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Przedmiotem wynalazku jest przekladnia bez-
stopniowa, umozliwiajgca dokonywanie wszelkich
posrednich zmian wielko$ci przelozenia w spo-
s6b ciggly, przy czym kazda posrednia wielkosé
przelozenia moze byé réwniez wielko$cig stals.

Znane sg roznego rodzaju przekladnie mecha-
niczne, hydromechaniczne itp., w ktérych zastc-
sowano uklady kot obiegowych, przy czym ukla-
dy obiegowe zastosowane w tych przektadniach
podzieli¢ mozna na trzy zasadnicze grupy.

Grupa pierwsza, w ktorej uklady przenoszace
moment obrotowy przy dwodch stalych (wlasci-
wych dla kazdego ukladu obiegowegc) wybranych
przelozeniach uzyskuje sie normalnie poprzez unie-
ruchomienie jednego z elementéw ukladu kot
obiegowych, lub tez zablokowanie calego ukladu
cbiegowego.

Grupa druga zawiera uklady, w ktérych stru-
mien mocy jest dzielony i przenoszeny réwno-
cze$nie na dwa (spoSréd” trzech) elementy ukladu
kot obiegowych. Uklady takie s stosowane prze-
waznie jako reduktory, przy czym uzyskuje sie
jeden stopien przelozenia koncowego, za§ uzyska-
nie wigkszej ilo$ci stopni wymaga stosowania cd-
rebnej przekladni, przenoszacej pelng warto§é
momentu obrotowego. Odmiang tego typu prze-
kladni jest uklad, w ktérym dwa z trzech ele-
mentéw ukladu két obiegowych sa jednocze$nie
napedzane przy pomocy dwoéch niezaleznych zré-
det mocy.
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Grupa frzecia natomiast zawiera uklady, w kt6-
rych jeden z trzech elementéow ukladu koét cbie-
gowych jest polaczony z silnikiem napedzajgcym,
a dowolny drugi element z hamulcem, na przy-
kiad ciernym, hydraulicznym 1lub elektrycznym.
Zastosowany w tych ukladach hamulec sklada sie
z dwéch podstawowych zespoléw, to znaczy z jed-
nego, zwiazanego z wilaSciwym elementem zespo-
tu obiegowego (a wiec wykonujgcego ruch cbro-
towy, na przyktad beben hamulcowy, wirnik prad-
nicy itp.) i drugiego nieobrotowego (na przyktad
zwigzanego z obudowg przekladni, to znaczy
szczeki lub tasmy hamulcowej, obudowy prad-
ricy itp.), przy czym zmiane wielkcSci przeloze-
nia uzyskuje sie kosztem zamiany przekazywanej
przez silnik energii mechanicznej na inng, na
przyklad cieplna, elektryczng lub tp. W wyniku
powyzszego, uklady te charakteryzujg sie bardzo

‘niska sprawno$cia i z tych wzgledéw nie sg wia-

Sciwie stosowane.

Przedmiotem wy'ﬁ%lazku jest przekladnia bez-
stopniowa o przelozeniu maksymalnym 1: oo i do-
wolnie. ustalonym przelozeniu koncowym, mniej-
szym, réwnym lub wiekszym od 1:1, cc umozli-
wia dokonywanie wszelkich posrednich zmian
wielkoSci przelozenia w sposéb ciggly, przy czym
kazda posrednia wielko§¢ przelozenia moze byé
rowniez wielkos$cig stalg.

Zgodnie z wynalazkiem w sklad przekladni bez-
stopniowej wchodzg dwa podstawowe zespoly a
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miancwicie zesp6t obiegowy i zespél regulatora
obrotéw.
- Poza wyzej wymienionym i podstawowymx ze-
spolami w sklad przekladni bezstopniowej moga

wchodzié wszelkie inne urzgdzenia, zespoly i ele-

menty mechaniczne jak na przyklad dowolnego
typu pomocnicze przekiadnie mechaniczne, hydxjalu-
liczne, cierne, sprzegla, serwomotcry lub inne
urzadzenia mogace stuzyé do sterdwania regula-
torem obrot6w, urzadzenia do samoczynnego lub
recznego ustalania wielkosci przelozenia, urzadze-
nia do zmiany kierunku obroté6w walu pedzone-
go, sprzegla jednckierunkowe wraz z urzadzenia-
mi do ich blokowania, elementy posSrednie prze-
niesienia napedu i inne. -

Zesp6l obiegowy, ktéory w swej najprostszej for-

mie sklada sie z trzech zasadniczych elementéw,

a mianowicie satelitéw, osadzonych w koszu, ko-
la koronkowego (na przyklad stonecznegc) oraz
drugiego kola koronkowego (na przyklad pier§cie-
niowego w ukladzie planetarnym) moze byé stoso-
wany w ukladzie prostym, na przyklad jako pro-
sta przekladnia planetarna, mechanizm réznico-
wy itp., wzglednie w ukladzie kombinowanym.

Zaleznie od przeznaczenia, dowolnie dwa z
trzech wyzej wymienionych zasadniczych elemen-
tow zespolu cbiegowego, sg polaczone z walami
wyjSciowymi to jest napedzajagcym i napedzanym,
a element trzeciz regulatorem obrotéw.

Jezeli przyjmiemy, ze wal napedzany jest ob-
cigzony i ma dc pokonania ,odpowiednie opory,
a wal napedzajacy jest zwigzany ze Zrédtem na-
pedowym, to przy swobodnie obracajacym sie ele-
mencie trzecim zespolu obiegowego wal napedza-
ny bedzie dazyl! do pozostania w stanie spoczyn-
ku przy zaloZeniu, Ze opory zwigzane z ruchem
elementu trzeciego sq znikomc male w poréwna-
niu z oporami walu napedzanego.

Jezeli natomiast ograniczy sie w sposéb kon-
trolowany obroty elementu trzeciego, to wal na-
pedzany zmuszony zostanie do wykonywania ta-
kiej ilcSci obrotéw jaka wynika ze stosunku ob-
rotéw. watu napedzajacego i ograniczonych w da-
nej chwili iloSci obrotéw elementu trzeciego.

Do ograniczania w sposéb kontrolowany obro-
tow elementu trzeciego ukladu obiegowegc, shu-
2y drugi podstawowy zespél, to jest regulator
obrotéw.

W przekladni bezstopniowej bedjcej przedmio-
tem wynalazku, w czasie gdy wal napedzajacy
jest- w ruchu, a na wal napedzany dzialaja nor-
malne opory, element trzeci zespolu obiegowego
stale napiera, to znaczy wywiera nacisk na ze-
sp6l z nim zwiazany czyli na wlasciwy element
regulatora obrotéw. _

Istota wynalazku jest zastosowanie regulatora
‘obrotéw, ktéry peli funkcje, polegajaca wylacz-
nie na ograniczaniu w spos6b kontrolowany ob-
rotdw napedzanego elementu trzeciego z tym, ze
cgraniczanie tych obrotéw uzyskuje sie droga ste-
rowania a nie hamowania, przy czym pod poje-
ciem sterowania rozumie sie¢ uzaleznianie ruchéw
jednego napedzanego elementu od ruchéw dru-
giego, to znaczy sterujqcego, a pod pojeciem ha-
mowania rozumie si¢ ograniczanie ruchéw jedne-
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'pedzanego elementu B w zaleznofci

4 .
go elementu wzgledem drugiego, nie bedacegc za-
sadniczo w ruchu, kosztem przemiany energii.

W przekladni bezstopniowej bedacej przedmio-
tem wynalazku, funkcje regulatora obrotéw mo-
Zze spelniaé kazde urzadzenie, ktére posiada dwa
podstawowe elementy A i B bedace zasadniczo
w ruchu, przy czym pomiedzy ruchami obu wyzej
wymienionych podstawcwych elementéw A i B
wystepuje wspéizalezno§é polegajagca na tym, ze
element A ogranicza wzglednie steruje obroty na-
od ruchéw
(cbrotéw) wlasnych, natomiast element B . nie mo-
7e zasadniczo spelniaé tej. funkeji wzgledem ele-
mentu ‘A, a moment przylozony do elementu B

" nie mcze spowodowaé ruchéw (obrotéw) elemen-

tu A. Moment obrotowy, pqwodujacy ruchy (ob-
roty) ‘elementu A stuzy wylacznie do ogranicza-

" nia wzglednie sterowania obrotéw napedzanego

elementu B, a wiec element A nie napedza za po-
frednictwem elementu B elementu trzeciego ze-
spotu obiegowo. Warto§¢é momentu. obrotowego,
powodujacego wylacznie ruch sterujacy elemen-
tu A moze by¢é znikomo mata w stosunku do war-
tosci momentu, przekazywanego z walu napedza-
jacego na pedzony. _ ‘

W omawianej przekiadni element trzeci ukladu
obiegowege jest zwigzany z elementem B regu-
latora obrotéw.

Jako regulator obrotéw moga byé stosowane
wszelkie mechanizmy i - urzadzenia mechaniczne,
hydrauliczne i inne, ktére spelniaja warunki omoé-
wione wyzej, na przyklad przekladnie $limako-
we gdy kat pochylenia linii Srubowej S$limaka
‘jest bliski lub réwny katowi tarcia, mechanizmy
wychwytowe, pewne typy przekladni krzywkcwo-
-wateczkowych i inne.

Celem nadania obrotéw sterujacych elemento-
wi A, element ten lgczy sie z dowolnym Zrédlem

.napedowym na przykiad z watem napedzajacym,

napedzanym, serwomotorem itp. Poljczenie to
jest dokonywane w sposéb, umozliwiajgcy doweol-
na zmiane ilc§ci obrotéw elementu A, wzglednie
pozwalajacy na zachowanie obrotéw statych.
Przykladem ilustrujacym zasade pracy regula-
tora .obrotéw moze byé mechanizm wychwytowy,
w ktérym kolo zebate (element B), napierajace
na ramie elementu wychwytowego (element A) nie
moze spowodowaé ruchu tego elementu i tym
samym kolc to nie moze sie obracaé. Dopiero
wprowadzenie w ruch elementu wychwytowego
zwalnia poszczegdlne zeby kola zebatego, dopusz-
czajagc do jego przesunieé katowych. Ilo$é obro-
téw napierajacego kola zebatego jest SciSle ‘stero-
wana i uzalezniona od czestotliwo$ci ruchéw ele-
mentu wychwytowego. W wyniku wlasciwego wy-
profilowania powierzchni styku zeba kola zeba-
tego i elementu wychwytowego, warto§é sily po-
wodujacej ruchy elementu wychwytowego moze
byé znikomo mala w stcsunku do wielkoSci mo-

“mentu dzialajacego na kolo zepate.

Na rysunku przedstawiono schemat jednego z
mozliwych ukladéw, a mianowicie prosty zespé6t
k6t obiegowych w ukladzie réznicowym z tym, ze
role regulatora obrotéw spelnia przekladnia §li-
makowa, w ktérej kat nachylenia linii Srubcwej
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§limaka jest bliski granicznej warto§ci kata tar-
cia.

"W przedstawionym ukladzie, zmiany wielkosci
przelozenia mogg byé dokonywane w granicach
od1:1dol:oo. -

Wal napedzajgcy I jest polaczony z kolem ko-
ronkowym 1, napedzany wat II — bedacy odbior-
nikiem momentu cbrotowego, z kolem koronko-
wym 2, a kosz 4 satelitow 3 za poSrednictwem
sprzegla jednokierunkowégo (wolnego kola) 5 ze
§limacznicg 6. W ukladzie tym elementem B regu-
latora obrotéw jest Slimacznica 6, a element A
stanowi §limak 7. )

Jezeli do osi 8 §limaka 7 nie zostanie doprowa-
dzony mcment obrotowy, to §limak 7 bedzie po-
zostawal w stanie spoczynku. Przyjety kat po-
chylenia linii §rubowej §limaka, ktory jest bar-
dzo bliski, lecz nieco mniejszy od kata tarcia,
uniemozliwia spowodowanie obrotéw slimaka 7
pod wplywem stale napierajacej §limacznicy 6,
potaczonej (zablokowanej w tym przypadku) przez
sprzeglc jednokierunkowe 5 z koszem satelitéw 4.
W wyniku tego stanu zaréwno S$limacznica 6 jak
i kosz satelitéw 4 jest zmuszony do pozostawania
w stanie spoczynku. W ukladzie tym uzyskuje sie
przelozenie przekladni 1:1, a wiec wat II uzysku-
je obroty réwne obrotom walu I z tym, ze kie-
runki tych obrotéw sg przeciwne. :

Jezeli §limak 7 w wyniku doprowadzenia mo-
mentu cbrotowego do jego osi 8 zostanie wpro-
wadzony w ruch obrotowy, to w 2zalezno$ci od
swoich obrotéw zwalnia napierajgcg $§limacznice
6 i zezwala na jej przesunigcie katowe ale tylko

z taka predkos$cig, na jakg pozwola przesuwajace .

sie¢ zwoje §limaka. Im beda one przesuwaty sie
szybciej, tym wiekszg ilo§é obrctéw bedzie mogt
uzyskaé stale napierajacy kosz satelitow 4 i w
efekcie tym mniej obrotow bedzie wykonywal
wal II. Wartoé¢ momentu obrotowego, powoduja-
ca ruch obrotowy $limaka 7 moze byé znikomc
mala, i jest tym mniejsza, im kat linii §rubowej
§limaka jest blizszy katowi tarcia.

Jezeli predko$é przesuwajacych sie zwojow S§li-
maka Bedzie tak duza, ze zezwoli na uzyskanie
przez kosz satzlitow 4 obrotéw réwnych polowie
obrot6w walu napedzanego I, to wal napedzany
II nie bedzie wykcnywal zZadnych obrotéw t.zn.
bedzie pozostawal w spofzynku a tym samym
przelozenie pomiedzy walami I i II wyrazi sie
warto$cig 1: oco.

Jezeli predko$é przesuwajgcych sie zwojow §li-
maka zostanie jeszcze nieco wigcej powigkszona,
to $§limak 7 pociggnie za soba §limacznice 6 na-
dajac jej obroty wieksze od polcwy obrotéw watu
napedzajacego I, lecz w wyniku wylaczenia sie
sprzegla jednokierunkowego 5 nie spowoduje prze-
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niesienia tych obroté6w na kosz satelitow 4. Za-
stosowane sprzeglo jednokierunkowe 5 w kazdym
przypadku uniemozliwia przeniesienie napedu ze
§limaka 7 na kosz satelitéow 4.

Poza podstawpwymi zespolami w skiad prze-
ktadni moga wchodzi¢ wszelkie inne urzadzenia,
zespoly i elementy jak na przyklad dowolnego
typu przekladmie, sprzegla, serwomotory lub inne
urzadzenia mogace stuzyé do sterowania zespoiu
regulatoréw obrctéw, urzadzenia do calkowitego
lub cze$ciowego automatycznego wzglednie recz-
nego ustalania wielkoSci przelozenia, urzadzenia
do zmiany kierunkéw obrotéw walu pedzonego,
sprzegta jednokierunkowe wraz z urzadzeniami do .
ich blokowania, elementy posrednie przeniesienia
napedu itp.

Zastrzezenia patentowe

20 1. Przekladnia bezstopn‘iowa, wyposazona w uklad
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obiegowy, znamienna tym, 2e jeden z frzech
podstawowych elementéw zespoiu obiegowego
jest polaczony z regulatorem obrotéw, ktére-
go zadaniem jest ograniczanie obrotéw zwia-
zanego z nim elementu zespolu obiegowego w
spos6b kontrolowany za pomocy sterowdhia,
przy czym funkcje regulatora obrotéw speinia
kazde urzadzenie, zwlaszcza mechaniczne lub
hydrauliczne wzglednie inne, posiadajgce dwa
podstawowe elementy skladowe A i B z tym,
ze miedzy ruchami cbu tych podstawowych
elementé6w skladowych regulatora obrotéw wy-
stepuje wspdlizalezno§é polegajgca na tym, ze
element A ogramicza droga sterowania obroty .
wzglednie ruchy elementu B, polaczonego z
odpowiednim elementem zespolu obiegowegc, W
uzaleznieniu od obrotéw wzglednie ruchéw
wiasnych, natomiast moment przylozony do ele-
mentu A sluzy wylgcznie do ograniczania za
pomoca sterowania wymuszanych przez uklad
planetarny obrotéw elementu B, w wyniku cze-
go warto$é tego momentu w stosunku do war-
toSci momentu przekazywanego z walu napg-
dzajacego przekiadni na wal napedzany, jest
znikomo mata.

2. Przekladnia bezstopniowa wedlug zastrz. 1,
znamienna tym, ze uklad obiegowy prosty lub
kombincwany — zespolony jest polaczony z
jednym lub kilkoma regulatorami - obrotéw.

3. Przekladnia bezstopniowa wedlug zastrz. 1 i 2,
znamienna tym, ze w celu spowodowania kon-
trolowanych, sterujacych obrotéw wzglednie
ruché6w elementu skladowego A regulatora ob-
rcté6w, element ten jest polaczony ze Zrédiem
-napedowym, wydzielonym lub zwigzanym :z
przekladnig bezstopniowa.
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