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(57) 1. Способ автоматического уп
равления процессом элеваторной обра
ботки шариков, включающий регулиров
ку режима обработки в зависимости
от фактического количества шариков, 
попадающих в рабочую зону в единицу 
времени, о т л и ч а ю щ и й с я  
тем, что, с целью повышения произво

дительности и стабильности процесса 
обработки, фиксируют вес шариков, 
попадающих в рабочую зону,и пропорци
онально его величине регулируют ско
рость их подачи.

2. Устройство для автоматического 
управления процессом элеваторной об
работки шариков, содержащее прижим-^ 
ной диск и приводной рабочий инстру
мент, регулировочный привод, выпол
ненный в виде кинематической пары 
кодовой винт-гайка, ходовой винт ко
торого связан с шаговым двигателем, 
о т л и ч а ю щ е е с я  тем, что, с 
целью повышения производительности 
и стабильности процесса обработки за С  
счет автоматического поддержания 
максимально допустимой рабочей зоны, 
устройство снабжено механизмом бес
ступенчатого регулирования скорости 
элеватора, выполненного в виде ва
риатора, входное звено которого свя
зано с рабочим инструментом, а вы
ходное с элеватором, причем входное 
звено связано с гайкой регулировоч
ного привода, который связан с введен
ным в устройство и расположенным меж
ду элеватором и рабочим инструментом 
устройством преобразования веса шари
ков в электрический сигнал.
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Изобретение относится к машино

строению, преимущественно к подшипни
ковой промышленности, и может быть 
использовано при обработке шариков.

Известен способ ,направленный на 5 
повышение производительности шлифо
вальных станков за счет автоматичес
кой стабилизации скорости резания[ l j .

Однако этот способ не позволяет 
увеличивать производительность процес-Ю 
са за счет изменения количества де
талей, поступающих в рабочую зону.

Известен способ автоматического 
управления процессом обработки шари
ков, включающий регулировку режима )5 
обработки сигналом рассогласования 
процесса фактического попадания ша
риков в рабочую зону в единицу време
ни от заданного количества импульсов 
задатчика [?. ]. 20

Недостатком такого способа являет
ся малая эффективность из-за низкой 
точности определения количества шари
ков, попадающих в рабочую зону,

данный способ обеспечивает вырав- 25 
нивание и поддержание постоянной на
грузки на обрабатываемые шарики, что не 
обеспечивает повышения производитель
ности процесса. Последнее может быть 
достигнуто путем автоматического из- 30 
менения режимов обработки с учетом 
максимально возможного заполнения ра
бочей зоны, что не учитывается в из
вестном способе.
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Известно также устройство управле

ния процессом элеваторной обработки 
шариков, включающее прижимной диск и 
приводной рабочий инструмент, регули
ровочные привода, содержащие кине- 4q 
матические пары ходовой винт-гайкаС3].

Недостатками этого устройства яв
ляются низкая производительность и 
отсутствие автоматического поддержа
ния оптимального количества шариков 
в рабочей зоне, соответствующее мак
симально допустимой загрузке станка.

Цель изобретения - повышение про
изводительности и стабильности процес
са обработки шариков. ^
, Поставленная цель достигается тем, 
что согласно способу автоматического 
управления процессом обработки в за
висимости от количества шариков, по
падающих в рабочую зону, фиксируют 
лес шариков, попадающих из элевато
ра в рабочую зону в единицу времени, 
как параметр наиболее’ объективно И 
достоверно опрел едя юпий з а гр уз ку
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станка, и сигнапом рассогласования 
от заданного количества импульсов за
датчика , соответствующего оптималь
ному весу шариков, регулируют ско
рость элеватора.

Регулирование скорости элеватора 
необходимо для обеспечения оптималь
ного количества шариков, попадающих в 
рабочую зону, последовательно, работы 
станка с максимально допустимой за
грузкой .

Регулирование осуществляют за счет 
того, что устройство, содержащее при
жимной диск и приводной рабочий инст
румент, регулировочный привод, выпол
ненный в виде кинематической! пары ходо
вой винт-гайка, ходовой винт которого 
связан с шаговым двигателем, снабжено 
механизмом бесступенчатого регулирова
ния скорости элеватора, выполненного 
в виде вариатора, входное звено кото
рого связано с рабочим инструментом, 
а выходное с элеватором, причем вход
ное звено связано с гайкой регулиро
вочного привода, который связан с уст
ройством преобразования веса шариков 
в электрический сигнал, расположенным 
между элеватором и рабочим инструмен
том .

На фиг, I изображено устройство 
принципиальной схемы взаимосвязи при
водов рабочего инструмента и элевато
ра, вид в плане; на фиг, 2 -  сечение 
А-А на фиг. I.

Устройство имеет прижимной диск I , 
электродвигатель 2 , приводящий во 

'вращение через коробку скоростей 3 
рабочий инструмент 4, связанный с 
входным звеном 5 механизма бесступен
чатого привода элеватора с зубчатым 
венцом 6 с обрабатываемыми шариками 
7, выходное звено 8 которого через 
конические шестерни 9—I2 и цилиндри
ческую шестерню 13 связано с элевато
ром 6 . Входное звено 5 жестко связа
но с гайкой 14 регулировочного приво
да, выполненного is виде кинематичес
кой пары ходовой винт-гайка, ходовой 
винт 15 которого связан с шаговым 
двигателем 16.

Устройство преобразования веса 
ш ар и ко в, расположен ны х между эл е в а- 
тором и рабочей зоной н электрический 
сигнал, включающее источник тока 17, 
шарнирно закрепленное основание 18 с 
упругой токопроводящей консольно 
закрепленной в стенке пласти
ной 19, установленной с зазором от
носительно токопроводящего стержня 20
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с регулировочными ганками 2 1, связано 
через усилитель 22 с Глюком сравнения 
23 и задатчиком импульсон 24, которые ■ 
через усилитель 25 посылают сипыл 
рассогласования н шаговый двигатель  ̂
16. Зазор между •’•■'коироводящем пласти
ной 19 и стержнем 20 устанавливается 
в зависимости от оптимального веса 
шариков, соответствуйте го максималь
но допустимой загрузке станка для ю 
различных диаметров.

Устройство работает следующим об
разом .

При обработке шарики 7, попадая 
из элеватора на шарнирно закреплен- 15 
ное основание 18, воздействуют на 
упругую пластину 19 и изменяют за
зор между токопроводящим стержнем 20 
и пластиной 19 пропорционально весу, 
что ведет к соответствующему измене- 20

3

юно электрического сигнала, поступа
ющего через усилитель 22 в блок- 
сравнения 23, где он сравнивается с 
числом импульсов от задатчика импуль
сов 24. Сигнал рассогласования через 
усилитель 25 поступает в шаговый дви
гатель 16, который, вращая ходовой 
винт 15, перемещает в осевом направле
нии входное звено 5 вариатора, жестко 
связанное с гайкой 14, вдоль рабочего 
инструмента 4, изменяя скорость выход
ного звена 8 и, следовательно, элева
тора .

Использование предлагаемого спосо
ба и устройства управления процессом 
элеваторной обработки шариков позволя
ет повысить производительность процес
са за счет работы станка с максималь
но допустимой загрузкой.
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