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Spesth mapedu i sterowania wrzeciona gladzarki

Przedmiotem wynalazku jest sposéb napedu i stero-
wania wrzeciona gladzarki.

Dotychczas w znanych gladzarkach do cylindréw lub
watkéw powszechnie stosowane jest gladzenie dwukie-
runkowe polegajace na nadawaniu narz¢dziom $ciernym
ruchu obrotowego i posuwisto-zwrotnego. W cfekcie
tych ruché4w uzyskuje si¢ charakterystyczne $lady
obrobki, przecinajgce si¢ pod pewnym katem, uzaleznio-
nym od stosunku obu predkoéci skiadowych ruchu nar-
2¢dzia. Krzytujace si¢ $lady obrébki powoduja przyspie-
szone zuzycie powicrzchni elementu wspdipracujacego z
gladzong powierzchnig, ktérym najczgéciej jest pierciefi
uszczelniajgcy przemieszczajgcy si¢ ruchem réwnoleglym
‘do osi giadzonej powierzchni.

Znanc sposoby napedu i sterowania wrzeciona gla-
dzarki polegajq na zale2ncj albo niezaleznej, skokowej
albo ciaglej zmianie predkodci wrzeciona w postegpowym
ruchu posuwisto-zwrotnym i w ruchu obrotowym,doko-
nywanej poprzez zmiany przelozeh w przekiadniach
mechanicznych, albo poprzez zmiany predkosci obroto-
wych w hydraulicznych albo elektrycznych ukladach
nap¢dowych. Znane sposoby napedu i sterowania wrze-

ciona gihadzarki nic pozwalajy na jednokierunkowe,

wadhuine gladzenie powierzchni cylindréw lub watkéw w
celu uzyskania réwnoleglych do osi §ladéw obrébki,
po2adanych ze wzgledéw tribologicznych.

Celem wynalazku jest usunigcie znanych wad i niedo-
godnofci przez opracowanic nowego sposobu napedu
sterowania wrzeciona gladzarki.

h

Istota wynalazku polega na tym, 2c po wijczeniu
mechanizmu rozpierajacego narzedzia fcierne sily i wpra-
wieniu wrzeciona w ruch posuwisto-zwrotny, zlicza si¢ na
biezaco za pomocy licznika ilo&¢ skokéw i poréwnuje w
komparatorze z iloécig nastawiang dyskretnic, a w przy-
padku ich zgodnosci uzyskuje si¢ sygnat przeregulowania
z wykorzystaniem ktérego poweoduje si¢ wylczenie
ruchu posuwisto-zwrotnego wrzecions, a wigczenic
niskoobrotowego silnika hydraulicznego i obrét wrze-
ciona o kata, ktéry mierzy si¢ za pomocy konwertora i
poréwnuje w komparatorze z katem nastawianym dysk-
retnie, a w przypadku ich zgodnofci uzyskuje si¢ sygnat
przeregulowania, z wykorzystaniem ktérego powoduje
si¢ powtdrzenie cyklu ruchéw mechanizmu rozpierania
narze¢dzi $ciernych i ruchéw wrzeciona a2 do osiggnigcia
23danego wymiaru.

Zaletg techniczng sposobu wedlug wynalazku jest to,
ze zwicksza mo2liwoéci operacyjne gladzarki o gitadzenie
jednokicrunkowe, pozwalajgce uzyskiwaé élady obrébki
réwnolegle do osi giadzonej powierzchai, co znacznie
zmnicjsza zuizycie wspomnianych wyZej piericieni
uszczelniajacych oraz umozliwia dyskretne nastawienie
parametréw obrébki, a tym samym ich najkorzystniejszy
dodbor.

Przedmiot wynalazku przedstawiony jest w przykia-
dzie wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1 — przedsta-
wia uproszczony widok na gladzarke do cylindréw, fig. 2
— schemat sterowania iloicla podwéjnych ruchéw
posuwisto-zwrotnych narz¢dzia, fig. 3 — schemat stero-
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wania katowym przestawieniem wrzeciona, fig. 4 — sche-
mat napedu obrotowego wrzeciona, a fig. 5 — wykres
przebiegu gladzenia jednokierunkowego.

W sposobie napedu i sterowania wrzeciona gladzarki
umozliwiajagcym gladzenie jednokierunkowe bedacym

i przedmiotem wynalazku korpus 1 mocujgcy pilniki

§ciemne 2 otrzymuje naped do wrzeciona 3 za pomoca
facanika 4. Po wprowadzeniu narzedzia do otworu i uru-
chomieniu dziatania mechanizmu rozpierajgcego narz¢-
dzia $cierne silg P wrzeciono 3 wykonuje podwéijne ruchy
posuwisto-zwrotne wraz z narzgdziem o skoku zblizo-
nym do 1 wzgledem wrzecicnnika § lub razem z nim
wzgledem korpusu kolumny obrabiarki 6 w iloci ix
nastawianej dyskretnid Podwoéjne skoki wrzeciona s3
diczane na biczgco przez licznik 7 w postaci iL celem
pordwnania ich w kon,!pmem 8 z wartodcig zadang ix i
uzyskifiia” sygnatu przeregulowania ir; W przypadku
wystgpienia zgodnoéci wartodci zadanej ix i otrzymane;j
i. Pojawicnie si¢ iri powoduje wylgczenic ruchéw
posuwisto-zwrotnych narzgdzia, wylgczenic mechaniz-
mu rozpicrania narz¢dz Sciemych sily P oraz winczenie
niskoobrotowego silnika hydraulicznego 9 powodu;ja-
cego bezposrednio lub za pomocg przekiadni mechani-
cznej obrét wrzeciona 3 o kat B nastawiany dyskretnie
wartofcig i i kontrolowany za pomocg konwertora 10
wartoécig ik w celu uzyskania sygnatu przeregulowania
ir2 z komparatora 11 w przypadku zgodnodci ig z iKg.
Pojawienie si¢ sygnatu i». powoduje wylaczenie silnika
hydraulicznego 9, wigczenic mechanizmu rozpierania
narzedzi éciernych 2 sila P oraz uruchomienie ruchéw
posuwisto-zwrotnych wrzeciona 3 wilodci ix, po wykona-
niu ktdrej cykl si¢ powtérzy i bedzie si¢ powtarzat tak
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dlugo, az gladzona powierzchnia osiggnie 2adany
wymiar. Pokazany wykres podaje przebieg zmian sily P
rozpierania narzedzi $ciemych w funkcj czasu, gdze
poszczegdlne przedzialy czasu oznaczaja: tp — czas wig-
czania lub wylaczania mechanizmu rozpierajacego nar-
z¢dzia Scierne s3 P, tx — czas wykonywania przez
wrzeciono 3 ruchéw posuwisto-zwrotnych w ilosci ix, t8
— czas przestawiania wrzeciona 3 o kat is.

ZastrzeZenie patentowe

Sposéb napedu i sterowania wrzeciona gladzarki, w
ruchu posuwisto-zwrotnym i okresowym ruchu obroto-
wym ze sterowaniem mechanizmu rozpierania narz¢dz
Sciernych, mmamiemmy tym, 2¢ po wigczeniu mechanizmu
rozpierajgcego narz¢dzia scierne (2) sita (P) i wprawieniu
wrzeciona (3) w ruch posuwisto-zwrotny, zlicza si¢ na
bieZzaco za pomocy licznika (7) iloé¢ skokéw (iL) i poréw-
nuje w komparatorze (8) z iloscig (ix) nastawiang dysk-
retnic, a w przypadku ich zgodnoéci uzyskuje si¢ sygnat
przeregulowania (ir)), z wykorzystaniem ktérego powo-
duje si¢ wylgczenie ruchu posuwisto-zwrotnego wrze-
ciona (3), a wiaczenie niskoobrotowego silnika hydra-
uliczmego (9) i obrét wrzeciona (3) o kat @), ktéry mierzy
si¢ za pomocg konwertora (10) i poréwnuje w kompara-
torze (11) z katem @KXg) nastawianym dyskretnie, a w
przypadku ich zgodnosci uzyskuje si¢ sygnat przeregulo-
wania (ir2) z wykorzystaniem ktérego powoduje si¢
powtérzenie cyklu ruchéw mechanizmu rozpierania na-
rzedz $ciernych (2) i ruchéw wrzeciona (3). az do osiag-
ni¢cia zadanego wymiaru.
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