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Mechanizm śrubowy ze śrubq o skoku promieniowo-zmiennym
Patent trwa od dnia 31 marca 1960 r.

Przedmiotem niniejszego wynalazku jest me¬
chanizm śrubowy ze śrubą o skoku promienio¬
wo-zmiennym, mający zastosowanie: jako me¬
chanizm zmiany ruchu obrotowego na ruch pro¬
stoliniowy lub krzywoliniowy, umożliwiający
bezstopniową i dokładną zmianę prędkości ru¬
chu prostoliniowego lub krzywoliniowego przy
stałym ruchu obrotowym; jako uniwersalny
wzornik do obróbki powierzchni śrubowych o
skoku stałym ,zmiennym osiowo, zmiennym pro¬
mieniowo lub zmiennym osiowo i promieniowo.
Obecnie stosuje się do zmiany ruchu obroto¬

wego na prostoliniowy takie urządzenia jak:
mechanizmy śrubowe z śrubą o skoku stałym
lub osiowo zmiennym; mechanizmy koło zęba-
terzębatka lub ślimak-zębatka; mechanizmy
cierne — koło gładkie-listwa gładka; mecha¬
nizmy dźwigniowe, korbowe, jarzmowe; oraz me¬
chanizmy krzywkowe z krzywkami płaskimi
lub przestrzennymi, stosowane w przyrządach
do pomiarów wielkości fizykalnych, maszynach

* matematycznych itp. aparatach precyzyjnych,

działające na zasadzie podanej w opisie paten¬
towym niem. nr 363421.
Dla uzyskania ruchu prostoliniowego stosuje

się poza tym napędy hydrauliczne i pneuma¬
tyczne (układ cylinder-tłok). Mechanizmy te
posiadają następujące wady: mechanizmy śru¬
bowe ze śrubą o skoku stałym, mechanizmy
koło zębate-zeJjalfer-^mechanizTny cierne koło-
listwa gładka nie umożliwiają zmiany prędkoś¬
ci ruchu prostoliniowego przy stałej prędkości
ruchu obrotowego.
Mechanizm śrubowy ze śrubą o skoku osio-

wo-zmiennym narzuca elementowi wykonują¬
cemu ruch prostoliniowy określone 'prawo zmia¬
ny prędkości tylko w funkcji drogi. Zmiana
tego prawa pociąga za sobą konieczność wy¬
miany śruby co jest uciążliwe i kosztowne.
Również i ten mechanizm nie umożliwia więc
zmiany prędkości ruchu prostoliniowego przy
stałej prędkości ruchu obrotowego niezależnie
od chwilowego wzajemnego położenia członów
mechanizmu.



Napędy hydrauliczne i pneumatyczne nie po¬
zwalają na uzyskanie stałych prędkości ruchu
prostoliniowego w warunkach praktycznych,
zwłaszcza przy małych prędkościach ruchu pro¬
stoliniowego (0-t:50 mm/min), nawet przy zasto¬
sowaniu złożonych i kosztownych układów sta¬
bilizacyjnych. Wykonanie elementów napadów
hydraulicznych i pneumatycznych nastręcza
zawsze poważne trudności technologiczne, co
pociąga za sobą stosunkowo wysokie koszty na¬
wet prostych urządzeń.
Mechanizmy dźwigniowe, jarzmowe i korbo¬

we umożliwiają zmianę prędkości ruchu prosto¬
liniowego przy stałej prędkości ruchu obroto-
ifwegQ? jednfckz^%^£skany ruch prostoliniowy

% kc^ifca sj&lw^gjple11^ prędkością zmienną, za¬
leżną od chwilowego wzajemnego położenia
czionów mechanizmu, co jest podstawową wa¬
dą tych urządzeń. Możliwe jest wprawdzie sto¬
sowanie dodatkowych układów wyrównawczych,
całkowite uniezależnienie prędkości ruchu pro¬
stoliniowego od wzajemnego chwilowego poło¬
żenia członów mechanizmu jest to jednak bar¬
dzo trudne i dotyczy tylko krótkiego odcinka
toru prostoliniowego. Mechanizm traci przy
tym praktycznie zdolność do przenoszenia więk¬
szych obciążeń; mechanizmy krzywkowe według
opisu patentowego niem. KI. 47h,2 nr 363421
z 1922 r. (fig. 2 i 4) wymagają sprężystego do¬
cisku palca lub wałeczka do powierzchni robo¬
czej krzywki, co komplikuje budowę, zmniejsza
pewność działania (zwłaszcza przy zmiennych
obciążeniach) i znacznie obniża maksymalne
dopuszczalne obciążenie w układzie palec (wa¬
łeczek) — krzywka. Obróbka krzywki, która w
tym wypadku jest złożoną powierzchnią stoż¬
kową o kierownicy niekołowej i pobocznicy nie-
prostoliniowej (tzw. konoid) nastręcza duże
trudności i musi być wykonywana metodą ko¬
piową lub ręcznie — co wpływa na zmniejsze¬
nie dokładności kształtowej powierzchni obra¬
bianej i podwyższenie kosztów obróbki. Powyż¬
sze uwagi dotyczą też mechanizmów pokaza¬
nych na fig. 1 i 3 wyżej 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 według fig. 3
niemieckiego opisu patentowego w ogóle nie
może być brany pod uwagę jako mechanizm
dokałdny napędu maszyn roboczych, gdyż ze
względu na zastosowanie taśmy sprężystej na¬
daje się do przenoszenia tylko minimalnych
obciążeń. Poza tym żaden z mechanizmów po¬
danych w niemieckim opisie patentowym KI.

47h, 2 nr 363421 z 1922 r. (w szczególności fig.
2) nie umożliwia bezstopniowej i dokładnej
zmiany prędkości ruchu krzywoliniowego (w
szczególności obrotowego).

Tych wad nie posiada niżej opisany wynala¬
zek, dotyczący mechanizmu śrubowego ze śru¬
bą o skoku promieniowo-zmiennym. Mecha¬
nizm składa się z dwóch głównych elementów:
śruby o skoku zmiennym w zależności od od¬
ległości od osi śruby (skok promieniowo-zmien-
ny )oraz współpracującego z nią wałeczka (lub
palca) wodzika. Jeżeli odległość wałeczka (pal¬
ca) wodzika od osi śruby jest stała wówczas
obrót śruby ze stalą prędkością kątową powo¬
duje przesuw wodzika ze stałą prędkością li¬
niową, jak w znanych mechanizmach śrubo¬
wych o skoku stałym. Jeśli zmieni się odległość
wałeczka (palca) wodzika od osi śruby, wówczas
bez zmiany prędkości kątowej śruby uzyska się
różną cd poprzedniej prędkość liniową wałecz¬
ka (palca) wodzika współpracującego ze śrubą.

Mechanizm według wynalazku umożliwia cią¬
głą zmianę prędkości wodzika, przy stałych
obrotach śruby. Żądaną prędkość wodzika uzys¬
kuje się przez ustawienie wałeczka wodzika w
odpowiedniej odległości od osi śruby za po¬
średnictwem mechanizmu sterującego, skonstru¬
owanego stosownie do potrzeb związanych z
konkretnymi zastosowaniami mechanizmu. Me¬
chanizm ze śrubą o skoku promieniowo-zmien¬
nym zapewnia ruch przymusowy wodzika (za¬
sada jednobieżności) bez użycia sprężystego do¬
cisku wałeczka do powierzchni współpracującej,
przez prowadzenie wałeczka w rowku śrubo¬
wym śruby o skoku promieniowo-zmiennym;
oraz posiada możliwość zmiany kierunku ruchu
wodzika bez zmiany kierunku ruchu obroto¬
wego śruby, przez zastosowanie dwóch krzyżu¬
jących się linii śrubowych na jednym walcu, jak
w odpowiednich zwykłych mechanizmach śru¬
bowych. W pewnych wypadkach powierzchnia
śrubowa ruchu powrotnego mogłaby mieć odpo¬
wiednio duży skok stały, co umożliwiłoby ma¬
ksymalne wykorzystanie mechanizmu gdyby
miał on być zastosowany do napędu elementu
roboczego pracującego w jednym kierunku a
w drugim poruszającego się ruchem jałowym.
Mechanizm według wynalazku posiada moż¬

liwość zmiany bezstopniowej dokładnej nie tyl¬
ko prędkości ruchu prostoliniowego, lecz także
krzywoliniowego, a w szczególności obrotowo-
wahadłowego. W tym celu należy powierzchnię
śrubową o skoku promieniowo-zmiennym na¬
ciąć nie na walcu lecz na bryle obrotowej o od-
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powiedniej krzywoliniowej (w szczególności łu¬
kowej) pobocznicy.
Mechanizm śrubowy według wynalazku jest

przedstawiony na rysunku, na którym fig. 1
pokazuje schemat tego mechanizmu ze śrubą
o skoku promieniowo-zmiennym, fig. 2 — przy¬
kład zastosowania mechanizmu do bezstopnio-
wej dokładnej zmiany prędkości ruchu obroto-
wego-wahadłowego, a fig. 3 — układ mechaniz¬
mu ze śrubą o skoku promieniowo-zmiennym
i mechanizmu z? śrubą o skoku stałym do za¬
miany ruchu obrotowego na ruch prostoliniowy
/ możliwością bezstopniowej dokładnej zmiany
prędkości ruchu prostoliniowego na długim od¬
cinku.

Mechanizm śrubowy według wynalazku skła¬
da się ze śruby S o skoku zmiennym w zależ¬
ności od odległości od osi powierzchni śrubo¬
wej, elementu R współpracującego ze śrubą S
oraz urządzenia U umożliwiającego zmianę od¬
ległości elementu R od osi śruby S. Skok śru¬
by S jest zmienny w zależności od odległości
punktu leżącego na powierzchni śrubowej od
osi tej powierzchni śrubowej.
Element R współpracujący z tą powierzchnią

śrubową może być przemieszczany ręcznie lub
mechanicznie i ustawiany w większej lub
mniejszej odległości od osi śruby S.
Mechanizm śrubowy z śrubą o skoku promie¬

niowo-zmiennym może znaleźć zastosowanie we
wszystkich dziedzinach techniki gdzie zachodzi

potrzeba zmiany prędkości, w szczególności bez¬
stopniowej i dokładnej zmiany prędkości linio¬
wej (układy kinematycznie „sztywne"), np. w
budowie obrabiarek skrawających do metali,
drewna, tworzyw sztucznych i innych maszyn
roboczych, a także w budowie aparatów po¬
miarowych, kontrolnych i tym podobnych apa¬
ratów precyzyjnych.

Zastrzeżenia patentowe

1. Mechanizm śrubowy ze śrubą o skoku pro¬
mieniowo-zmiennym znamienny tym, że skła¬
da się z powierzchni śrubowej S o skeku
zmiennym w zależności od odległości od osi
powierzchni śrubowej, elementu R współ¬
pracującego z tą powierzchnią śrubową, oraz
urządzenia U umożliwiającego zmianę od¬
ległości elementu R, przy czym element R
współpracujący z powierzchnią śrubową S
może być przemieszczany ręcznie lub me¬
chanicznie i ustawiany w większej lub
mniejszej odległości od osi powierzchni śru¬
bowej S.

2 Mechanizm śrubowy według zastrz. 1 zna¬
mienny tym, że powierzchnia śrubowa po¬
siada skok zmienny w zależności od odle¬
głości punktu leżącego na powierzchni śru¬
bowej od osi tej powierzchni.
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Da opisu patentowego nr 4768^
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