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Mechanizm posuwowy do obrabiarek

Wynalazek dotyczy mechanizmu posuwowego do obrabiarek stuzacego do nadania posuwu i zmiany po-
zycji gtowicy wielopozycyijne;j.

Znane rozwigzanie konstrukcyjne podobnego zagadnienia w automatach tokarskich wielowrzecionowych
z walem sterujagcym sq skomplikowane i zajmujg duzo miejsca.

Celem wynalazku jest skonstruowanie prostego mechanizmu zajmujacego mato miejsca a pozwalajacego na:

" nadanie posuwu i zmiang pozycji (okresowy obré6t) gtowicy wielopozycyjne;j.

Cel powyzszy osiagnigto przez skonstruowanie mechanizmu, ktéry posiada krzywke walcowg do nadawa-
nia posuwu, przez ktéra przechodzi watek sterujacy mechanizmem zmiany pozycji (okresowego obrotu).

To rozwiazanie pozwolito na znaczne uproszczenie mechanizmu i zmniejszenie gabarytu. Mechamzm moze
mieé zastosowanie w obrabiarkach wielowrzecionowych, szczegdlnie specjalnych. '

Przedmiot wynalazku jako przyktad wykonania przedstawiony jest w rozwinigciu na schemacie. Plzyklad
dotyczy mechanizmu posuwowego do 7-0 wrzecionowego pdélautomatu wiertarskiego. Na watku motoreduktora
1 osadzone jest koto zebate Z;, natomiast na watku 2 znajduje si¢: korba mechanizmu maltariskiego 3, kota
zg¢bate Z, i Z5 oraz krzywka walcowa 4 osadzona obrotowo. Na walku 5 osadzone sa kota zgbate Z, i Zs. Koto
zgbate Zs potaczone jest z krzywka walcowg 4. Na ciggnie 6 znajduje si¢ rolka 7 wspdtpracujaca z krzywka
walcows. Ciggno 6 polaczone jest na stale z gtowica wielopozycyjng 8. Krzyz maltariski 9 stanowi element
glowicy wielopozycyijne;j.

Mechanizm napg¢dzany jest motoreduktorem 1. Posuw jest zaprogramowany na krzywce walcowej 4 przesu-
wajacej glowice wielopozycyjna 8 za pomoca rolski 7 z ciggnem 6. Krzywka walcowa 4 otrzymuje nape¢d
z walka sterujacego 2 poprzez kola zgbate Z3, Z4, Zs, Zs. Pozycje gtowicy wielopozycyjnej 8 zmienia mecha-
nizm maltaniski sktadajacy si¢ z korby 3 oraz krzyza maltariskiego 9. Walek 2 z korbg mech. maltariskiego 3
otrzymuje naped z motoreduktora 1 poprzez kola zgbate Z;, Z,. 1 obr6t krzywki walcowej 4 odpowiada
1 cyklowi wiercenia. Kat obrotu korby 3 dla 8-o pozycyjnej gtowicy wynosi:
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Z — ilo$é rowkéw w krzyzu maltariskim (ilo$é pozycji).
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Gdyby korba mechanizmu byta potaczona na state zkrzywkq walcowg, to w stosunku do 1 cyklu
(1 obrotu) podziat trwat by:

2
360° 0,375 cykiu

Dla zmniejszenia czasu podziatu, stanowiacego w cyklu czas pomocniczy, korba dzigki przektadni z¢batej
(kota Zj, Z,, Zs, Z) posiada 4-krotnie wigksze obroty niZz krzywka walcowa; co 4-ty obrét korba obraca
gltowice wielopozycyjng 8. Stosunek obrotéw korby mechanizmu maltariskiego do obrotéw krzywki musi byé
wielkoscig catkowicie podzielna.

" Zy Z

i ===
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i, — przetotenie
n, — obroty korby mechanizmu
- m, — obroty krzywki walcowej
W przypadku omawianym: i, = 4
Zmiana pozycji gtowicy odbywa si¢ po jej wycofaniu do tylu, co oznacza jednoczeénie wycofanie wiertet
z otworéw. Im i_ jest wigksze, tym czas podziatu jest krétszy.

Zastrzezenie patentowe

Mechanizm posuwowy do obrabiarek, znamienny tym, Ze posiada krzywke¢ walcows (4) do nadawania
posuwu, przez kt6rq przechodzi walek (2) sterujacy mechanizmem zmiany pozycji (okresowego obrotu).
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