
wanej wahiliwie na nieruchomym sworzniu 8, przy
czym uchwyt 7 usyjtuowany jest mimośrodowo w
/stosunku do sworznia 8. Wewnątrz obudowy 9 za¬
mocowana jest suwOiwie obejma 10 obrabianego
elementu II, przy czym przesuw obejmy 10 ogra¬
niczony jest pokrywką 12 połączoną z dbudowa; 9.
Denna ścianka obejmy 10 zaopatrzona jest w zde¬
rzak 13 wysunięty przelotowo przez dno obudowy
9. Zderzak 13 styka się z końcówką 14 dźwigni

25 dwustronnej 15, której druga końcówka 16 współ¬
pracuje z krzywką mechanizmu posuwu 5. Z knzy-
wką mechanizmu podawania 4 współpracuje zna¬
ny zestaw dźwigniowy 17 zamocowany wahłiwie
na swym przeciwnym końcu na sworzniu 18. Osa-

30 dzona na tym sworzniu 18 dźwignia 19 jest dźwig¬
nią kątową, której druga końcówka jest wyposa¬
żona w dwustronny zaczep 20 współpracujący z
zasobnikiem 21 mieszczącym przeznaczone do ob¬
róbki elementy 1L Zespoły dźwigniowe 6 i 17 wy-

35 posażone są w znane napinacze umożliwiające pra¬
widłowe ustawienie urządzenia przy montażu. Mo¬
żliwe jest zastąpienie krzywki mechanizmu poda¬
wania 4 i krzywki ruchu pojemnika 3 jedną Wspól¬
ną odpowiednio dobraną krzywką.

Uinząjdzenie podające może mieć zastosowanie
przy obróbce wiórowej elemenjtów metalowych oj
średniej wielkości, zwłaszcza elementów o stosun¬
kowym szerokim zakresie tolerancji wykonania,

45

Zastrzeżenia patentowe

jl. Urządzenie podajjące elementy do maszyny ro-
50 boczej, znamienne tym, że składa się z mechaniz¬

mu ruchu pojemnika, zawierającego składający się
z obudowy (9) i obejmy (10) pojemnik obrabiane¬
go elementu (11), który to poljemnik osadzony jest
wahliwie na sworzniu (8) i połączony za pośredni-

fe5 ctwem zamocowanego miimośtrodowo w stosunku
do sworznia (8) uchwyftu (7) ze znanym zespołem
dźwiignfiiolwym (6), mechanizmu posuwu składające¬
go się z dwustronnej dźwigni (15) stykającej się
z wystającym z dennej ścianki obejmy (10) zde-

B0 rzakiem (13) przechodizącym przelotowo przez dno
obudowy (9), oraz mechanizmu podawania, na któ¬
ry składa się współpracujący z zasobnikiem (21)
dwustronny zaczep (20) zamocowany na jedmym
końcu osadzonej wytehyllnie na nleruchoimyim swo-

65 rzniu (18) jkąttowej dźwigni (19) połączonej dirugim
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końcem ze znanym zestawem dźwigniowym (17),
przy czym wiszysitlkie te meicłianiizimy sterowanie są
knzywkiatml (3), (4), (5) uimiasizczonymd na kole
krzywkowym (1) nalpejdzaiiyim w sposób znany.

6

&. Urządzenie według zasitrz. 1^ znamienne tym,
żie przesuiw obejmy (10) wewnąjtirz obindowy (9) o-
graniiiczony jeslt pokrywką (12) połączoną z oibudo*
wą (9).
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