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(57) Багатокоординатний стіл, що містить електро-
двигун і гвинтові пари по КІЛЬКОСТІ координатних

переміщень, гвинтову зубчату передачу і ВІДПОВІ-
ДНІ напрямні, який відрізняється тим, що гвин-
това зубчата передача виконана у вигляді трьох
взаємно перпендикулярно розташованих гвинто-
вих коліс, а з'єднані з ними через муфти гайки гви-
нтових пар спряжені з гвинтами, причому гвинти
забезпечено гальмівними муфтами, а з'єднувальні
і гальмівні муфти увімкнені інверсно до системи
управління

Винахід відноситься до машинобудування, а
саме до механізмів, які забезпечують лінійне пе-
реміщення різноманітних деталей за трьома коор-
динатами

Відомий двохкоординатний стіл, який містить
електродвигун і гвинтові пари по КІЛЬКОСТІ коорди-
натних переміщень, гвинтову зубчату передачу і
ВІДПОВІДНІ напрямні, не вирішує проблеми верти-
кального переміщення робочого органу, що змен-
шує технологічні можливості верстата [1]

Задача, яку вирішує винахід, полягає в розши-
ренні технологічних можливостей та поліпшення
процесу обробки за рахунок створення третьої
координати

Розширення технологічних можливостей дося-
гається тим, що гвинтова зубчата передача вико-
нана у вигляді трьох взаємно перпендикулярно
розташованих гвинтових колес, а з'єднані з ними
через муфти гайки гвинтових пар спряжені з гвин-
тами, причому гвинти забезпечені гальмівними
муфтами, а з'єднувальні і гальмівні муфти уві-
мкнені інверсно до системи управління

На фіг 1 зображена кінематична схема при-
воду, на фіг 2 -багатокоординатний стіл, загаль-
ний вигляд

Багатокоординатний стіл містить електродви-
гун 1, ходовий гвинт 2, гвинтозубе колесо-гайку З,
електромагнітне гальмо 4, електромагнітну муфту
5, підшипники 6-8, гвинтозубе колесо-гайку 9, хо-
довий гвинт 10, електромагнітне гальмо 11, підши-
пники 12-14, гвинтозубе колесо-гайку 15, електро-
магнітну муфту 16, ходовий гвинт 17, гальмо 18,

станину 19, повздовжні напрямні 20, поперечні
салазки 21, напрямні 22, платформу 23, напрямні
24, платформу 25

Електродвигун 1 встановлений на попереч-
ному столі і зв'язаний з ходовим гвинтом 2 у під-
шипниках 6, який в свою чергу зв'язаний з гвинто-
зубим колесом-гайкою 3, ступиця якої з'єднана з
одного боку з електромагнітним гальмом 4, а з
іншого - з електромагнітною муфтою 5

У зв'язок з колесом-гайкою 3 входять гвинто-
зубі колеса-гайки 9 і 15, зв'язані з ходовими гвин-
тами 10 і 17 ВІДПОВІДНО На повздовжніх напрямних
20 знаходяться поперечні салазки 21, на напрям-
них 22 встановлена платформа 23, на якій встано-
влена платформа 25 на напрямних 24

Багатокоординатний стіл працює наступним
чином

Платформа 25 може отримувати переміщення
послідовно по трьом координатам, відносно ВІСІ X,
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Поперечне переміщення вздовж ВІСІ X плат-
форма 25 отримує від колеса-гайки 3 електродви-
гуна 1 через ходовий гвинт 2, причому гайка 3 за-
гальмована відносно салазок електромагнітним
гальмом 4 при подачі на його котушку напруги, при
цьому електромагнітна муфта 5 знеструмлена

Вертикальне переміщення вздовж ВІСІ Y плат-
форма 25 отримує від колеса-гайки 3 електродви-
гуна 1 через ходовий гвинт 2, при цьому гайка З
обертається разом з гвинтом 2, так як електромаг-
нітне гальмо 4 вимкнене, а електромагнітна муфта
5 увімкнена і замикає гвинт 2 на гайку 3, обертання
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від якої передається гвинтозубому колесу-гайці 15,
яке, обертаючись у своїх підшипниках 13, перемі-
щує платформу 25 за допомогою гальма 18 відно-
сно ходового гвинта 17 за рахунок увімкненої еле-
ктромагнітної муфти 16, причому електромагнітні
муфти 5 і 16 вмикаються одночасно

Повздовжнє переміщення вздовж ВІСІ Z плат-
форма 25 отримує від колеса-гайки 3 електродви-
гуна 1 через ходовий гвинт 2, при цьому гайка З
обертається разом з гвинтом 2, так як електромаг-
нітне гальмо 4 вимкнене, а електромагнітна муфта
5 увімкнена і замикає гвинт 2 на гайку 3, обертання
від якої передається гвинтозубому колесу-гайці 9,
яке, обертаючись у своїх підшипниках 8, передає

рух вздовж гвинта 10 за рахунок увімкненого га-
льма 11, який зв'язаний зі станиною 19, причому
гальмо 11 вмикається одночасно з електромагніт-
ною муфтою 5 Швидкість І напрямок переміщення
платформи 25 визначається частотою і напрямом
обертання електродвигуна 1

Попередньо викладене доводить, що постав-
лена мета розширення технологічних можливос-
тей та поліпшення процесу обробки за рахунок
створення третьої координати досягається
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