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Układ konstrukcyjny napędu wrzeciona głowicy gwintującej lub
gwintująćo-wiercącej do automatów wzdłużnych i poprzecznych

Przedmiotem patentu jest układ konstrukcyjny
napędu wrzeciona głowicy gwintującej lub gwin-
tująco-wiercącej do automatów wzdłużnych i po¬
przecznych.

Gwintowanie na automatach wzdłużnych i po- 5
przecznych odbywa się metodą różniczkową. Pod¬
czas nacinania gwintu prawego, wrzeciono gwin¬
tujące obraca się z wyższą prędkością obrotową
od prędkości obrotowej wrzeciona roboczego. Przy
zejściu narzędzia z gwintu prędkość obrotowa 10
wrzeciona gwintującego jest niższa od prędkości
obrotowej wrzeciona roboczego. W automatach
wzdłużnych i poprzecznych, prędkość obrotowa
wrzeciona roboczego jest stałą w czasie cyklu
roboczego. Proces gwintowania wymaga więc 15
dwóch różnych prędkości obrotowych wrzeciona
gwintującego. Przełączenie prędkości odbywa się
za pomocą dwóch sprzęgieł umieszczonych w gło¬
wicy. Do napędu głowicy stosuje się dwie prze¬
kładnie cięgnowe. 20

Takie rozwiązanie układu kinetycznego charak¬
teryzuje się tym, że wartość największego mo¬
mentu obrotowego przenoszonego przez sprzęgła,
zależna jest od rozmiarów tych sprzęgieł i ma
bezpośredni wpływ na rozmiary głowicy. Głowica 25
jest zespołem skomplikowanym konstrukcyjnie
i trudnym do montażu. Wymiana cięgien jest trud¬
na i wymaga demontażu niektórych elementów.

Stosowane do tej pory napędy mają następu¬
jące wady i niedogodności: ograniczony jest wy- 30

2

miar największego obrabianego gwintu względnie
dla przeniesienia dużych momentów obrotowych
stosuje się duże sprzęgła, które wymagają rozbu¬
dowania głowicy do dużych rozmiarów, głowica
jest skomplikowana pod względem konstrukcyj¬
nym, ponieważ sprzęgła umieszcza się na ogół
w osi przechylania głowicy, co powoduje duże za¬
gęszczenie elementów w małej przestrzeni, wyko¬
rzystanie do napędu sprzęgieł elektromagnetycz¬
nych jest utrudnione, ponieważ możliwe jest ich
zastosowanie do pracy na sucho i wtedy mają one
większe rozmiary od sprzęgieł elektromagnetycz¬
nych stosowanych do pracy w oleju, przy tych sa¬
mych przenoszonych momentach sprzęgła szybko się
zużywają ponieważ praca ich odbywa się przy zbyt
wysokich prędkościach obrotowych, do napędu
głowicy stosuje się dwa cięgna, zakres stosowania
współczynników kgi jest ograniczony, ponieważ
cięgno o niezmiennej długości pracuje tu przy
różnych współczynnikach kg! na osadzonych na
pędni kołach o różnej średnicy, zakres zmienności
tych kół jest z kolei ograniczony możliwością kom¬
pensacji długości cięgna za pomocą naprężacza.

Przy zastosowaniu układu konstrukcyjnego we¬
dług wynalazku unika się tych wad i niedogodnoś¬
ci, ponieważ rozmiary głowicy nie są zależne od
rozmiarów sprzęgieł, co daje możliwość przeno¬
szenia dużych momentów obrotowych a więc na¬
cinania gwintów o dużych średnicach. Głowica ma
prostą konstrukcję i jest łatwa do montażu. Ze-
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spół sprzęgieł umieszczony w oddzielnej skrzynce
jest prosty w konstrukcji i montażu.

Układ konstrukcyjny według wynalazku, daje
możliwość stosowania sprzęgieł elektromagnetycz¬
nych. Nie ma przeszkód w stosowaniu sprzęgieł
elektromagnetycznych do pracy w oleju. Zwięk¬
szony jest zakres możliwości doboru prawidłowej
prędkości obrotowej dla sprzęgieł, co jest szcze¬
gólnie ważne przy małych automatach, gdzie
prędkości na wałku na którym pracują sprzęgła,
są bardzo wysokie.

Zwiększona jest trwałość sprzęgieł przez zabez¬
pieczenie ich przed zanieczyszczeniem oraz pole¬
pszone warunki smarowania na skutek umieszcze¬
nia ich w uszczelnionej skrzynce. Głowica napę¬
dzana jest jednym cięgnem. Wymiana cięgna jest
bardzo łatwa. Uproszczone są czynności związane
ze zmianą współczynnika kgi, które wymagają je¬
dynie wymiany kół zmianowych.

W układzie wydług wynalazku można stosować
szeroki zkares współczynników kgi, jak również
nie ma ograniczonych możliwości obróbczych, to
znaczy że można obrabiać gwinty prawe i lewe,
można stosować zejście narzędzia z gwintu z pręd¬
kością obrotową wrzeciona roboczego i można
obrabiać gwinty zewnętrzne jak i wewnętrzne, jak
przy dotychczasowym sposobie napędu.

Układ konstrukcyjny napędu wrzeciona według
wynalazku jest uwidoczniony na załączonym ry¬
sunku, na którym fig. 1 przedstawia schemat ki¬
nematyczny układu, a fig. 2 poglądowy rysunek
tego układu, na którym przykładowo wprowadzo¬
no korpus automatu, tuleję i sprzęgło.

Sprzęgła 23 i 25 do zmiany prędkości obroto¬
wej gwintującego wrzeciona 9, umieszczone są
w oddzielnej skrzyni prędkości 20 wbudowanej
poza korpusem 10 głowicy naprzykład w korpus
automatu. Napęd wrzeciona 9 przy nacinaniu
gwintu prawego przebiega od pędni 15 przez koła
27 i 28, wałek 26, sprzęgło 25, koła 24 i 18 zębate,
wałek 17 koło 16, cięgno 12, koło 11, wałek 8, koło
4 osadzone na wałku 7 koło 5 i koło 6. Kołami 27
i 28 zmianowymi, ustala się wartość współczyn¬
nika gwintowania kgx. Napęd wrzeciona 9 gwin¬
tującego, przy zejściu narzędzia z gwintu prze¬
biega od pędni 15 przez koła zębate 21 i 19, tu¬
leję 22, sprzęgło 23, koło 24 zębate i dalej jak
w przypadku nacinania gwintu. Koła zębate 21
i 19 mogą być kołami zmianowymi. Są one w tym
przypadku umieszczone na zewnątrz skrzyni 20

i dają możliwość uzyskania różnych współczyn¬
ników ,kg2, względnie kołami stałymi, umieszczo¬
nymi w skrzyni, dając jeden współczynnik kg2.
W obydwu przypadkach przekładnia 21 i 19 będą

5 rozłączalne a koło 19 unieruchomiane, co daje mo¬
żliwość zejścia narzędzia z gwintu z prędkością
obrotową wrzeciona 2 roboczego, wrzeciono na¬
tomiast gwintujące 9 będzie unieruchomione przy
zejściu narzędzia z gwintu.

10 Napęd wrzeciona 2 roboczego odbywa się prze¬
kładnią cięgnową z kołami 14 i 1 oraz cięgnem 3
od pędni 15. pędnia 15 napędzana jest kołem 13
od silnika elektrycznego.

15 Dla nacinania gwintów lewych dobiera się od¬
powiednie przełożenia kół 27 i 28 zmianowych oraz
21 i 19, lub w przypadku kiedy koła 21 i 19 nie
są kołami zmianowymi, dobiera się odpowiednie
położenie kół 27 i 28 zmianowych oraz średnicę
koła 16. Przykładowe rozwiązanie konstrukcyjne
na koła zębate 21 i 19 stałe, w uproszczonym ry¬
sunku konstrukcyjnym, przedstawione jest na fig.
2, gdzie wprowadzono dodatkowo korpus 29, tule¬
ję 30, w której ułożyskowany jest wałek 8, stano-
wiącą jednocześnie czop dla przechylania głowicy
31. Sprzęgło elastyczne łączy dwie części wału 15
pędni ułatwiając wyjmowanie skrzyni z korpusu
i pozwalając na prawidłowe ułożyskowanie wału
15 pędni. Zastosowano więc jeden współczynnik
kg2 zejścia narzędzia z gwintu. Stosowanie jedne¬
go tylko współczynnika jest bardzo częste w auto¬
matach wzdłużnych i poprzecznych. Sprzęgła 23
i 25 są sprzęgłami elektromagnetycznymi do pracy
w oleju i charakteryzują się małymi wymiarami
przy dużych momentach obrotowych. Nie przesz¬
kadza to jednak w zastosowaniu sprzęgieł o więk¬
szych rozmiarach.

40
Zastrzeżenie patentowe

Układ konstrukcyjny wrzeciona głowicy gwin¬
tującej lub gwintująco-wiercącej dla automatów
wzdłużnych i poprzecznych znamienny tym, że
sprzęgła (23) i (25) zmiany prędkości obrotowej

45 wrzeciona głowicy gwintującej, umieszczone są
w skrzyni prędkości (20), stanowiącej oddzielny
zespół konstrukcyjny, przy czym skrzynia pręd¬
kości (20) głowicy gwintującej lub gwintująco wier¬
cącej wbudowana jest poza głowicą, na przykład

50 w korpus automatu.
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