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(57) Різцетримач, що містить корпус, віджимну
частину з різцем, що зв'язана з корпусом пружни-

ми елементами та є повзуном на пружних напрям-
них, та привід її переміщення, що включає встано-
влений в корпусі з можливістю осьового
переміщення штовхач, диференціальний гвинт,
зв'язаний різьбами із штовхачем та корпусом, який
відрізняється тим, що привід оснащений криво-
шипно-повзунним механізмом з віссю напрямної,
що не проходить через вісь повороту кривошипа,
та включає шатун і двоплечий кривошип, зв'язаний
більшим плечем із штовхачем, а меншим через
шатун - із повзуном на пружних напрямних.

Корисна модель відноситься до галузі верста-
тобудування та може бути використана при обро-
блюванні точних поверхонь на токарних та токар-
но-револьверних верстатах

Відома конструкція розточувальної борштанги
з приводом мікрорегулювання різця для компен-
сації його зносу, що розроблена фірмою De Vlieg
(США) [1]. Борштанга має корпус, з яким за допо-
могою пружних елементів з'єднана віджимна час-
тина, що несе розточувальну оправку з різцем.
Привод позиціювання складається з повзуна, хра-
пового зачеплення, диференціального гвинта та
гайок, що зв'язують гвинт з корпусом та віджимною
частиною. Недоліком цієї конструкції' є обмежена
точність позиціювання борштанги з різцем, що
визначається недостатньою редукцією в приводі
його переміщення та дискретністю кроку позицію-
вання, що зв'язана з використанням храпового
зачеплення в приводі.

Відома конструкція різцетримача [2], що скла-
дається з корпусу з віджимною частиною у вигляді
замкненої' прямокутної рами із взаємно перпенди-
кулярними пружними елементами, в якій встанов-
лено різець, та приводу позиціювання різця, що
включає встановлений в корпусі та зафіксований
від повороту повзун, диференціальний гвинт, зв'я-
заний різьбами з повзуном та корпусом та двопле-
чий кутовий важіль, встановлений на закріпленій в
корпусі осі з можливістю взаємодії одним плечем з
повзуном, а другим плечем з віджимною частиною
з різцем, Недоліком цієї конструкції є обмежена
точність позиціювання різця, що визначається не-
достатньою редукцією в приводі його переміщення
та рухом різця по радіусу в напрямку оброблюва-

ної поверхні внаслідок повороту віджимної частини
під час позиціювання.

В якості прототипу прийнято різцетримач [3],
що складається з корпусу, віджимної' частини з
різцем, що зв'язана з корпусом пружними елемен-
тами та є повзуном на пружних напрямних, та при-
воду її переміщення, що включає встановлений в
корпусі з можливістю осьового переміщення штов-
хач, диференціальний гвинт, зв'язаний різьбами з
штовхачем та корпусом та двоплечий кутовий ва-
жіль, встановлений на закріпленій в корпусі осі з
можливістю взаємодії" одним плечем з штовхачем,
а другим плечем з віджимною частиною з різцем.

Недоліками прототипу є обмежена точність
позиціювання різця, що визначається недостат-
ньою редукцією в приводі його переміщення та
зв'язана з цим необхідність забезпечення підви-
щеного крутячого моменту в приводі, що вимагає
використання силового гідромеханічного приводу
та утруднює ручне регулювання.

В основу корисної моделі поставлено задачу
підвищення точності позиціювання різця шляхом
спорядження приводу кривошипно-повзунним ме-
ханізмом з віссю напрямної, що не проходить че-
рез вісь повороту кривошипа, та включає шатун і
двоплечий кривошип, зв'язаний більшим плечем із
штовхачем, а меншим через шатун з повзуном на
пружних напрямних.

Поставлена задача вирішена тим, що в різце-
тримачі, що містить корпус, віджимну частину з
різцем, що зв'язана з корпусом пружними елемен-
тами та є повзуном на пружних напрямних, привод
переміщення віджимної частини, який включає
встановлений в корпусі з можливістю осьового
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переміщення штовхач, диференціальний гвинт,
зв'язаний різьбами із штовхачем та корпусом, но-
вим є те, що привод споряджено кривошипно-
повзунним механізмом з віссю напрямної', що не
проходить через вісь повороту кривошипа, та
включає шатун і двоплечий кривошип, зв'язаний
більшим плечем із штовхачем, а меншим через
шатун із повзуном на пружних напрямних.

Внаслідок спорядження приводу кривошипно-
повзунним механізмом з віссю напрямної, що не
проходить через вісь повороту кривошипа, осьове
переміщення штовхача від диференціального гви-
нта спричиняє поворот більшого плеча кривошипа,
що меншим плечем через шатун забезпечує різцю
поступальне позиціювання за допомогою пружних
напрямних в напрямку радіальної подачі. Висока
точність переміщення різця забезпечується знач-
ною редукцією в приводі за рахунок наявності кри-
вошипно-повзунного механізму з віссю напрямної,
що не проходить через вісь повороту кривошипа.

Суть корисної моделі пояснюється креслен-
нями,

де на Фіг.1 наведено загальний вигляд різце-
тримача,

а на Фіг.2 - вид А на Фіг.1.
Різцетримач складається з корпусу 1, з'єдна-

ного за допомогою паралельних пружних напрям-
них 2 з віджимною частиною 3 (Фіг.1 та 2). У від-
жимній частині 3 виконані головна базуюча 4
(Фіг.2) та направляюча 5 (Фіг.1) поверхні для базу-
вання різця 6 . Пружні елементи 2 забезпечують
можливість зміщення віджимної частини 3 віднос-
но корпусу 1 в напрямку радіальної подачі.

Привод переміщення віджимної частини З
складається з диференціального гвинта 7, штов-
хача 8, що зафіксований від повороту та має мож-
ливість осьового переміщення, кривошипно-
повзунного механізму з віссю напрямної 9, що
проходить через центр шарніра точку К паралель-
но направляючій поверхні 5, причому шарнір утво-
рений між гвинтом попереднього натягу 10 та ша-
туном 11. Кривошипно-повзунний механізм
включає в себе шатун 11 та двоплечий кривошип
12 з віссю повороту 13, що не проходить через
вісь напрямної 9, зв'язаний більшим плечем L1 із
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штовхачем 8, а меншим плечем L2 через шатун 11
та гвинт 10 із віджимною частиною 3, що є повзу-
ном на пружних напрямних. Двоплечий кривошип
12 передає рух від штовхача 8 через шатун 11 та
гвинт 10 віджимній частині 3 з різцем.

Величина осьового ходу А диференціального
гвинта 7 визначає найбільшу деформацію пружних
напрямних 2 в напрямку осі 9 та відповідно хід
вершини різця 6.

Використання пружних напрямних 2 в останній
передачі від приводу до різця 6 дозволяє за раху-
нок попереднього натягу в приводі за допомогою
гвинта 10 усунути зазори та фрикційні контакти
при зворотньо-поступальних рухах різця та за ра-
хунок великої' редукції в кривошипно-повзунному
механізмі забезпечити високоточне позиціювання
різця Є.

Різцетримач працює слідуючим чином.
Для здійснення під нал а годжу вального пере-

міщення різця 6 в напрямку до оброблюваної1 де-
талі гвинт 7 повертається на кут, що відповідає
необхідній величині позиціювання різця. Штовхач
8 зміщується вліво та повертає більше плече Li
кривошипу 12 навколо осі 13 Кривошип поверта-
ючись меншим плечем 1_2 розвертає шатун 11,
який через гвинт 10 передає рух віджимній частині
З з різцем 6. Віджимна частина 6, виконуючи фун-
кцію повзуна на пружних напрямних, зміщується
відносно корпусу 1, згинаючи пружні напрямні 2 та
збільшуючи натяг в приводі. Відведення різця від
оброблюваної поверхні здійснюється зворотнім
обертанням гвинта 7 При цьому штовхач 8 під
дією сил пружних деформацій напрямних 2, що
передаються через шатун 11 та кривошип 12, змі-
щується вправо і натяг в приводі зменшується.

Джерела інформації1:
1. Кузнецов Ю.И., Маслов А.Р., Байков А.Н.

Оснастка для станков с ЧПУ' Справочник. - 2-е
изд., перераб. и доп. - М.: Машиностроение, 1990.
-512с. (с.272).

2. Авторское свидетельство СССР №1284719
кл. В23В29/03, 23.01.87

3. Авторское свидетельство СССР №1399001
кл. B23B29/Q34, 30.05.88.

ВидА

Фіг. 2

Комп'ютерна верстка Н. Лисенко Підписне Тираж 37 прим.

Міністерство освіти t науки України

Державний департамент інтелектуальної власності, вул Урицького, 45, м. Київ, МСП, 03680, Україна

ДП "Український інститут промислової власності", вул. Глазунова, 1, м. Киш - 4 2 , 01601


