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Mechanizm érubowy ze férubq o skoku promieniowo-zmiennym
Patent trwa od dnia 31 marca 1960 r.’

Przedmiotem riniejszego wynalazku jest me-
chanizm $§rubowy ze §rubg o skoku promienio-
wo-zmiennym, majacy zastosowanie: jako me-
chanizm zmiany ruchu obrotowego na ruch pro-
stoliniewy 1lub krzywoliniowy, umozliwiajgcy
bezstopniowa i dokladng zmiane predkosci ru-
chu prostoliniowego lub krzywoliniowego przy
stalym ruchu obrotowym; jako uniwersalny
wzornik do obrébki powierzchni Srubowych o
skoku stalym ,zmiennym osiowo, zmiennym pro-
mieniowo lub zmiennym osiowo i promienicwo.

Obecnie stosuje sie do zmiany ruchu obroto-
wego na prostoliniowy takie urzadzenia jak:
mechanizmy Srubowe z $rubg o skoku stalym
lub osiowo zmiennym; mechanizmy kolo zcba-
te-zebatka lub Slimak-zebatka; mechanizmy
cierne — kolo gladkie-listwa gladka; mecha-
nizmy dZwigniowe, korbowe, jarzmowe; oraz me-
chanizmy krzywkowe z krzywkami
lub przestrzennymi, stosowane w przyrzgdach
do pomiaréw wielkosei fizykalnych, maszynach
'materma-tycznych itp. aparatach precyzyjnych,

plaskimi -

dzialajgce na zasadzie podanej w opisie paten-
towym niem. nr 363421. )

Dla uzyskania ruchu prostoliniowego stosuje
si¢ poza tym napedy hydrauliczne i pneuma-
iyczne (uklad cylinder-ttck). Mechanizmy te
posiadaja nastepujgce wady: mechanizmy S$ru-
bowe ze $rubg o skoku stalym, mechanizmy
kolo zebate-zgbatke—mechanizmy cierne koto-
listwa gladka nie umozliwiajg zmiany predkos-
ci ruchu prostoliniowego przy stalej predkosci
ruchu olkrotowego.

Mechanizm $rubowy ze $rubg o skoku osio-
wo-zZzmiennym narzuca elementowi wykonujg-
cemu . ruch prostoliniowy okreslone prawo zmia-
ny predkosci tylko w funkcji drogi. Zmiana
tego prawa pocigga za sobg konieczno$é¢ wy-
miany $ruby co jest ucigzliwe i kosztowne.
Réwniez i ten mechanizm nie umozliwia wiegc
Zmiany predko$ci ruchu prostoliniowego przy
statej predkos$ci ruchu cbrotowego niezaleznie
od chwilowego wzajemnego polozenia czionéw
mechanizmu. :



.Napedy hydrauliczne i pneumatyczne nie po-
zwalaja na uzyskanie stalych- predkosci ruchu

" prostoliniowego w warunkach praktycznych,

“’s

zwlaszcza przy matych predko$ciach ruchu, pro-
stoliniowego (0--50 mm/min), nawet przy zasto-
sowaniu zlozonych i kosztownych ukladéw sta-
bilizacyjnych. Wykonanie elementéw nap3doéw
hydraulicznych i pneumatycznych nastrecza
zawsze powazne trudno$ci technologiczne, co
pociaga za sobg stosunkowo wysokie koszty na-
wet prostych u_nad.zeﬁ.

Mechanizmy dzwigniowe, jarzmowe i korbo-
we umozliwiaja zmiane predkosci ruchu prosto-
lin‘owego przy statej predkoSci ruchu obroto-

egp, jednpkle sf2¥skany ' ruch prostoliniowy

a s&iw “pgp”!é‘.z predkoscia zmienns, za-
leznq od chwilowego wzajéemnego polozenia
cztonéw mechanizmu, co jest podstawows wa-
da tych urzadzen. Mozliwe jest wprawdzie sto-
sowanie- dodatkowych ukladéw wyréwnawczych,
calkowite uniezaleznienie predkos$ci ruchu pro-
stoliniowego od wzajemnego chwilowego polo-
zenia czlonéw mechanizmu jest to jednak bar-
dzo trudne i dotyczy tylko kroétkiego odcinka
toru prostoliniowego. Mechanizm traci przy
tym praktycznie zdolno$é do przenoszenia wiek-
szych obcigzeri; mechanizmy krzywkowe wedlug
opisu patentowego niem. K1. 47h,2 nr 363421
z 1922 r. (fig. 2 i 4) wymagaja sprezystego do-
cisku palca lub wateczka do powierzchni robo-
czej krzywki, co komplikuje budowe, zmniejsza
pewnos$é dzialania (zwlaszcza przy zmiennych
obcigzeniach) i znacznie obniza maksymalne
dopuszczalne ohcigzenie w ukltadzie palec (wa-

‘teczek) — krzywka. Obrébka krzywki, ktéra w

tym wypadku jest ziozong powierzchnig stoz-
kowsg o kierownicy niekolowej i polbocznicy nie-
prostoliniowej (tzw. konoid) nastrecza duze
trudnosci i musi byé wykonywana metods ko-
piowa lub recznie — co wplywa na zmniejsze-
nie dckladno$ci ksztaltowej powierzchni obra-
bianej i podwyzszenie kosztéw obrobki. Powyz-
sze uwagi dotycza tez mechanizméw pokaza-
nych na fig. 1 i 3 wyzej wiemienionego nie-
mieckiego opisu patentowego, przy czym mecha-
nizm pokazany na fig. 1 nie zamienia ruchu
obrotowego na prostoliniowy tylko transformu-
je ruch prostoliniowy. Mechanizm wedlug fig. 3
niemieckiego opisu patentowego w ogdle nie
moze byé brany pod uwage jako mechanizm
dokaldny napedu maszyn roboczych, gdyz ze
wzgledu na zastosowanie taSmy sprezystej na-
daje sie do przenoszenia tylko minimalnych
obciazen. Poza tym Zaden z mechanizméw po-
danych w niemieckim opisie patentowym KI.

47h, 2 nr 363421 z 1922 r. (w szczegélnoSci fig.
2) nie umozliwia bezstopniowej i dckladnej
zmiany predkosci ruchu krzywoliniowego (w
szczegblnosci obrotowego).

Tych wad nie posiada nizej opisany wynala-
zek, dotyczacy mechanizmu Srubowego ze §ru-
bz o skoku promieniowo-zmiennym. Mecha~
nizm sklada sie z dwéch giéwnych elementéw:
$ruby o skoku zmiennym w zalezno$ci od od-
legtosci od osi §ruby (skok promieniowo-zmien- °
ny )oraz wspélpracujgcego z nig waleczka (lub
palca) wodzika. Jezeli odleglo§é waleczka (pal-
ca) wodzika od osi $ruby jest stala wowczas
obrét Sruby ze stalag predkos$cig katowg powo-
duje przesuw wodzika ze stala predkoscig li-
niowsa, jak w znanych mechanizmach $rubo-
wych o skoku stalym. Je§li zmieni sie odleglosé
waleczka (palca) wodzika od osi §ruby, wéwczas
bez zmiany predkosci katowej §ruby uzyska sie
rézng cd poprzedniej predko$é liniowa walecz-
ka (palca) wodzika wspdlpracujacego ze $rubs.

Mechanizm wedlug wynalazku umozliwia cig--
gla zmiane predko$ci wodzika, przy stalych
obrctach $ruby, Zgdans predko$é wodzika uzys-
kuje sie przez ustawienie waleczka wodzika w
odpowiedniej odleglosci od osi $ruby za po-
Srednictwem mechanizmu sterujgcego, skonstru-
owanego stosownie do potrzeb zwigzanych z
konkretnymi zastosowaniami mechanizmu. Me-
chanizm ze §rubg o skcku promieniowo-zmien-
nym zapewnia ruch przymusowy wodzika (za-
sada jednobieZnosci) bez uzycia sprezystego do-
cisku wateczka do powierzchni wspélpracujgcej,
przez prowadzenie waleczka w rowku $rubo-
wym $ruby o skoku promieniowo-zmiennym;
oraz pcsiada mozliwosé zmiany kierunku ruchu
wodzika bez zmiany kierunku ruchu obroto--
wego $ruby, przez zastosowanie dwoéch krzyzu-
jacych sie linii §rubowych na jednym walcu, jak
w odpowiednich zwyklych mechanizmach sru-
bowych. W pewnych wypadkach powierzchnia
$rubowa ruchu powrotnego moglaby mieé odpo-
wiednio duzy skok staly, co umozliwiloby ma-
ksymalne wykorzystanie mechanizmu gdyby
mial on byé zastosowany do napedu elementu
roboczego pracujagcego W jednym kierunku a
w drugim poruszajgcego sie ruchem jalowym.

Mechanizm wedlug wynalazku posiada moz-
liwoéé zmiany bezstopniowej dokladnej nie tyl-
ko predkosei ruchu prostoliniowego, lecz takze
krzywoliniowego, a w szczegélno§ci obrotowo-
wahadlowego. W tym celu naleZy powierzchnie
srubowa o skoku prcmieniowo-zmiennym na-
cigé nie na walcu lecz na bryle cbrotowej o od-



powiedniej krzywoliniowej (w szczegélnosci tu-
kowej) pobocznicy.

Mechanizm $§rubowy wedlug wynalazku jest
przedstawiony na rysunku, na ktérym fig. 1
pckazuje schemat tego mechanizmu ze $rubg
o0 skoku promieniowo-zmiennym, fig. 2 — przy-
klad zastosowania mechanizmu do bezstopnio-
wej dokladnej zmiany predkosci ruchu obroto-
wego-wahadiowego, a fig. 3 — uklad mechaniz-
mu ze S$rubg o skoku promieniowo-zmiennym
i mechanizmu z» $rubg o skoku stalym do za-
miany ruchu obrotowego na ruch prostoliniowy
7 mozliwoscig ‘bezstopniowej dokladnej zmiany
predkos$ci ruchu prostollmowego na dluglm od-
cinku.

Mechanizm $§rubowy wedlug wynalazku skla-
da sie ze Sruby S o skoku zmiennym w zalez-
no$ci od odlegto$ci od osi powierzchni §rubo-
wej, elementu R wspélpracujgcego ze §rubg S
oraz urzadzenia U umozliwiajicego zmiane od-
leglosci elementu R od osi §ruby S. Skok $ru-
by S jest zmienny w zalezno$ci od odleglosci
punktu lszgcego na powierzchni Srubowej od
osi tej powierzchni Srubowej.

Element R wspélpracujacy z t3 pow1erzchma
érubowg moze byé przemieszczany recznie lub
mechanicznie i ustawiany w wigkszej lub
mniejszej odleglo$ci od osi $ruby S.

Mechanizm $rubowy z §rubg o skoku promie-
niowo-zmiennym moze znalezé zastosowanie we
wszystkich dziedzinach techniki gdzie zachodzi

potrzeba zmiany predkosci, w szczeégélnosci bez-
stopniowej i dokiadnej zmiany predkosci linio-
wej (uklady kirnematycznie ,sztywne”), np. w
budowie obrabiarek skrawajacych do metali,
drewna, tworzyw sztucznych i innych maszyn
roboczych, a takze w budowie aparatéw po-
miarcwych, kontrolnych i tym podobnych apa-
ratdw precyzyjnych.

Zastrzezenia patentowe

1. Mechanizm $§rubowy ze $ruba o skoku pro-
mieniowo-zmiennym znamienny tym, ze skla-
da ‘sie z pcwierzchni Srubowej S o skcku
zmiennym w zaleZnodci od odleglosci od osi
powierzchni $rubowej, elementu R wspb6l-
pracujacego z ta powierzchnig §rubowsa, oraz
urzadzenia U umozliwiajagcego zmiang od-
legloéci elementu R, przy czym element R
wspoélpracujacy z powierzchnig $rubowa S
moze byé przemieszezany recznie lub me-
chanicznie i ustawiany w wigkszej lub’
mniejszej odleglosci od osi powierzchni §ru-
bowej S.

2. Mechanizm srubowy wedlug zastrz, 1 zna-
mienny tym, Ze powierzchnia srubowa po-
siada skok zmienny w zalezmosci od odle-
gloécl punk*u lezacego na powierzchni $ru-
bowej od osi tej powierzchni.

Wactaw Pienigdz



Do opisu pateniowego nir 47663

7777777
7 )

—_—
_u
_! R__ /_-

s 1 R P PR

5 1 TR
\'\“\"\“_“.(_WQ_W__ -‘L_’:‘;_—\ ) ) 3 AN .‘F
W‘
4

F5g.3 ‘,

P.W.H, wz0r jednoraz, zam., PL/Ke, Czst. zzm. 2066 8.VI11.63 100 egz, pidm, w1 ITI.

0y

et N m
.
h

o entowego|
iPalskiey weeczypospelite] Ludowe]




	PL47663B1
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


