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Bezgitarowy zespél uzupetniajqcy skrzynki posuwéw gwintowych do nacina-
nia gwintéw metrycznych, calowych, modutowych i diametra! pitch
na tokarce vniwersalnej

Patent trwa od dnia 25 czerwca 1959 r.

Przedmiotem wynalazku jest zespél uzupel-
niajgcy skrzynki posuwow gwintowych tokar-
ki uniwersalnej, umozliwiajgcej realizowanie
przelozen proporcjonalnych do liczby 25,400,
do liczby s oraz do liczby = ° 25,400 przy czym
dokladno$é realizowanych przelozen miesci sig
w granicach wymaganych tolerancji.

Wbudowany w skrzynke posuwéw gwinto-
wych tokarki uniwersalnej zesp6l uzupelnia-
jacy wedlug wynalazku umozliwia nacinanie
wszystkich rodzajéw gwintéw, a mianowicie:
gwintéw metrycznych, gwintéow calowych,
gwintéow modulowych oraz gwintow diametral
pitch wymaganych od nowoczesnej tokarki uni-
wersalnej. :

W dotychczasowych rozwigzaniach konstruk-
cyjnych realizacje tak zwanych ,trudnych”
przelozen, mianowicie przelozen proporcjonal-
nych do liczby 25,409 (gwinty calowe), liczby

x (gwinty modulowe) oraz liczby = -*25,400
(gwinty DP), otrzymuje sie przez tak zwang
»zewnetrzng zamiane jednostki” lub przez kom-
binowang ,zewnetrzno-wewnetrzng zamiane
jednostki”. Zewnetrzng zamiane jednostki uzy-
skuje si¢ przez dobranie odpowiedniego zesta-
wu k6t zmianowych w gitarze, tak aby mozli-
we bylo zrealizowanie zgdanych przelozen (i1 =
1:1; i = C1°25,400, is = Cz* 5r; ia = C. x * 25,400)
Jezeli dokladnoéé realizowanych przelozen ma
mieScié si¢ w granicach zadanych toleranciji,
a tego zwykle wymaga sie, to dla kazdego
z wymienionych przelozen potrzeba co najmniej
czterech ko6t zebatych (wyjawszy przelozenie
it = 1:1, ktére moze by¢é w prosty sposéb zrea-
lizowane dokladnie za pomocg trzech lub
dwoéch kot zebatych) — zatem w sumie potrze-
ba tutaj zestawu co najmniej czternastu kot
zebatych.



Zewnetrzno-wewnefrzna zamiana jednostki
polega. na realizowaniu przelozenia is=Cs*x
za pomocy, k6t zmianowych w gitarze (a wiec
ha zewnatrz skrzynki posuwéw), a przeloze-
nie iz = C1°25400 za pomoca przekladni o sta-
lej odlegloéci osi, skladajgcej sie z czterech koét

Z1 Zs 16 31 1
i’=_0+=_._=__-

Z2 Zs 38 37 72
- 25,400), przy czym przekladnia ta mieSci sig
wewngtrz skrzynki i jest sterowana diwigniag
umieszczong na kadlubie skrzynki posuwodw.
Réwniez i w tym przypadku potrzeba co naj-
mniej jedenastu ko6t zebatych (7 k6t jako ze-
. staw do gitary, 4 kola wewngtrz skrzynki).

Istotng cechy wymagang od tego rodzaju
przekladni jest ich dokladno$¢, kazda bowiem
odchylka od S$cistych wartoSci przelozen (nie-

dokladne zrealizowanie liczby 25,400 lub liczby
x) odbija sie natychmiast na dokladno$ci skoku
nacinanego gwintu, a wiadomo, ze dopuszczalne
odchylki skokéw sg bardzo male. Zewngtrzno-
wewnetrzng zamiane jednostki stosuje sie w
wielu bardziej nowoczesnych tokarkach uni-
wersalnych, zewnetrzna zamiana jednostki (tj.
tylko za pomocy gitary) jest juz obecnie prze-
starzala. Wiadomo, Ze gitara oraz przekiladnia
ze stozkiem Nortona s3 najmniej sztywnymi
mechanizmami w lancuchu kinematycznym:
wrzeciono — $ruba pociggowa. W nowoczesnej
tokarce uniwersalnej usunieto przekladnie Nor-
tona zastepujgc ja zespolem przekladni o stalej
odlegloSci osi (tzw. ,beznortonowy zesp6t pod-
stawowy”). Kazdag nowoczesng obrabiarke wy-
posaza si¢ w silnik o coraz to wiekszej mocy,
a wowczas sztywno$é wszystkich ukladéow od-
grywa coraz wiekszg role.

Waznym zagadnieniem jest réwniez prostota
konstrukcji, prostota i atwo§¢ obstugi oraz
prostota sterowania. Gitara — jakkolwiek ze-
zwala na dokladne realizowanie Zgdanych prze-
tozen (tzn. w granicach wymaganych tolerancji)
— nie speinia jednakZe ani warunku sztywno$-
ci, ani warunku prostoty obstugi (duze czasy
przygotowawcze przy wymianie ko6l). Wymie-
nione wyzej wady usuwa calkowite wyelimino-
wanie gitary i zastapienie jej ,bezgitarowym
zespolem uzupelniajacym” wbudowanym w
skrzynke posuwéw i sterowanym diwignia,
mieszczgcg sie na jej kadlubie. Bezgitarowy
zesp6l uzupelniajacy daje:

zebatych (np.

1) te samg dokladno§é realizowanych prze-
tozen co i gitara (kazde przelozenie jest rea-
lizowane za pomocg co najmniej czterech

Zs Zs
Y
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2) dostateczng sztywnosé,

3) prosta konstrukcje oraz prosta obsluge
i sterowanie,

4) ekonomiczno$é, tzn. liczba ko6t i walkéw
zastosowanych do budowy mechanizmu nie
przekracza liczby k6l zebatych i liczby
walkéw gitary.

Mechanizm ten zezwala na calkowicie wew-

netrzng zamiane jednostki. ,

Bezgitarowy zesp6! uzupelniajgcy moze byc¢
wbudowany bezposrednio w skrzynke posuwoéw,
tzn. kola zebate zespolu wedlug wynalazku
moga byé osadzone wprost na walkach zespoiu
podstawowego (lub na walkach zespolu uwie-
lokrotniajacego) w skrzynce posuwow, lub tez
zesp6l ten moze stanowié zespél dodatkowy
z walkami wspétosiowymi do walkéw zespotu
podstawowego. Zespol jest sterowany diwignia
mieszajgcg si¢ na kadlubie skrzynki posuwdw.

Zesp6t wedlug wynalazku jest zespolem prze-
kladni o stalej odlegloSci osi, a wiec ma bu-
dowe analogiczng do beznortonowych zespoi6éw
podstawowych, i taka wiasnie konstrukcja gwa-
rantuje dostateczng jego sztywno$é.

W dalszym ciggu wynalazek zostanie szcze-
goélowiej opisany na podstawie rysunkéw, przy
czym fig. 1 przedstawia schemat kinematycz-
ny najkorzystniejszego przykladu wykonania
wynalazku, fig. 2a, 3a, 4a, 5a — poszczegbélne
polozenia ko6t dajace poszczegélne pnzeloZenia,
fig. 2b, 3b, 4b i 5b — odpowiednie polozenia
dzwigni sterujacej, umieszczonej na kadlubie
skrzynki posuwow, fig. 6 — schemat kinema-
tyczny odmiany wykonania wynalazku.

Zgodny z wynalazkiem zespél uzupelniajgey
skrzynki posuwéw gwintowych tokarki, przed-
stawiony w schemacie kinematycznym na fig.
1 skilada si¢ tylko z siedmiu k6! zebatych roz-
mieszczonych na trzech watlkach, co pozwala
uzyska¢ teoretyczng szeroko$é zespolu uzupel-
niajacego réwna zaledwie pieciu szeroko$ciom
wspolpracujacych kot zebatych. Pary két ze-
batych 1 i 5 oraz 7 i 4 s3 osadzone przesuwnie
na walkach I i III (na przyklad na wielowy-
pustach), natomiast pozostale kola zebate s3
osadzone na stale na watku II

Naped podawany jest na waltek I, odhierany
za§ — z watka III .

Caly zesp6l daje si¢ latwo wbudowaé w
skrzynke posuwow tokarki (dzigki konstrukcji
analogicznej do konstrukcji zespolu podstawo-
wego), a zatem wszystkie przelozenia uzyski-

k6t zebatych — i=
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wane przez zespol podstawowy oraz zesp6l uwielo-
krotniajagcy (multiplikator), s3 mnozone przez
przelozenie zespolu uzupelniajgcego.
Uklad wedlug wynalazku daje nastepujacy
cigg przeltozen:-
Zy Z: a b

f=m=E—t— = — e —=1:1
Zr Zn b a
Zy Zs a a
fs = = — ,—=C1" 25400
Zz Zu b b
Zs Za c b
jIi=—t—=—f—=Ct*'nxn
Ze Z1 d a

Zs Zs c a
i«= . =—.—=1j2+is=C+25400.x
Zs Zu d b
przy czym Ci i C: sg stalymi, uzaleznionymi od
wybranego szeregu uzyskiwanych posuwow
gwintowych, a C = Ci1.+Cs.

Jak widaé przelozenia te uzyskuje sie za po-
mocg dwéch par ko6l zebatych, a wiec tak sa-
mo jak w tradycyjnym rozwigzaniu z wy-
miennymi kolami gitary. Jak wynika z tego
dokladno$é przelozenn zgodnego z wynalazkiem
zespolu uzupelniajgcego jest tego samego rzedu
co i dokladno$¢ uzyskiwana dotychczas przy
stosowaniu gitary.

Zgodny z wynalazkiem zesp6l uzupelniajacy
umozliwia wyeliminowanie gitary i daje moznosé
uzyskiwania przelozenn do nacinania wszelkiego
rodzaju gwintéw: metrycznych przy przelozeniu
i1, calowych przy przeloZzeniu i:, modulowych
przy przelozeniu is i dimatral pitch przy prze-
lozeniu i«. Liczby zebow zostaly dobrane w ta-
ki spos6b, ze spotyka si¢ tu tylko czlery rézne
liczby zebow a, b, ¢, d przy ogélnej liczbie
k6l zebatych zespolu réwnej siedmiu. W naj-
korzystniejszym przykiadzie wykonania zgod-
nego z wynalazkiem zespolu poszczegdlne kota
majg nastepujace liczby zebéw:

Zyi=Zs=Z1=a Zz=Z4=Db Zs=c Ze=d

Ze wzgledu na przesuw koita 4 pod kolem 6
musi by¢ spelniony warunek:
Zi—Zs =4

Uklad uzupelniajagcy moze byé sterowany
dzwignia w klasycznym ukladzie ,H” (fig. 1b),
albo za pomocg krzywki bebnowej, zastosowa-
nej w dowolny znany sposéb. Fig. 2a, 3a, 4a

i 5a przedstawiajg polozenia k6t 2¢batych, a
fig. 2b, 3b, 4b i 5b — polozenia diwigni ste-
rujgcej w ukladzie ,H” dla nacinania odpo-

‘wiednio — gwintu metrycznego, gwintu calo-

wego, gwintu modulowego i gwintu diametral
pitch, przy zalozeniu, ze $ruba pociggowa to-
karki ma gwint metryczny.

Liczba ze¢béw poszczegblnych ko6t zgodnego
z wynalazkiem zespolu uzupelniajgcego moze
na przyklad wynosié:
Zyv=Z2s=2Z2:=42 Z2=Z(=50 Zs =66 Zs =25
Z4— Ze = 50—25 = 25

i wéweczas

1 1

C=— C:r=1 orazC=—

36 36
W tym przypadku wszystkie kola zgbate moga
mieé¢ ten sam modul (poniewaz wspélpracujace
ze sobg pary k6l zebatych maja te samg su-
me¢ liczb zebéw lub sume nieznacznie sie réz-

nigca — o jeden zgb). '

W innym doborze liczby zeb6w ko6l moze. za-
chodzi¢ konieczno$é zastosowania kol o roéz-
nych modutach. Fig. 6 przedstawia schemat
kinematyczny odmiany bezgitarowego zespotu
uzupelniajgcego — jest to mechanizm rozwia-
zany w ukladzie dwuwalkowym (walki I i III
sq wspolosiowe). Sklada sie on z sze§ciu kot
zgbatych oraz dwu sprzegiet — S: i Ss. Teore-
tyczna dlugo$é zespolu wynosi osiem szeroko$-
ci kota zebatego, natomiast gabaryt w kierun-
ku poprzecznym do osi walkéw jest znacznie
mniejszy niz w ukladzie przedstawionym na
fig. 1. Liczby zebéw ko6l zebatych mechanizmu
musza byé dobrane nastepujaco:

Zs=c Z:2=d Zs=Zs=a Zi=Zs=b
Ciag przelozen uzyskiwanych oraz pozostale
wlasciwosci mechanizmu sg identyczne jak w
przypadku mechanizmu tréjwatkowego.

Zastrzezenie patentowe

Bezgitarowy zesp6l uzupelniajgcy skrzynki
posuwéw gwintowych do wuzyskiwania ciggu
przelozen, koniecznych do zamiany jednostki
przy nacinaniu gwintéw metrycznych, calo-
wych, modulowych i diametral pitch, na tokar-
ce uniwersalnej, znamienny tym, Ze sklada sie
z kol zebatych osadzonych wprost na walkach
zespolu podstawowego i jest sterowany- za po-
mocy dzwigni umieszczonej na kadlubie skrzyn-
ki posuwéw, przy czym kaide przelozenie
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uzyskiwane jest za pomocg czterech ko6t zeba-
tych, a przez specjalny dobor liczby ze¢bdéw za-
stosowanych koéi zebatych, ciag
przelozen dla wszystkich rodzajow gwintow
uzyskuje sie za pomoca tylko sze$ciu lub sied-

wymagany

miu k6l zebatych, csadzonych na dwoéch lub
trzech walkach.

Mgr inz Milosz Wnuk

Zastepca: dr Adam Poniklo
rzecznik patentowy
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