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(54) Automatische Drehbank mit einem drehbaren Drehwerkzeug.

(57) Es ist eine automatische Drehbank (10) offenbart, die ein
Drehbankbett, einen Werkzeugkopf (30), einen Hauptmotor,
einen Nocken, einen X-Achse-Servomotor, ein Stiitzrad, einen \
Z-Achse-Servomotor, ein Leerlaufrad, einen Haupthebel, einen

Schubstift, einen Master-Controller, der elektrisch mit dem X-
Achse-Servomotor und dem Z-Achse-Servomotor verbunden

ist, und eine Enden-Bearbeitungseinheit beinhaltet. Der Master-

Controller steuert das Stiitzrad, um ein stabférmiges Halbzeug

mittels des Z-Achse-Servomotors zu beférdern, und steuert zwei
Drehwerkzeuge des Werkzeugkopfes (30) mittels des X-Achse- [rar=
Servomotors, des Nockens und des Haupthebels zum Drehen lrae—}=
an. Die Enden-Bearbeitungseinheit stellt die Bearbeitungsvor-
génge des Drehens, des Gewindeschneidens bzw. der Verbund-
stoffbearbeitung bereit. Die automatische Drehbank (10) spart
Kosten beim Nocken und erhéht die Genauigkeit und die Effizi-
enz.

e




CH 696 741 A5

Beschreibung
Hintergrund der Erfindung

1. Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft Drehb&nke und insbesondere eine automatische Drehbank mit einem drehbaren
Drehwerkzeug.

2. Beschreibung des verwandten Standes der Technik

[0002] Herkdmmliche Drehbanke benutzen einen Nocken, der sich bei einer konstanten Drehgeschwindigkeit dreht, um
die Drehwerkzeuge gegenuber einem eingespeisten stabférmigen Halbzeug anzutreiben. Dies fuhrt dazu, dass die ge-
drehte Form des stabférmigen Halbzeugs dieselbe ist; der Benutzer muss daher zu einem anderen Nocken wechseln, um
Halbzeuge zu einer anderen Form zu drehen. Ferner dreht sich ein Stiitzrad dieser Drehbénke nur bei einer konstanten
Geschwindigkeit und verursacht daher entweder Zeitverlust oder eine Reduktion der Maschinengenauigkeit. Weiterhin
kann das Stitzrad das stabférmige Halbzeug nicht derart tragen, dass es fir ein zweites Drehen rickwérts bewegt wird,
und die Drehbénke kénnen nur ein dusseres Drehen, aber nicht das Bohren, das Gewindeschneiden und die Verbund-
stoffbearbeitung vorsehen.

Gegenstand der Erfindung

[0003] Die vorliegende Erfindung ist angesichts dieser Umstande zustande gekommen. Es ist daher eine Aufgabe der
vorliegenden Erfindung, eine automatische Drehbank bereitzustellen, mit der Halbzeuge ohne Wechseln des Nockens zu
unterschiedlichen Formen gedreht werden kénnen.

[0004] Es ist eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine automatische Drehbank bereitzustellen, die das stab-
formige Halbzeug bei verschiedenen Geschwindigkeiten bewegt, um die Drehgeschwindigkeit zu erhéhen und Bearbei-
tungszeit zu sparen.

[0005] Es ist eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine automatische Drehbank bereitzustellen, die dazu
féhig ist, das stabférmige Halbzeug vorwérts und rickwarts zu bewegen und ein zweites Drehen an einem bestimmten
Bereich des stabférmigen Halbzeugs vorzusehen.

[0006] Es ist eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine automatische Drehbank bereitzustellen, die ferner
die Nachbearbeitungsvorgénge des Bohrens, des Gewindeschneidens bzw. der Verbundstoffbearbeitung bereitstellt.

[0007] Um diese und andere Aufgaben der vorliegenden Erfindung zu 16sen, umfasst die automatische Drehbank ein
Drehbankbett, einen Werkzeugkopf, einen Hauptmotor, einen Nocken, einen X-Achse-Servomotor, ein Stltzrad, einen
Z-Achse-Servomotor, ein Leerlaufrad, einen Haupthebel, zumindest einen Schubstift und einen Master-Controller. Der
Werkzeugkopf hat eine Spindel, die horizontal an dem Drehbankbett angebracht ist und eine Mittellinie definiert, ein Halb-
zeugrad, das drehbar an der Spindel angebracht ist, eine sich verjiingende Pinole, die axial beweglich an dem Halbzeugrad
angebracht ist und sich zusammen mit diesem dreht, zumindest eine Gelenkstange, die an dem Halbzeugrad angebracht
ist, wobei jede Gelenkstange, eine Achsmitte hat, die parallel zur Mittellinie verlauft, und die Achsmitte und die Mittellinie
eine teilende Ebene definieren, zumindest einen Pinolenberihrer, der mit einem Ende an der Gelenkstange befestigt ist
und mit dem anderen Ende den Umfang der sich verjingenden Pinole berihrt, zumindest einem Ausgleichsarm, der an
der Gelenkstange befestigt ist und sich auf der Seite der teilenden Ebene befindet, die sich gegenuber der Seite des Pino-
lenberihrers befindet, zumindest einem Drehwerkzeug, das an der Gelenkstange befestigt ist, und einem Axialdrucklager,
das axial beweglich um die Hauptspindel herum angebracht ist und sich gegen den Boden der sich verjingenden Pinole
abstiitzt. Der Hauptmotor dient zum Antreiben des Halbzeugrads des Werkzeugkopfes Gber einen Antriebsriemen. Der
Nocken hat eine nicht-kreisférmige Form und ist schwenkbar an dem Drehbankbett angebracht. Der X-Achse-Servomotor
ist an dem Drehbankbett angebracht und mit dem Nocken verbunden. Das Stiitzrad ist schwenkbar an dem Drehbank-
bett angebracht und die Schwenkachse des Stiitzrades ist senkrecht zur Mittellinie. Ein Z-Achse-Servomotor ist an dem
Drehbankbett angebracht und treibt das Stiitzrad an. Das Leerlaufrad ist schwenkbar an dem Drehbankbett und mit dem
Stitzrad an derselben Oberflachenebene angebracht. Ein Spalt ist zwischen dem Leerlaufrad und dem Stiitzrad und direkt
auf der Mittellinie ausgebildet. Der Haupthebel ist schwenkbar an dem Drehbankbett angebracht und hat einen ersten
Arm und zwei zweite Arme, wobei der erste Arm gegen den Umfang des Nockens stoppt. Der Schubstift verbindet den
zweiten Arm des Haupthebels mit dem Axialdrucklager des Werkzeugkopfes. Der Master-Controller ist elektrisch mit dem
X-Achse-Servomotor und dem Z-Achse-Servomotor verbunden.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen
[0008]

Fig. 1 ist eine Draufsicht auf eine automatische Drehbank geméss einem ersten Ausfihrungsbeispiel der vorlie-
genden Erfindung,
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Fig. 2 ist eine Vorderansicht der automatischen Drehbank geméss des ersten Ausfihrungsbeispiels der vorliegen-
den Erfindung,

Fig. 3 ist eine schematische Darstellung eines Werkzeugkopfes des ersten Ausfihrungsbeispiels der vorliegenden
Erfindung,

Fig. 4 ist eine andere schematische Darstellung des Werkzeugkopfes des ersten Ausfihrungsbeispiels der vorlie-
genden Erfindung,

Fig. 5 ist eine Seitenansicht einer Richteinheit des ersten Ausfiihrungsbeispiels der vorliegenden Erfindung,

Fig. 6 zeigt eine Draufsicht auf die Richteinheit des ersten Ausflhrungsbeispiels der vorliegenden Erfindung,

Fig. 7 ist eine Schnittansicht entlang der Linie 7-7 in Fig. 1,

Fig. 8  entspricht Fig. 4, wobei der Betriebszustand dargestellt ist,

Fig. 9 zeigt eine Draufsicht auf eine automatische Drehbank geméss einem zweiten Ausfihrungsbeispiel der vor-

liegenden Erfindung, und

Fig. 10  zeigt eine Vorderansicht der automatischen Drehbank geméss dem zweiten Ausfihrungsbeispiel der vorlie-
genden Erfindung.

Detaillierte Beschreibung der Erfindung

[0009] Bezugnehmend auf die Fig. 1 und 2 ist eine automatische Drehbank 10 geméss einem ersten Ausfuhrungsbeispiel
der vorliegenden Erfindung zum Bearbeiten eines stabférmigen Halbzeugs 12 vorgesehen, wobei die Drehbank 10 Fol-
gendes umfasst:

ein Drehbankbett 20, einen Werkzeugkopf 30, der bezugnehmend auf die Fig. 3 und 4 eine Spindel 31 umfasst, die
horizontal an dem Drehbankbett 20 angebracht ist und eine Mittellinie 14 entlang der Langsachse der Spindel 31 definiert,
ein Halbzeugrad 32, das drehbar an der Spindel 31 angebracht ist, eine sich verjiingende Pinole 33, die axial beweglich an
dem Halbzeugrad 32 befestigt ist und sich zusammen mit diesem dreht, zwei Gelenkstangen 34, die an dem Halbzeugrad
32 angebracht sind, wobei jede Gelenkstange 34 eine parallel zu der Mittellinie 14 liegende Achsmitte 341 hat, wobei
die zwei Achsmitten 341 eine teilende Ebene 342 aufspannen und definieren, die durch die Mittellinie 14 verlauft, zwei
Pinolenberihrer 35, von denen jeder mit einem Ende an einer Gelenkstange 34 befestigt ist und mit dem anderen Ende
den Umfang der sich verjiingenden Pinole 33 berihrt, zwei Ausgleichsarme 36, die an den Gelenkstangen 34 befestigt sind
und sich auf der Seite der teilenden Ebene 342 befinden, die gegenutber von der Seite, auf der sich die Pinolenberihrer
35 befinden, liegt, zwei Drehwerkzeuge 371 und 372, die an den Gelenkstangen 34 befestigt sind, ein Axialdrucklager,
das axial beweglich um die Hauptspindel 31 herum angebracht ist und sich gegen den Boden der sich verjiingenden
Pinole 33 stitzt, und ein Federmittel (nicht dargestellt), das sich horizontal zwischen dem Halbzeugrad 32 und der sich
verjingenden Pinole 33 erstreckt und dazu dient, die sich verjingenden Pinole 33 von den beiden Drehwerkzeugen 371
und 372 wegzudrticken,

einen Hauptmotor 41, der an dem Drehbankbett 20 angebracht ist und mit dem Halbzeugrad 32 des Werkzeugkopfes 30
Uber einen Antriebsriemen 411 verbunden ist, wobei weiter das Werkzeugrad 32, die sich verjiingenden Pinole 33, die
zwei Gelenkstangen 34, die zwei Pinolenberiihrer 35, die zwei Ausgleichsarme 36, und die zwei Drehwerkzeuge 371 und
372 derart angetrieben werden, dass sie sich gemeinsam drehen,

einen Nocken 42, der eine nicht-kreisférmige Form aufweist und schwenkbar an dem Drehbankbett 20 angebracht ist,
wobei der Nocken 42 einen linken Bereich 421, einen rechten Bereich 423 und einen Nullpunkt 425, der am Umfang des
Nockens ausgebildet ist und zwischen dem linken Bereich 421 und dem rechten Bereich 423 vorgesehen ist, aufweist,
und wobei die radialen Abstinde vom Schwenkmittelpunkt zum Umfang des linken Bereichs 421 graduell langer sind als
bis zum Nullpunkt 425, wéhrend die radialen Abstdnde vom Schwenkmittelpunkt zum Umfang des rechten Bereichs 423
graduell kirzer sind als bis zum Nullpunkt 425,

einen X-Achse-Servomotor 43, der an dem Drehbankbett 20 angebracht und mit dem Nocken 42 verbunden ist,

ein Stitzrad 44, das schwenkbar an dem Drehbankbett 20 angebracht ist, wobei die Schwenkachse des Stitzrades 44
senkrecht zu der Mittellinie 14 ist,

einen Z-Achse-Servomotor 45, der an dem Drehbankbett 20 angebracht und mit dem Stiitzrad 44 (iber einen Antriebs-
rahmen und ein Wellenmittel 452 verbunden ist,

ein Leerlaufrad 46, das schwenkbar an dem Drehbankbett 20 und an derselben Oberflachenebene wie das Stutzrad 44
befestigt ist, wobei ein Spalt 461 zwischen dem Leerlaufrad 46 und dem Stiitzrad 44 gebildet ist, der sich direkt auf der
Mittellinie 14 befindet, und wobei die Breite des Spalts 461 konstant gleich dem Durchmesser des stabférmigen Halbzeugs
12 ist, wodurch das Leerlaufrad 46 und das Stltzrad 44 geeignet sind, das stabférmige Halbzeug 12 fest einzuklemmen
und vorwarts und rlickwérts zu bewegen,

einen Haupthebel 47, der schwenkbar an dem Drehbankbett 20 befestigt ist und einen ersten Arm 471 und zwei zweite
Arme 472 hat, wobei der erste Arm 471 gegen den Umfang des Nockens 42 stoppt,
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zwei Schubstifte 48, die die zweiten Arme 472 des Haupthebels 47 mit dem Axialdrucklager 38 des Werkzeugkopfes 30
jeweils verbinden,

eine Richteinheit 50,

eine Einspanneinheit 70

und einen Master-Controller 76.

[0010] Hierbei bertihrt der erste Arm 471 des Haupthebels 47 den Nullpunkt 425 des Nockens 42, wenn die Drehbank
10 den Zustand hélt. Wenn sich der Nocken 42 im Uhrzeigersinn dreht, berlhrt der linke Bereich 421 den ersten Arm
471 und zwingt den ersten Arm 471 aufwérts, wobei dann die zweiten Arme 472 die sich verjlingenden Pinole 33 des
Werkzeugkopfes 30 Uber die Schubstifte 48 und das Axialdrucklager 38 derart driicken, dass sie sich auf die Drehwerk-
zeuge 371 und 372 zu bewegt. Je mehr sich der Nocken 42 dreht, desto mehr bewegt sich die sich verjlingende Pinole
33. Umgekehrt, wenn sich der Nocken 42 entgegen dem Uhrzeigersinn dreht, berlhrt der rechte Bereich 423 den ersten
Arm 471 und die sich verjiingende Pinole 33 wird von dem Federmittel des Werkzeugkopfes 30 bewegt und bewegt sich
von den Drehwerkzeugen 371 und 372 weg.

[0011] Bezugnehmend auf die Fig. 1, 2, 5 und 6 umfasst die Richteinheit 50 Folgendes:

einen Rahmen 51, der an einer Seite des Drehbankbetts 20 angebracht ist,

einen Schlitten 52, der am Rahmen 51 angebracht ist und vorwarts und rickwérts entlang der Mittellinie 14 gleiten kann,
einen Rotor 53, der an dem Schlitten 52 angebracht ist, sich zusammen mit dem Schlitten 52 bewegt und um die Mittellinie
14 rotiert,

ein Verbindungsrohr 54, das sich entlang der Mittellinie 14 erstreckt und koaxial an dem Rotor 53 befestigt ist, wobei der
Schlitten 52, der Rotor 53 und das Verbindungsrohr 54 samtlich innen hohl sind, damit das stabférmige Halbzeug 12 sie
durchlaufen kann,

einen Ringsatz 55, der axial beweglich um das Verbindungsrohr 54 angebracht ist, wobei der Ringsatz 55 einen inneren
Ring 551 und einen dusseren Ring 552 hat, die jeweils gegeneinander rotierbar sind,

ein Backenmittel 56, das radial beweglich an dem Rotor 53 angebracht ist und zusammen mit den Rotor 53 rotiert,

ein Verbindungsmittel 57, das exzentrisch schwenkbar an dem Rotor 53 angebracht ist, wobei das Verbindungsmittel
57 einen ersten Bereich 571 und zwei zweite Bereiche 572 aufweist, wobei der erste Bereich 571 die Aussenseite des
Backenmittels 56 berihrt,

zwei Zugstangen 58, die jeweils einen zweiten Bereich 572 des Verbindungsmittels 57 mit dem inneren Ring 551 des
Ringsatzes 55 verbinden, sodass, wenn sich der Ringsatz 55 von dem Rotor 53 weg bewegt, die Zugstangen 58 das
Backenmittel 56 mittels des Verbindungsmittels 57 zwingen, das stabférmige Halbzeug 12 zu berihren,

eine erste dynamische Quelle 59, bei der es sich um einen Luftzylindersatz handelt, der an dem Rahmen 51 angebracht
ist und die mittels einem Stangenmittel 591 und einem Gelenkmittel 592 mit dem &usseren Ring 552 des Ringsatzes
55 verbunden ist, sodass die erste dynamische Quelle 59 den Ringsatz 55 zwingen kann, sich axial entlang des Verbin-
dungsrohr 54 zu bewegen,

eine zweite dynamische Quelle 60, bei der es sich um einen Luftzylindersatz handelt, der an dem Rahmen 51 angebracht
ist und die mittels eines Gelenkmittels 601 und eines Gleitmittels 602 mit dem Schlitten 52 verbunden ist und den Schilitten
52 zwingen kann, sich entlang der Mittellinie 14 zu bewegen,

einen Richtmotor 61, der mit dem Verbindungsrohr 54 mittels eines Antriebsriemens 612 und eines Radmittels 613 ver-
bunden ist, um das Verbindungsrohr 54, den Rotor 53, den inneren Ring 551 des Ringsatzes 55, das Backenmittel 56,
das Verbindungsmittel 57 und die zwei Zugstangen 58 derart zu bewegen, dass sie sich zusammen drehen,

eine fixierte Klemmbacke 62, die fest an dem Rahmen 51 angebracht ist und zwischen dem Werkzeugkopf 30 und dem
Schlitten 52 angeordnet ist,

eine bewegliche Klemmbacke 63, die beweglich an dem Rahmen 51 befestigt ist, sodass ein Spalt 631 zwischen der
fixierten Klemmbacke 62 und der beweglichen Klemmbacke 63 ausgebildet ist, wobei der Spalt 631 auf der Mittellinie
14 liegt und die fixierte Klemmbacke 62 und die bewegliche Klemmbacke 63 dazu dienen, das stabférmige Halbzeug 12
fest einzuspannen,

eine dritte dynamische Quelle 64, die ein Luftzylindersatz ist, der an dem Drehbankbett 20 angebracht ist, und die mit der
beweglichen Klemmbacke 63 verbunden ist.

[0012] Bezugnehmend auf die Fig. 1, 2 und 7 umfasst die Einspanneinheit 70 Folgendes:

eine Spannzange 71, die an dem Drehbankbett 20 mittels eines Halters 711 angebracht ist und sich entlang der Mittellinie
14 erstreckt, wobei die Spannzange 71 innen hohl ist, damit das stabférmige Halbzeug 12 durch sie hindurchlaufen kann,
und eine Anzahl von Kopfspalten 712 an einem Ende nahe des Werkzeugkopfes 30 ausgebildet ist, sodass die Spann-
zange 71 nach innen kleiner werden kann, um das stabférmige Halbzeug 12 einzuspannen und den Drehwerkzeugen
371, 372 hilfreich beim Abschneiden des stabférmigen Halbzeugs sein kann,

eine Gegenspannhlilse 72, die an einem Ende ein konisch geformtes Loch aufweist, um die Spannzange 71 aufzunehmen,
wobei die Gegenspannhlise 72 entlang der Mittellinie 14 bewegbar ist,

ein Federmittel 721, das zwischen der Gegenspannhiilse 72 und dem Drehbankbett 20 zusammengepresst ist,

einen Steuerhebel 73, der schwenkbar an dem Drehbankbett 20 befestigt ist und einen Antriebsarm 731 und zwei ange-
triebene Arme 732 hat, wobei die angetriebenen Arme 732 gegen das andere Ende der Gegenspannhlilse 72 anliegen,
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eine vierte dynamische Quelle 74, bei der es sich um einen Luftzylindersatz handelt, der an dem Drehbankbett 20 ange-
bracht ist, und die mit dem Antriebsarm 731 des Steuerhebels 73 verbunden ist, sodass die vierte dynamische Quelle 74
die Spannzange 71 zwingen kann, das stabférmige Halbzeug 12 einzuspannen,

den Master-Controller 76, der an einer Seite des Drehbankbetts 20 installiert und elektrisch mit dem X-Achse-Servomotor
43, dem Z-Achse-Servomotor 45, der ersten dynamischen Quelle 59, der zweiten dynamischen Quelle 60, der dritten
dynamischen Quelle 64 und der vierten dynamischen Quelle 74 verbunden ist.

[0013] Bei dem vorgenannten Aufbau verwendet die Drehbank 10 die Richteinheit 50, um das stabférmige Halbzeug 12
vor dem Drehen zu richten bzw. geradezubiegen. Durch den Richtmotor 61, der den Rotor 53 zum Drehen antreibt, die
zweite dynamische Quelle 60, die den Schlitten 52 und den Rotor 53 derart antreibt, dass sie sich in eine Richtung weg
von dem Werkzeugkopf 30 bewegen, und die erste dynamische Quelle 59, die das Backenmittel 56 zwingt, sich radial zu
bewegen, bewegt sich dann das Backenmittel 56 spiralférmig und liegt an dem stabférmigen Halbzeug 12 an. Reibung
wird dann zwischen dem Backenmittel 56 und dem stabférmigen Halbzeug 12 erzeugt, und das stabférmige Halbzeug 12,
welches durch die Klemmbacken 62, 63 eingespannt ist, wird vom Backenmittel 56 zum Richten gezogen.

[0014] Wahrend des Drehvorgangs steuert der Master-Controller 56 den X-Achse-Servomotor 53, sodass dieser den
Nocken 42 im Uhrzeigersinn dreht, wodurch die sich verjlingenden Pinole 33 anschliessend auf die Drehwerkzeuge 371,
372 zu gedrickt wird und die Gelenkstangen 34 mittels der Pinolenberlhrer 35 zwingt zu schwenken, wie in Fig. 8 gezeigt,
sodass dann das Drehwerkzeug 371 schwenkt und das stabférmige Halbzeug 12 zum Drehen berihrt. Die Tiefe des
Drehens hangt davon ab, wie weit sich der Nocken 42 dreht. Umgekehrt schwenkt das Drehwerkzeug 372 und dreht das
stabférmige Halbzeug 12, wenn sich der Nocken 42 gegen den Uhrzeigersinn dreht.

[0015] Ein Benutzer kann den Master-Controller 76 bedienen, um den Drehwinkel des Nockens 42 und weiter das Dreh-
moment und die Drehtiefe zu steuern, sodass das Halbzeug 12 zu unterschiedlichen Formen gedreht werden kann, ohne
dass der Nocken 42 gewechselt werden muss.

[0016] Ein Benutzer kann den Master-Controller 76 bedienen, um die Bewegungsgeschwindigkeit des stabférmigen Halb-
zeugs 12 zu verringern, um die Drehgenauigkeit zu erhdhen. Der Master-Controller 76 kann auch die Bewegungsge-
schwindigkeit des stabférmigen Halbzeugs 12 erhéhen, um Zeit zu sparen, wenn nicht gedreht wird.

[0017] Ferner kann der Z-Achse-Servomotor 45 das Stitzrad 44 steuern, um das stabférmige Halbzeug 12 mehrmals
vorwdrts und rlickwarts zu bewegen, um ein zweites Drehen, ein drittes Drehen usw. durchzufihren.

[0018] Bezugnehmend auf die Fig. 9 und 10 entspricht eine automatische Drehbank 80 eines zweiten Ausflihrungsbei-
spiels der vorliegenden Erfindung anndhernd dem ersten Ausfiihrungsbeispiel, wobei die automatische Drehbank 80 ein
Drehbankbett 81, einen Werkzeugkopf 82, einen Hauptmotor 832, einen Nocken 834, einen X-Achse-Servomotor 836,
ein Stiitzrad 842, einen Z-Achse-Servomotor 844, ein Leerlaufrad 846, einen Haupthebel 86, zwei Schubstifte 87, eine
Richteinheit 88 und einen Master-Controller 89 umfasst.

[0019] Die Drehbank 80 umfasst ferner eine Enden-Bearbeitungseinheit 90, die Folgendes umfasst:

eine bewegliche Basis 91, die gleitbar an einer Gleitleiste 911 des Drehbankbetts 81 angebracht ist, wobei die Gleitleiste
911 sich an der der Richteinheit 88 gegenlberliegenden Seite des Werkzeugkopfes 82 befindet und sich in eine Richtung
erstreckt, die senkrecht zu der Mittellinie 14 ist,

zwei fiinfte dynamische Quellen 92, bei denen es sich jeweils um einen Luftzylindersatz handelt, der an dem Drehbankbett
81 angebracht ist, und die mit der beweglichen Basis 91 verbunden sind, wobei die flinften dynamischen Quellen 92 auch
elektrisch mit dem Master-Controller 89 verbunden sind,

funf Vorderenden-Bearbeitungsmittel 93, die beweglich an der beweglichen Basis 91 angebracht sind, wobei die Vorder-
enden-Bearbeitungsmittel 93 ein Einspannwerkzeug 931, ein Bohrwerkzeug 932, ein Gewindeschneidwerkzeug 933 und
zwei Verbundstoff-Bearbeitungswerkzeuge 934 umfassen,

funf sechste dynamische Quellen 94, bei denen es sich jeweils um ein Luftzylinderset handelt, welches an der beweglichen
Basis 91 angebracht ist, und die ebenfalls elektrisch mit dem Master-Controller 89 verbunden sind, wobei die jeweiligen
sechsten dynamischen Quellen 94 mit den jeweiligen Vorderenden-Bearbeitungsmitteln 93 verbunden sind und diese zu
dem stabférmigen Halbzeug 12 bewegen kénnen,

einen ersten Enden-Bearbeitungsmotor 95, der an der beweglichen Basis 91 angebracht und mit den Vorderenden-Bear-
beitungsmitteln 93 verbunden ist und diese antreibt,

vier Hinterenden-Bearbeitungsmittel 96, die an dem Drehbankbett 81 angebracht und an einer Seite der beweglichen
Basis 91 angeordnet sind, die ein Bohrwerkzeug 962, ein Gewindeschneidwerkzeug 963 und zwei Verbundstoff-Bearbei-
tungswerkzeuge 964 umfassen,

einen zweiten Enden-Bearbeitungsmotor 97, der an dem Drehbankbett 81 angebracht und mit den Hinterenden-Bearbei-
tungsmitteln 96 verbunden ist und diese antreibt.

[0020] Hierdurch kann der Master-Controller 89 nach dem Drehvorgang die fiinften dynamischen Quellen 92 steuern, um
die bewegliche Basis 91 zu bewegen, bis das Bohrwerkzeug 932, das Gewindeschneidwerkzeug 933 oder Verbundstoff-
Bearbeitungswerkzeuge 934 an der Mittellinie 14 positioniert sind, und er kann die sechste dynamische Quelle 94, die sich
an der Mittellinie 14 befindet, so steuern, dass sie das Vorderenden-Bearbeitungsmittel 93 schiebt, sodass es das stab-
formige Halbzeug 12 befiihrt. Der erste Enden-Bearbeitungsmotor 95 treibt dann das Vorderenden-Bearbeitungsmittel 93
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an, um das vordere Ende des stabférmigen Halbzeugs 12 zu bearbeiten, wobei die Bearbeitungsvorgénge des Bohrens,
Gewindeschneidens bzw. der Verbundstoffbearbeitung inbegriffen sind.

[0021] Weiter kann die fiinfte dynamische Quelle 92 die bewegliche Basis 91 bewegen, bis das Einspannmittel 931 auf der
Mittellinie 14 positioniert ist; die sechste dynamische Quelle 94 kann dann das Einspannmittel 931 bewegen, sodass es das
stabférmige Halbzeug 12 berihrt, und dann treibt der erste Enden-Bearbeitungsmotor 95 das Einspannwerkzeug 931 an,
sodass dieses fest das stabférmige Halbzeug 12 einspannt, um das stabférmige Halbzeug 12 mittels eines Drehwerkzeugs
(nicht dargestellt) des Werkzeugkopfes 82 abzuschneiden.

[0022] Das Einspannwerkzeug 931 tragt dann das stabférmige Halbzeug 12 abzielend auf die Hinterenden-Bearbeitungs-
mittel 96, und die Hinterenden-Bearbeitungsmittel 96 bearbeiten das hintere Ende des stabférmigen Halbzeugs 12, wobei
die Vorgénge des Bohrens, des Gewindeschneidens und der Verbundstoffbearbeitung eingeschlossen sind.

[0023] Wie oben angedeutet kann die vorliegende Erfindung die folgenden Abwandlungen in der Art haben, dass der
Werkzeugkopf nur ein Drehwerkzeug 371, aber nicht das Drehwerkzeug 372 umfasst und die mehreren dynamischen
Quellen 59, 60, 64, 74, 92 und 94 jede ein hydraulischer Zylindersatz oder ein Linearmotorsatz anstelle eines Luftzylin-
dersatzes, wie oben erwéhnt, sind.

Patentanspriiche

1. Automatische Drehbank mit einem drehbaren Drehwerkzeug, umfassend:
ein Drehbankbett (20),
einen Werkzeugkopf (30) mit einer Spindel (31), die horizontal an dem Drehbankbett (20) angebracht ist und eine
Mittellinie definiert (14), einem Halbzeugrad (32), das drehbar an der Spindel angebracht ist, einer sich verjiingenden
Pinole (33), die axial beweglich an dem Halbzeugrad (32) angebracht ist und sich zusammen mit diesem dreht, zu-
mindest einer Gelenkstange (34), die an dem Halbzeugrad (32) angebracht ist, wobei jede Gelenkstange (34) eine
Achsmitte (341) aufweist, die parallel zu der Mittellinie (14) verlauft, und die Achsmitte (341) und die Mittellinie (14)
eine teilende Ebene (342) definieren, zumindest einem Pinolenberihrer (35), der mit einem Ende an der Gelenkstan-
ge (34) befestigt ist und mit dem anderen Ende den Umfang der sich verjingenden Pinole (33) berthrt, zumindest
einem Ausgleichsarm (36), der an der Gelenkstange (34) befestigt ist und sich auf der Seite der teilenden Ebene
(342) befindet, die gegeniber der Seite liegt, auf der sich der Pinolenberihrer (35) befindet, zumindest einem Dreh-
werkzeug, (371, 372) das an der Gelenkstange (34) befestigt ist, und einem Axialdrucklager (38), das axial beweglich
um die Spindel (31) herum angebracht ist und sich gegen den Boden (331) der sich verjingenden Pinole (33) stiitzt,
einen Hauptmotor (41), der Uber einen Antriebsriemen (411) mit dem Halbzeugrad (32) des Werkzeugkopfes (30)
verbunden ist,
einen Nocken (142), der eine nicht-kreisférmige Form aufweist und schwenkbar an dem Drehbankbett angebracht ist,
einen X-Achse Servomotor (43), der an dem Drehbankbett (20) angebracht ist und mit dem Nocken (42) verbunden ist,
ein Stltzrad (44), das schwenkbar an dem Drehbankbett (20) angebracht ist, wobei die Schwenkachse des Stiitzrades
(44) senkrecht zu der Mittellinie (14) verlauft,
einen Z-Achse-Servomotor (45), der an dem Drehbankbett (20) angebracht und mit dem Stiitzrad (44) verbunden ist,
ein Leerlaufrad (46), das schwenkbar an dem Drehbankbett (20) und mit dem Stltzrad (44) in derselben ebenen
Oberflaichenebene angebracht ist, wobei ein Spalt (461) zwischen dem Leerlaufrad (46) und dem Stitzrad (44) aus-
gebildet ist, der sich auf der Mittellinie (14) befindet,
einen Haupthebel (47), der schwenkbar an dem Drehbankbett (20) angebracht ist und einen ersten Arm (471) und
zumindest einen zweiten Arm (472) aufweist, wobei der erste Arm (471) an den Umfang des Nockens (42) anliegt,
zumindest einen Schubstift (48), der den zweiten Arm (472) des Haupthebels (47) mit dem Axialdrucklager (38) des
Werkzeugkopfes (30) verbindet und
einen Master-Controller (76), der elekirisch mit dem X-Achse-Servomotor (43) und dem Z-Achse-Servomotor (45)
verbunden ist.

2. Automatische Drehbank nach Anspruch 1, wobei die Anzahl der Gelenkstangen (34), der Pinolenberuhrer (35), der
Ausgleichsarme (36) und der Drehwerkzeuge (371, 372) des Werkzeugkopfes (30) jeweils zwei betragt, die Achs-
mitten (34) der zwei Gelenkstangen (34) und die Mittellinie (14) eine teilende Ebene (342) definieren und die zwei
Pinolenberuhrer (35) sich auf derselben Seite der teilenden Ebene (342) befinden.

3. Automatische Drehbank nach Anspruch 1, weiter umfassend eine Richteinheit (50), wobei die Richteinheit (50) um-
fasst:
einen Rahmen (51), der an einer Seite des Drehbankbetts (20) angebracht ist,
einen Schlitten (52), an dem Rahmen (51) angebracht ist und entlang der Mittellinie (14) vorwérts und riickwérts
gleiten kann,
einen Rotor (53), der an dem Schlitten (52) angebracht ist und sich zusammen mit dem Schilitten (52) bewegen und
sich um die Mittellinie (14) drehen kann,
ein Verbindungsrohr (54), das sich entlang der Mittellinie (14) erstreckt und koaxial an dem Rotor (53) befestigt ist,
einen Ringsatz (55), der axial beweglich um das Verbindungsrohr (54) angebracht ist, wobei der Ringsatz (55) einen
inneren Ring (551) und einen dusseren Ring (5652) aufweist, die jeweils drehbar zueinander sind,
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ein Backenmittel (56), das radial beweglich an dem Rotor (53) angebracht ist und sich zusammen mit dem Rotor
(53) dreht,

ein Verbindungsmittel (57), das exzentrisch schwenkbar an dem Rotor (53) angebracht ist, wobei das Verbindungs-
mittel (57) einen ersten Bereich (571) und zumindest einen zweiten Bereich (572) hat, und der erste Bereich (571)
die Aussenseite des Backenmittels (56) berihrt,

zumindest eine Zugstange (58), die den zweiten Bereich (572) des Verbindungsmittels (57) mit dem inneren Ring
(55) des Ringsatzes (55) verbindet,

eine erste dynamische Quelle (59), die an dem Rahmen (51) angebracht und mit dem &usseren Ring (552) des
Ringsatzes (55) verbunden ist,

eine zweite dynamische Quelle (60), die an dem Rahmen (51) angebracht und mit dem Schlitten (52) verbunden ist,
einen Richtmotor (61), der mit dem Verbindungsrohr (54) tiber einen Riemen (612) verbunden ist,

eine fixierte Klemmbacke (62), die fest an dem Rahmen (51) befestigt und zwischen dem Werkzeugkopf (30) und
dem Schlitten (52) angeordnet ist,

eine bewegliche Klemmbacke (63), die beweglich an dem Rahmen (51) angebracht ist, wobei zwischen der fixierten
Klemmbacke (62) und der beweglichen Klemmbacke (63) ein Spalt (631) ausgebildet ist, der auf der Mittellinie (14)
angeordnet ist, und eine dritte dynamische Quelle (64), die mit der beweglichen Klemmbacke (63) verbunden ist,
wobei die erste dynamische Quelle (59), die zweite dynamische Quelle (60) und die dritte dynamische Quelle (64)
jeweils elektrisch mit dem Master-Controller (76) verbunden sind und jede der dynamischen Quellen (59, 60, 64) als
Luftzylindersatz, als hydraulischer Zylindersatz oder als Linearmotorsatz ausgefihrt ist.

Automatische Drehbank nach Anspruch 1, weiter umfassend eine Einspanneinheit (70), wobei die Einspanneinheit
(70) umfasst:

eine Spannzange (71), die an dem Drehbankbett (20) angebracht ist und sich entlang der Mittellinie (14) erstreckt,
wobei die Spannzange (71) an einem Ende mehrere Kopfspalten (712) aufweist,

eine Gegenspannhiilse (72), die an einem Ende ein konisch geformtes Loch zur Aufnahme der Spannzange (71)
aufweist, wobei die Gegenspannhllse (72) entlang der Mittellinie (14) bewegbar ist,

ein Federmittel (721), das zwischen der Gegenspannhilse (72) und dem Drehbankbett (20) zusammengepresst ist,
einen Steuerhebel (73), der schwenkbar an dem Drehbankbett (20) angebracht ist und einen Antriebsarm (731) und
zwei angetriebene Arme (732) aufweist, wobei die angetriebenen Arme (732) gegen das andere Ende der Gegen-
spannhilse (72) anliegen und

eine vierte dynamische Quelle (74), die an dem Drehbankbett (20) angebracht, mit dem Antriebsarm (731) des Steu-
erhebels (73) verbunden und elektrisch mit dem Master-Controller (76) verbunden ist, wobei die vierte dynamische
Quelle (74) als Luftzylindersatz, als hydraulischer Zylindersatz oder als Linearmotorsatz ausgefihrt ist.

Automatische Drehbank nach Anspruch 1, weiter umfassend eine Enden-Bearbeitungseinheit (90) wobei die Enden-
Bearbeitungseinheit (90) umfasst:

eine bewegliche Basis (91), die gleitbar an dem Drehbankbett (81) angebracht ist,

zumindest eine finfte dynamische Quelle (92), die an dem Drehbankbett (81) angebracht und mit der beweglichen
Basis (91) verbunden ist, wobei die flinfte dynamische Quelle (92) elektrisch mit dem Master-Controller (89) verbunden
ist,

zumindest ein Vorderenden-Bearbeitungsmittel (93), das bewegbar an der beweglichen Basis (91) angebracht ist,
zumindest eine sechste dynamische Quelle (94), die an der beweglichen Basis (91) angebracht und mit dem Vorder-
enden-Bearbeitungsmittel (93) verbunden ist, wobei die sechste dynamische Quelle (94) elektrisch mit dem Master-
Controller (89) verbunden ist und

einen ersten Enden-Bearbeitungsmotor (95), der an der beweglichen Basis (91) angebracht und mit dem Vorderen-
den-Bearbeitungsmittel (93) verbunden ist, wobei die flinfte dynamische Quelle (92) und die sechste dynamische
Quelle (94) jeweils als Luftzylindersatz, als hydraulischer Zylindersatz oder als Linearmotorsatz ausgefihrt ist.

Automatische Drehbank nach Anspruch 5, wobei das Vorderenden-Bearbeitungsmittel (93) ein Einspannwerkzeug,
ein Bohrwerkzeug (932), ein Gewindeschneidwerkzeug (933) oder ein Verbundstoff-Bearbeitungswerkzeug (934) ist.

Automatische Drehbank nach Anspruch 5, wobei die Enden-Bearbeitungseinheit (90) weiter zumindest ein Hinteren-
den-Bearbeitungsmittel (96), das an dem Drehbankbett (81) angebracht und an einer Seite der beweglichen Basis
(91) angeordnet ist, und einen zweiten Enden-Bearbeitungsmotor (97), der an dem Drehbankbett (81) angebracht
und mit dem Hinterenden-Bearbeitungsmittel (96) verbunden ist, umfasst.

Automatische Drehbank nach Anspruch 1, wobei der Nocken (42) einen linken Bereich (421), einen rechten Bereich
(423) und einen Nullpunkt (425), der am Umfang des Nockens (42) ausgebildet und zwischen dem linken Bereich (421)
und dem rechten Bereich (423) angeordnet ist, aufweist, wobei die radialen Absténde von dem Schwenkmittelpunkt zu
dem Umfang des linken Bereichs (421) graduell I&nger als zu dem Nullpunkt (425) sind, wahrend die radialen Absténde
von dem Schwenkmittelpunkt zu dem Umfang des rechten Bereichs (423) graduell kiirzer als zu dem Nullpunkt (425)
sind.
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