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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie do formowania powierzchni wyrobéw z materiatéw pla-
stycznych, zwtaszcza z tworzyw polimerowych.

Dotychczas w technice znane sg wyroby z materiatéw plastycznych, zwtaszcza z tworzyw poli-
merowych, ktére wytwarza sie réznymi metodami w procesie wyttaczania, prasowania lub kalandro-
wania zgodnie z opisem zamieszczonym na przyktad w pracy zbiorowej pod redakcjg Roberta Sikory
pt.. Przetworstwo tworzyw polimerowych. Podstawy logiczne, formalne i terminologiczne. Wydawnic-
twa Politechniki Lubelskiej, Lublin 2006 r. W procesach tych materiat przetwarzany doprowadza sie do
stanu plastycznego, a wymagane ksztatty, wymiary i wlasciwosci wyrobu zalezg o rodzaju i konstrukgc;ji
narzedzia odpowiednio: wymiaréw takich jak kanat w gtowicy wyttaczarskiej, ksztatt matrycy oraz
stempla oraz ksztatt powierzchni walcéw. Prosta konstrukcja narzedzi powoduje, ze w wiekszosci
przypadkow uzyskuje sie w efekcie ich zastosowania wyroby o jednolitej powierzchni ptaskiej. Wyroby
o powierzchni majgcej powtarzajgce sie odcinkowo zarysy ksztattowe muszg by¢ wykonywane narze-
dziami z elementami ruchomymi. Narzedzia z ruchomymi elementami formujgcymi miaty dotychczas
pewne ograniczenia, ktore dotyczyty giéwnie konstrukcji tych elementéw oraz ich sterowania. W tech-
nice znane sg rozwigzania, w ktérych elementy wykonawcze sg. sterowane sitownikami. Na przyktad
w zgtoszeniu patentowym polskim nr 378 976 opisano rozwigzanie o przeznaczeniu do sterownia
w mikrorobotach mobilnych, mikromanipulatorach lub mikrochwytakach, polegajgce na tym, ze mikro-
sitownik liniowy ma piezoelektryczny zespo6t napedzajgcy czion wyporowy, ktéry stanowi ruchomag
i szczelng $ciane komory hydraulicznej. Cztonem wykonawczym jest ttoczysko sitownika hydraulicz-
nego jednostronnego dziatania, ktérego komora tlokowa potgczona jest z komorg hydrauliczng
a czynna powierzchnia cztonu wyporowego jest wieksza od powierzchni ttoka sitownika hydrauliczne-
go. Innym znanym rozwigzaniem jest mikronaped opisany w tresci zgtoszenia patentowego polskiego
nr 382 526, polegajacy na tym, ze element piezoelektryczny jest wykorzystywany do rozwierania, za
posrednictwem dzwigni posredniczacej, elementu wykonanego z materiatu sprezystego o ksztatcie
spiralnym. Swobodny koniec elementu sprezystego stanowi dzwignie wykonawczg mikronapedu. Ko-
lejnym przyktadem jednostki wykonawczej uktadu sterowania, przedstawionej w zgtoszeniu patento-
wym polskim nr 372 147, jest uktad stuzgcy do uruchamiania zaworéw stosowanych w uktadach hy-
draulicznych maszyn gérniczych. W rozwigzaniu tym zasadniczym podzespotem jednostki wykonaw-
czej jest piezoelement zmieniajgcy swa wielkos¢ pod wpltywem przytozonego napiecia elektrycznego.
Zmiana dtugosci piezoelementu odpowiada skokowi wtgczajgcemu badz wytgczajgcemu zawor.

Istota, urzgdzenia do formowania powierzchni wyrobéw z materiatéw plastycznych, zwlaszcza
z tworzyw polimerowych posiadajgcego korpus gorny oraz korpus dolny ze szczeling w postaci kanatu
miedzy nimi i sitownik piezoelektryczny jest to, ze w szczelinie pomiedzy korpusem gérnym i korpu-
sem dolnym znajduje sie element gérny ruchomy w ksztatcie dzwigni zamocowany potgczeniem kine-
matycznym do korpusu gérnego, za$ dtuzsze ramie dzwigni jest zakonczone koncéwkg ksztattujacg
a krotsze ramie dzwigni sterujgce jest zamocowane do sitownika, korzystnie piezoelektrycznego,
umieszczonego w wydrgzeniu korpusu gornego jak rowniez w szczelinie znajduje sie element dolny
ruchomy w ksztatcie dzwigni zamocowany potgczeniem kinematycznym do korpusu dolnego, za$
dtuzsze ramie dzwigni jest zakonczone koncéwka ksztattujgcg a krotsze ramie dzwigni sterujgce jest
zamocowane do sitownika, korzystnie piezoelektrycznego, umieszczonego w wydrgzeniu korpusu
dolnego. Koncoéwka elementu gérnego ksztattujgcego i koncowka elementu dolnego ksztattujgcego
posiadajg powierzchnie robocze formujgce o zarysie ptaskim lub o ksztatcie powtarzajgcym sie odcin-
kami o zarysie trojkatnym, trapezowym lub okragtym, a sitowniki piezoelektryczne majg skok roboczy
sterowany w funkcji napiecia elektrycznego.

Korzystnym skutkiem wynalazku jest to, ze urzgdzenie umozliwia formowanie powierzchni ma-
teriatéw plastycznych w postaci ptyt jednocze$nie na powierzchni wewnetrznej i zewnetrznej o réznych
ksztattach zarysu profilu w zaleznosci od ksztattéw, wymiaréw oraz dtugosci powtarzajgcych sie od-
cinkow zarysu kohcowki ksztattujgcej, w funkcji wartosci i czestosci zmiany napiecia elektrycznego
oraz predkosci przemieszczania sie materiatu plastycznego.

Wynalazek zostat przedstawiony w przyktadzie wykonania na zatgczonym rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawiono urzadzenie w przekroju wzdtuznym, fig. 2-szczeline z elementami ksztattujgcymi
o zarysie ptaskim, a fig. 2a-szczelinge z elementami ksztattujgcymi o zarysie trojkatnym.

Urzadzenie jest zbudowane z korpusu 1 gérnego oraz korpusu 2 dolnego ze szczeling 3 w po-
staci kanatu miedzy nimi oraz sitownikéw piezoelektrycznych 8 i 9. W szczelinie 3 pomiedzy korpusem 1
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gérnym i korpusem 2 dolnym znajduje sie element 4 gérny ruchomy w ksztatcie dzwigni zamocowany
potgczeniem kinematycznym 6 do korpusu i gérnego. Diuzsze ramie 4a dzwigni jest zakonczone kon-
cowka 12 ksztattujgca, a krotsze ramie 4b dzwigni sterujgce jest zamocowane do sitownika 8, korzyst-
nie piezoelektrycznego, umieszczonego w wydrgzeniu 10 korpusu 1 gérnego. W szczelinie 3 znajduje
sie rowniez element 5 dolny ruchomy w ksztatcie dzwigni zamocowany potgczeniem kinematycznym 7
do korpusu 2 dolnego. Dtuzsze ramie 5a dzwigni jest zakonczone koncowka 13 ksztattujgca, a krotsze
ramie 5b dzwigni sterujgce jest zamocowane do sitownika 9 korzystnie piezoelektrycznego, umiesz-
czonego w wydragzeniu 11 korpusu 2 dolnego. Koncéwka 12 elementu 4 gérnego ksztattujgcego i kon-
céwka 13 elementu 5 dolnego ksztattujgcego posiadajg powierzchnie robocze formujgce o zarysie
ptaskim lub o ksztatcie powtarzajgcym sie odcinkami o zarysie tréjkatnym, trapezowym lub okrggtym.
Sitowniki 8 i 9 piezoelektryczne majg skok roboczy sterowany w funkcji napiecia elektrycznego.

Dziatanie urzadzenia polega na tym ze materiat plastyczny przeptywajacy przez szczelineg 3
w postaci kanatu pomiedzy korpusem 1 gérnym i korpusem 2 dolnym styka sie z elementami 4 i 5
ksztattujgcymi ruchomymi. Potozenia elementéw 4 i 5 sg sterowane sitownikami 8 i 9 piezoelektrycz-
nym o skoku roboczym sterowanym w funkcji napiecia elektrycznego, co umozliwia zmiane potozenia
powierzchni roboczej koncowek 12 i 13. ksztattujacych. Poprzez to nastepuje uzyskanie powierzchni
wyrobu z tworzywa polimerowego o wymaganym ksztalcie ptaskim lub o ksztalcie z powtarzajgcym sie
odcinkami o zarysie tréjkgtnym, trapezowym lub okrggtym.

Zastrzezenia patentowe

1. Urzadzenie do formowania powierzchni wyrobéw z materiatéw plastycznych, zwlaszcza
z tworzyw polimerowych posiadajgce korpus gorny oraz korpus dolny ze szczeling w postaci kanatu
miedzy nimi i sitownik piezoelektryczny, znamienne tym, ze w szczelinie (3) pomiedzy korpusem (1)
gornym i korpusem (2) dolnym znajduje sie element (4) gérny ruchomy w ksztatcie dzwigni zamoco-
wany potgczeniem kinematycznym (6) do korpusu (1) gornego, zas diuzsze ramie (4a) dzwigni jest
zakonczone koncowka ksztattujaca, a krétsze ramie (4b) dzwigni sterujgce jest zamocowane do si-
townika (8), korzystnie piezoelektrycznego, umieszczonego w wydrazeniu (10) korpusu (1) gérnego
jak rowniez w szczelinie (3) znajduje sie element (5) dolny ruchomy w ksztalcie dzwigni zamocowany
potgczeniem kinematycznym (7) do korpusu (2) dolnego, za$ dtuzsze ramie (5a) dzwigni jest zakon-
czone koncowka ksztattujgcag, a krétsze ramie (5b) dzwigni sterujgce jest zamocowane do sitownika (9),
korzystnie piezoelektrycznego, umieszczonego w wydrgzeniu (11) korpusu (2) dolnego.

2. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze koncowka (12) elementu (4) gornego
ksztattujgcego i kohcowka (13) elementu (5) dolnego ksztattujgcego posiadajg powierzchnie robocze
formujgce o zarysie ptaskim lub o ksztatcie powtarzajgcym sie odcinkami o zarysie tréjkgtnym, trape-
zowym lub okrggtym.

3. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze sitowniki (8) i (9) piezoelektryczne majg
skok roboczy sterowany w funkcji napiecia elektrycznego.
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