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{57) Изобретение относится к машинострое- 
нию и позволяет упростить конструкцию 
привода. Для этого привод хонинговального 
станка, содержащий электродвигатель, свя- 
занный посредством кинематических цепей 

вращательного и поступательного движе- 
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ния со шпинделем 11 инструмента, и меха- 

низм управления, снабжен размещенной 
концентрично шпинделю пинолью 2, уста- 
новленной с возможностью вращения. Ки- 

нематические цепи вращательного и 
поступательного движения выполнены в ви- 
де двух  соосно расположенных и 
противоположно направленных 
несамотормозящихся винтовых передач с 
общим винтом 9, связанным с электродви- 

гателем 17, и двух электромагнитных муфт 4 

и 5, посредством которых гайки 3 и 10 ука- 
занных винтовых передач связаны с пи- 
нолью 2. Причем последняя соединена с 

дополнительно введенным в привод элект- 
ромагнитным тормозом 6, который в меха- 
низм управления с указанной парой муфт 4 
и 5 включен инверсно. 2 ил. 
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Изобретение относится к стёнкострое- 

нию, в частности к станкам для финишной 

обработки, 
Цель изобретения - упрощение конст- 

рукции привода. 
На. фиг.1 изображена кинематическая 

схема предлагаемого привода станка; на 
фиг.2 - электрическая схема управления. 

Привод содержит корпус 1, пиноль 2, 
гайку 3, муфты 4 и 5, тормоз 6, рейку 7, 
реечное колесо 8, винт 9, гайку 10, шпин- 
дель 11, шарниры 12 и 13, хонинговальную 
головку 14, воздействующую на заготовку 
15, стол 16, электродвигатель 17, задающее 
устройство 18, распределительное устрой- 
ство 19, усилители 20 и 21, распределитель- 
ное устройство 22, катушку 23 тормоза 6 и 
катушки 24 и 25 муфт 4 и5, 

Все узлы и механизмы привода распо- 
ложены в корпусе 1. Здесь же на цилиндри- 
ческих направляющих поступательного 
движения установлена пиноль 2. В послед- 
ней на подшипниках установлен шпиндель 
11, который через поочередно включаемые 
муфты соединен с пинолью. На линоли на- 

резана рейка 7, с которой находится в за- 
цеплении реечное колесо 8, связанное с 
тормозом 6. Обрабатываемую заготовку 15 
закрепляют на столе станка. Гайка 10 уста- 
новлена на шпинделе 11 и соединена с яко- 

рем муфты 5, установленной на пиноли 2, 
Задающее устройство 18 соединено с 

распределительным устройством 19, кото- 
рое через усилители 20 и 21 соединено с 

распределительным устройством 22 и ка- 
тушкой 23. а также с катушками 24 и 25 муфт 
4и5. 

Привод работает следующим образом. 
При включении электродвигателя 17 

вращение получают винт 9, шпиндель 11 и 
инструмент 14. Одновременно вращаются 
гайки 3 и 10. При включении катушки 24 
муфта 4 замыкается, гайка 3 соединяется с 
пинолью, и последняя при открытом тормо- 
зе 6 вместе со шпинделем 11 и инструмен- 
том 14 перемещается вниз. В нижней точке 
путевая автоматика (не показана) переклю- 
чает катушки 24 и 25, включается муфта 5, и 
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левая винтовая передача гайка 10 - винт 9 
зозвращает пиноль 2 со шпинделем 11 и 
инструментом 14 в исходное положение. За- 

тем цикл обработки повторяется до оконча- 
ния процесса. В исходном положении 
выключаются муфты 24 и 25 и включается 
тормоз 6. Для изменения скорости враще- 
ния инструмента установлен регулируемый 
двигатель 17. Изменение скорости поступа- 

тельного движения инструмента 14 достига- 
ется системой управления инверсно 
включенных катушек 23 и одной из катушек 
24 или 25. Задающее устройство 18 выраба- 
тывает сигналы питания катушек 23-25 пря- 
моугольной формы, изменяя скважность 
которых, получают необходимую скорость 
поступательного движения. 

Сочетание основных элементов обеспе- 
чивает получение качественно нового свой- 
ства привода, которое состоит а том, что 
простыми средствами обеспечивается регу- 
лирование сплошного движения формооб- 
разования в широком диапазоне, 
охватывающем потребность практики. 

Формула изобретения 

Привод хонинговального станка, содер- 

жащий злектродвигатель, связанный .по- 

средством кинематических цепей 

вращательного и поступательного движе- 

ния со шпинделем инструмента, и механизм 

управления, отличающийсятем, что, 

с целью упрощения конструкции, он снаб- 

жен размещенной концентрично шпинделю 

пинолью, установленной с возможностью 

вращения, а кинематические цепи враща- 

тельного и поступательного движения вы- 

полнены в виде двух соосно расположенных 

и противоположно направленных несамо- 

тормозящихся винтовых передач с общим 
винтом, связанным с электродвигателем, и 

двух электромагнитных муфт. посредством 

которых гайки указанных винтовых передач 

связаны с пинолью, причем последняя сое- 

динена с дополнительно азведенным в при- 

вод электромагнитным тормозом, который в 

механизм управления с указанной парой 

муфт включен инверсно.
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