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(54)实用新型名称

多向可调定位精确的手动攻丝机

(57)摘要

一种多向可调定位精确的手动攻丝机，包括

攻丝机底座（1），可调工作台（2），可变位夹紧机

构（3），角度调节机构（4），攻丝装置（5）五大部

分，其中可调工作台（2）实现工件的前后位置调

整，可变位夹紧机构（3）可实现工件的绕竖直方

向的旋转和夹紧，角度调节机构（4）采用两套丝

杠螺母机构，实现攻丝装置（5）的左右平移和偏

转。本装置采用手动调节，可以实现空间三个正

交方向平移和两个方向的旋转，从而加工出不同

方位、不同角度的螺纹孔，具有结构简单，适应性

好，装夹可靠，操作方便等优点，适用于较多的使

用场合。
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1.一种多向可调定位精确的手动攻丝机，其特征在于：包括攻丝机底座（1）、可调工作

台（2）、可变位夹紧机构（3）、角度调节机构（4）、攻丝装置（5）五大部分；攻丝机底座（1）的上

面镶有导轨（2-5），导轨（2-5）上连接X方向移动的可调工作台（2）；可变位夹紧机构（3）固定

连接在可调工作台（2）的上表面；左立柱（1-2）和右立柱（1-3）固定连接在攻丝机底座（1）的

上面两侧；角度调节机构（4）通过上滑块（4-4）和下滑块（4-3）连接在左立柱（1-2）和右立柱

（1-3）上；攻丝装置（5）与角度调节机构（4）中的上螺母（4-7）和下螺母（4-8）分别铰接。

2.根据权利要求1中所述的一种多向可调定位精确的手动攻丝机，其特征在于：可调工

作台（2）包括前后手轮（2-1）、前后丝杠（2-2）、工作台（2-3）、底座螺母（2-4）、导轨（2-5）；前

后手轮（2-1）与前后丝杠（2-2）固定连接，前后丝杠（2-2）与底座螺母（2-4）螺纹连接，底座

螺母（2-4）与攻丝机底座（1）固定连接。

3.根据权利要求1中所述的一种多向可调定位精确的手动攻丝机，其特征在于，可变位

夹紧机构（3）包括旋转手轮（3-1）、主动锥齿轮（3-2）、从动锥齿轮（3-3）、支撑架（3-4）、托板

（3-5）、手柄（3-6）、固定螺母（3-7）、夹紧丝杠（3-8）、夹紧滑块（3-9）；支撑架（3-4）与工作台

（2-3）固定连接，旋转手轮（3-1）与主动锥齿轮（3-2）固定连接，从动锥齿轮（3-3）与托板（3-

5）固定连接，托板（3-5）上面放置有夹具体；夹具体由手柄（3-6）、固定螺母（3-7）、夹紧丝杠

（3-8）、夹紧滑块（3-9）组成；手柄（3-6）与夹紧丝杠（3-8）固定连接，夹紧丝杠（3-8）与固定

螺母（3-7）螺纹连接，固定螺母（3-7）与托板（3-5）固定连接。

4.根据权利要求1中所述的一种多向可调定位精确的手动攻丝机，其特征在于，角度调

节机构（4）包括上手轮（4-1）、下手轮（4-2）、下滑块（4-3）、上滑块（4-4）、上丝杠轴（4-5）、下

丝杠轴（4-6）、上螺母（4-7）、下螺母（4-8）、上螺钉（4-9）、下螺钉（4-10）；上手轮（4-1）和下

手轮（4-2）分别与上丝杠轴（4-5）和下丝杠轴（4-6）固定连接。

5.根据权利要求1中所述的一种多向可调定位精确的手动攻丝机，其特征在于，攻丝装

置（5）包括丝锥（5-1）、夹紧螺母（5-2）、下套筒（5-3）、下销轴（5-4）、攻丝杆（5-5）、上销轴

（5-6）、上套筒（5-7）、攻丝手轮（5-8）；下套筒（5-3）和上套筒（5-7）分别与上螺母（4-7）和下

螺母（4-8）铰接；攻丝杆（5-5）空套在下套筒（5-3）和上套筒（5-7）中；丝锥（5-1）通过夹紧螺

母（5-2）与攻丝杆（5-5）固定连接，攻丝手轮（5-8）与攻丝杆（5-5）固定连接。
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多向可调定位精确的手动攻丝机

技术领域

[0001] 本实用新型属于机械制造技术领域，涉及一种多向可调定位精确的手动攻丝机，

用于手工攻丝操作过程中的定位、夹紧和攻丝操作。

背景技术

[0002] 攻丝在切削加工中占有很大比重，攻丝时既要求丝锥中心线对准螺纹底孔中心

线，又要求当丝锥螺距与螺孔螺距不符时能自动补偿不乱扣。

[0003] 目前存在机械攻丝和手工攻丝两种形式，机械攻丝适合大批量加工，能保证较高

的攻丝效率，但机械攻丝机对于定位精度要求高，即丝锥中心线必须与螺纹底孔的中心线

一致，否则容易损坏丝锥。因此，机械攻丝适合于竖直孔或者采用专用的定位夹具辅助定位

方可进行。对于孔位置特殊的零散零件的攻丝很难实现。而手工攻丝虽然效率低，但也存在

适应性强，无需外加动力，适合于高空或者特殊空间位置的螺纹加工。

[0004] 在实际生产中，经常会遇到螺纹孔直径较小，不适用于机攻螺纹，手工攻丝成为首

选，但是受螺纹孔位置或零件形状的限制，单纯的手工攻丝操作难度极大。

[0005] 因此，为了提高手工攻丝的准确性，提高螺纹孔的加工精度和攻丝效率，设计一种

多向可调定位精确的手动攻丝机，实现手工攻丝过程中的精确定位、夹紧和攻丝操作。

发明内容

[0006] 本实用新型采取的技术方案如下：

[0007] 一种多向可调定位精确的手动攻丝机，包括攻丝机底座1、可调工作台2、可变位夹

紧机构3、角度调节机构4、攻丝装置5五大部分；攻丝机底座1的上面镶有导轨2-5，导轨2-5

上连接X方向移动的可调工作台2；可变位夹紧机构3固定连接在可调工作台2的上表面；左

立柱1-2和右立柱1-3固定连接在攻丝机底座1的上面两侧；角度调节机构4通过上滑块4-4

和下滑块4-3连接在左立柱1-2和右立柱1-3上；攻丝装置5与角度调节机构4中的上螺母4-7

和下螺母4-8分别铰接。

[0008] 可调工作台2包括前后手轮2-1、前后丝杠2-2、工作台2-3、底座螺母2-4、导轨2-5；

前后手轮2-1与前后丝杠2-2固定连接，前后丝杠2-2与底座螺母2-4螺纹连接，底座螺母2-4

与攻丝机底座1固定连接。

[0009] 可变位夹紧机构3包括旋转手轮3-1、主动锥齿轮3-2、从动锥齿轮3-3、支撑架3-4、

托板3-5、手柄3-6、固定螺母3-7、夹紧丝杠3-8、夹紧滑块3-9；支撑架3-4与工作台2-3固定

连接，旋转手轮3-1与主动锥齿轮3-2固定连接，从动锥齿轮3-3与托板3-5固定连接，托板3-

5上面放置有夹具体；夹具体由手柄3-6、固定螺母3-7、夹紧丝杠3-8、夹紧滑块3-9组成；手

柄3-6与夹紧丝杠3-8固定连接，夹紧丝杠3-8与固定螺母3-7螺纹连接，固定螺母3-7与托板

3-5固定连接。

[0010] 角度调节机构4包括上手轮4-1、下手轮4-2、下滑块4-3、上滑块4-4、上丝杠轴4-5、

下丝杠轴4-6、上螺母4-7、下螺母4-8、下螺钉4-9、上螺钉4-10；上手轮4-1和下手轮4-2分别
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与上丝杠轴4-5和下丝杠轴4-6固定连接。

[0011] 攻丝装置5包括丝锥5-1、夹紧螺母5-2、下套筒5-3、下销轴5-4、攻丝杆5-5、上销轴

5-6、上套筒5-7、攻丝手轮5-8；下套筒5-3和上套筒5-7分别与下螺母4-8和上螺母4-7铰接；

攻丝杆5-5空套在下套筒5-3和上套筒5-7中；丝锥5-1通过夹紧螺母5-2与攻丝杆5-5固定连

接，攻丝手轮5-8与攻丝杆5-5固定连接。

[0012] 一种多向可调定位精确的手动攻丝机，采用完全手动调节，可以实现空间三个正

交方向平移和两个方向的旋转，从而加工出不同方位、不同角度的螺纹孔，具有结构简单，

适应性好，装夹可靠，操作方便等优点，适用于较多的使用场合。

附图说明

[0013] 图1是一种多向可调定位精确的手动攻丝机的加工竖直孔位。

[0014] 图2是图1的侧向视图。

[0015] 图3是图1的俯向视图。

[0016] 图4是一种多向可调定位精确的手动攻丝机的加工斜孔位。

具体实施方式

[0017] 下面结合附图对本实用新型做详细描述。

[0018] 参照附图1，图2，图3和图4，一种多向可调定位精确的手动攻丝机，包括攻丝机底

座1、可调工作台2、可变位夹紧机构3、角度调节机构4、攻丝装置5五大部分；攻丝机底座1的

上面镶有导轨2-5，导轨2-5上连接X方向移动的可调工作台2；可变位夹紧机构3固定连接在

可调工作台2的上表面；左立柱1-2和右立柱1-3固定连接在攻丝机底座1的上面两侧；角度

调节机构4通过上滑块4-4和下滑块4-3连接在左立柱1-2和右立柱1-3上；攻丝装置5与角度

调节机构4中的上螺母4-7和下螺母4-8分别铰接。

[0019] 可调工作台2包括前后手轮2-1、前后丝杠2-2、工作台2-3、底座螺母2-4、导轨2-5；

前后手轮2-1与前后丝杠2-2固定连接，前后丝杠2-2与底座螺母2-4螺纹连接，底座螺母2-4

与攻丝机底座1固定连接；转动前后手轮2-1，带动前后丝杠2-2转动，使得工作台2-3在X方

向上实现移动。

[0020] 可变位夹紧机构3包括旋转手轮3-1、主动锥齿轮3-2、从动锥齿轮3-3、支撑架3-4、

托板3-5、手柄3-6、固定螺母3-7、夹紧丝杠3-8、夹紧滑块3-9；支撑架3-4与工作台2-3固定

连接，旋转手轮3-1与主动锥齿轮3-2固定连接，从动锥齿轮3-3与托板3-5固定连接，摇动旋

转手轮3-1使主动锥齿轮3-2转动，从而带动从动锥齿轮3-3转动，使得托板3-5在Z轴方向上

旋转，托板3-5上面放置有夹具体；夹具体由手柄3-6、固定螺母3-7、夹紧丝杠3-8、夹紧滑块

3-9组成；手柄3-6与夹紧丝杠3-8固定连接，夹紧丝杠3-8与固定螺母3-7螺纹连接，固定螺

母3-7与托板3-5固定连接。摇动手柄3-6，使得夹紧丝杠3-8水平移动，实现工件的松开或夹

紧。

[0021] 角度调节机构4包括上手轮4-1、下手轮4-2、下滑块4-3、上滑块4-4、上丝杠轴4-5、

下丝杠轴4-6、上螺母4-7、下螺母4-8、下螺钉4-9、上螺钉4-10；调整下螺钉4-9和上螺钉4-

10可以调节上丝杠轴4-5与下丝杠轴4-6的间距；上手轮4-1和下手轮4-2分别与上丝杠轴4-

5和下丝杠轴4-6固定连接，通过转动上手轮4-1和下手轮4-2调节上螺母4-7和下螺母4-8的
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位置，从而调整攻丝杆5-5的倾斜角度；

[0022] 攻丝装置5包括丝锥5-1、夹紧螺母5-2、下套筒5-3、下销轴5-4、攻丝杆5-5、上销轴

5-6、上套筒5-7、攻丝手轮5-8；下套筒5-3和上套筒5-7分别与下螺母4-8和上螺母4-7铰接；

攻丝杆5-5空套在下套筒5-3和上套筒5-7中；丝锥5-1通过夹紧螺母5-2与攻丝杆5-5固定连

接，攻丝手轮5-8与攻丝杆5-5固定连接，转动攻丝手轮5-8可以进行攻丝加工。
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图1
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图2
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图3
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图4
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