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KINEMATYKA ROLKOWYCH PRZEKLADNI TOCZNYCH

Streszczenie: W artykule zaprezentowano rozklady predkosci i wynikajace z nich zaleznosci dla
roznych rozwigzan konstrukcyjnych rolkowych przekiadni tocznych. Przedstawiono metode
wyznaczania przesuwu osiowego dla mozliwych skojarzen gwintow wspotpracujgcych elementéw
w roznych rozwigzaniach konstrukcyjnych przekfadni.

Stowa kluczowe: rolkowe przektadnie toczne, przesuw osiowy, wskaznik kinematyczny

KINEMATICS OF THE ROLLER SCREW

Abstract: The article presents the speed distributions and the results effect for different design
solutions of the roller screw. Additionally article presenting method of determining the axial
displacements on collaboration thread shapes in different design solutions of the roller screw.
Keywords : roller screw, axial displacements, kinematic parameters

1. WPROWADZENIE

Do zamiany ruchu obrotowego na postepowy wykorzystywane sg przekitadnie typu
zebnik — listwa zebata lub przekfadnie srubowe. Przektadnie srubowe mozna podzieli¢ na:
pare sruba — nakretkg (rys.1a) lub przektadnie srubowe toczne (rys.1b,c,d). Przektadnie te
z kolei mozna podzieli¢ ze wzgledu na liczbe i rodzaj elementéw posrednich na:
kulkowe (rys.1b), rolkowe (rys.1c), oraz przektadnie tozyskowe (rys.1d).

a)

Rys.1. Przykitady przektadni srubowych [3]: a) sruba — nakretka,
b) kulkowa przektadnia toczna, c) rolkowa przekfadnia toczna, d) przektadnia tozyskowa

Niniejszym artykut dotyczy analizy kinematyki rolkowych przektadni tocznych.
W zaleznos$ci od charakteru wspoétpracy rolki, przektadnie te mozna podzieli¢ na:
a). przektadnie rolkowe o wspolpracy zewnetrznej; w tym typie przektadni rolka
wspoOtpracuje jedynie ze Srubg (rys.2a),
b). wspotpracy wewnetrznej, tutaj rolka wspotpracuje tylko z nakretka (rys.2b),
C). wspoltpracy zewnetrznej i wewnetrznej, jest to najbardziej ogolne rozwigzanie, w tym
rozwigzaniu rolka wspoétpracuje jednoczesnie ze srubg i z nakretkg (rys.2c).



Artykut Autorski z X1l Forum Inzynierskie ProCAx, Sosnowiec 1 — 3 pazdziernika 2013r.

c)

a) > b
) ) nakretka

Rys.2. Rodzaje rolkowych przektadni tocznych [5]: a) rolka wspotpracuje tylko ze $ruba,
b) rolka wspotpracuje tylko z nakretka, c) rolka wspoétpracuje z oboma elementami rownoczesnie

2. ZALEZNOSCI KINEMATYCZNE

Rolkowg przektadnie toczng mozna rozpatrywa¢ podobnie do przektadni
planetarnej. Rozktady predkosci i zaleznosci z nich wynikajace zalezg od rozwigzania
konstrukcyjnego. Kolorem zielonym przedstawiono predkosci dla rozwigzania gdy
elementem napedzajgcym jest Sruba (nieruchoma nakretka), natomiast kolorem
czerwonym w przypadku napedu pochodzgcego od nakretki (nieruchoma sruba).

Rys.3. Rozkiad predkosci, kolor zielony — naped od $ruby, kolor czerwony — naped od nakretki:
a) rolka umieszczona w korpusie nakretki (wspotpraca tylko ze srubg); b) rolka umieszczona
w jarzmie na watku (wspoOtpraca tylko z nakretka); c) wspotpraca rolki ze srubg i nakretkg
jednoczesnie.
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Dla rozpatrywanych przypadkéw przedstawionych na rys.3 okreslono zwigzki
miedzy predkosciami kgtowymi i liniowymi [2], [4], ktore opisano zaleznosciami:

a). W przypadku gdy rolki sg umieszczone w korpusie nakretki (rys.3a):

dla napedu pochodzacego od sruby:

w =0
dZS
U =0y Gd— =g [k (2)
2R
v =%
S1 2

dla napedu pochodzacego od nakretki:

w'=ay
d, +d

szng28dZR2R :(‘N[qk-*'l)

v e _ % [qdzs +d2R)
R™ 2 2

b). W przypadku gdy rolki umieszczone sg w jarzmie na watku (rys.3b):

dla napedu pochodzacego od sruby:

w':a)s
d,. +d
_ a1 2S 2R _
wR—a)Eldi—wS [k +1)
2R
d +d w,
_ .1 2S 2R _ S
V_ =w' = k+1

dla napedu pochodzgacego od nakretki:

w' =0
(D
3 Vi :M )
D
i = B2
d2R

c) W przypadku rolki wspotpracujg z oboma elementami (rys.3c):

dla napedu pochodzacego od sruby:

a, d a,
T 2SD|<51
2s "U2R
),
—_S
“R75 'k
v %M
S1 2
v 2ly %%
R 2 S1 4
v =y o tas 4o
s2 'R
dyg +dop 4k +1)
gdzie:

dla napedu pochodzgacego od nakretki:

Dd28 +2Ei2R _

2[€d28+d2R)
d._ +20
_ 2S 2R _ +2
—w 322 2R _
i = 4 o 557

ZmZR

_ 4y Doy _ %N [desJ’zmzR)
2 2

1y :aN[QdZSJrZEjZR)
R 2 N 4

K+2

W =

(5)

N

V

ws, 4R, (N, o — predkosci katowe odpowiednio: $ruby, rolki, nakretki, unoszenia rolki;
dss, dor, Doy — $rednice toczne gwintu odpowiednio: sruby, rolki, nakretki;

d — Srednica rozmieszczenia rolek,

(@)

NS+

(6)
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k — parametr okreslony zaleznoscia:

K =_2S @)

3. WSKAZNIK KINEMATYCZNY

Poza zaleznosciami wigzacymi predkosci w ruchu obrotowym do kinematyki nalezy
rowniez wskaznik kinematyczny bedacy waznym parametrem przektadni Srubowej.
Wskaznik kinematyczny przektadni srubowej jest to wartos¢ przesuwu osiowego elementu
biernego przypadajgca na jeden obrét elementu czynnego (napedzajgcego). W analizie
wskaznika kinematycznego rolkowej przektadni tocznej rozpatrzone zostang nastepujgce
przypadki rozwigzan konstrukcyjnych, w ktérych rolka wspotpracuje:

— tylko ze Sruba,

— ze Srubg i nakretkg jednoczes$nie,

— tylko z nakretka.

Przy napedzie pochodzacym od:

— Sruby,

— nakretki.

Analize przeprowadzono dla wszystkich mozliwych kombinacji par gwintéw: Sruba —
rolka (tab.1), oraz rolka — nakretka (tab.2).
Tabela 1. Mozliwe skojarzenia par gwintow pary sruba — rolka
a b C d E f g h [ ] K

Sruba |Ys>0 | vs>0 | yg>0 YVs>0 | Vs=0 | ¥s=0 | ys=0 | ys<O | ys<O | ys<O Ys<0

rolka |Yg=0 | Yg>0 | Yg<O Yr<O0 | Yg=0 | ¥g<O | y;>0 | yg=0 | ygy<O | yg>0 Y;>0

|VS|>|VR| |y5|< |yR| |VS|>|VR| |VS|<|VR|

Tabela 2. Mozliwe skojarzenia par gwintow pary nakretka — rolka
a b C d e f g h i ] k

nakretka| Y>>0 | V>0 | Y\>0 | V>0 | Yy=0 | Yu=0 | Yy=0 | Yy<O | Yy<O | Y\<O | Y,<0O

rolka Ya=0 | Vg<O| Y¥g>0 | Vg>0 | Vg=0 | Yg<O | ¥;>0 | Yg=0 | Vg>0 | Yz<O | yx<O
|VN|>|VR| |VN|<|VR| |VN|>|VR| |yN|<|yR|

gdzie:

vi>0 oznacza prawy gwint na i-tym elemencie (ys>0 — Sruba posiada gwint prawy),
vi=0 na i-tym elemencie sg tylko pierscienie kotowe — nie wystepuje gwint,

vi<0 oznacza lewy gwint na i-tym elemencie.
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3.1. WSKAZNIK KINEMATYCZNY DLA PARY SRUBA — ROLKA,
ROLKA WSPOtPRACUJE TYLKO ZE SRUBA

Dla przypadku wspotpracy rolki tylko ze srubg i napedu pochodzacego od $ruby
analiza zostata przeprowadzona m.in. w [1] nie zawierata on jednak wszystkich mozliwych
skojarzen gwintéw. Ponadto sposOb wyznaczania zostat opisany rowniez w [3] dlatego tez
przedstawione tutaj zostang tylko schematy dla zawartych w tab.1 mozliwych skojarzen
kierunkdéw pochylenia gwintu wspotpracujgcych elementow (Sruby z rolka) obrazujgce
przesuniecie osiowe rolki wzgledem $ruby (rys.4a-k). Srube zaznaczono kolorem
niebieskim, rolke — brgzowym.

e) vize P T
i .
A=A K B
f) " 9) nd,g 7,
| I -
3| A ya K B
WA TR K B = &
; O—
T 1o i A
h)
‘J'Cdzs TEdzs
- J
= f K s 1
< R :
B
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Rys.4. Schematy przesuniecia osiowego rolki w rolkowej przektadni srubowej dla
wspoéipracy tylko ze $rubg dla skojarzen gwintow pokazane w tabeli 1; gdzie: )&, )& — kat wzniosu
linii Srubowe] odpowiednio: sruby, rolki

Dla kazdego z przedstawionych przypadkow przyjmujac za dodatnig warto$¢ przesuwu rolki
przesuw wynikajacy z kierunku wzniosu linii srubowej sruby przesuniecie osiowe 4l rolki wzgledem
sruby odniesione do jednego obrotu sruby opisane jest zaleznoscia;:

Al = it g Eétg\ys\:tg\yR\) ®)

Znak ,+" jest dla zgodnych kierunkow pochylenia linii srubowej gwintu sruby i rolki,
natomiast znak ,—" dla przeciwnych kierunkow. Podstawiajac zaleznos¢ na kat wzniosu
linii Srubowej gwintu otrzymano inng wersje wzoru (8):

A|=P[@ns¢ka) 9)

gdzie:
Ns, Nr — krotnos¢ gwintu odpowiednio sruby i rolki,
P — podziatka gwintu

Korzystajagc z zaleznosci (9) otrzymano wielkoS¢ przesuniecia osiowego rolki
wzgledem sruby przy zadanym kacie obrotu sruby ¢s w postaci:

A|'=2¢5T[P[éns;ka) (10)

3.2. WSKAZNIK KINEMATYCZNY DLA PARY SRUBA — ROLKA,
ROLKA WSPOtPRACUJE Z OBOMA ELEMENTAMI

W przypadku gdy rolka wspotpracuje jednoczesnie z oboma elementami (Srubg
i nakretkg), gdy cztonem czynnym jest $ruba (rys. 3c), a predkosci katowe opisane
zaleznoscig (5) wartos¢ przesuwu rolki wzgledem $ruby na jeden jej obrét wyznacza sie
w nastepujacy sposob. W wyniku obrotu sruby o jeden obrét punkt K bedacy punktem
styku sruby z rolkg pokona droge 1tdys | znajdzie sie na srubie w punkcie B. Wynikiem
czego jest jego przesuniecie w kierunku osiowym o wartosc¢ L’s. W tym samym czasie ten
punkt na rolce w wyniku obrotu rolki wzgledem osi sruby o kat ¢ pokona droge
(¢'/(2-m)-1tdys iznajdzie sie on w punkcie A;. Co skutkuje przesunieciem osiowym
0 wartos¢ Lgri, spowoduje to rowniez przemieszczenie punktu styku na srubie z punktu K
do punktu Bj;. Ponadto punkt styku lezacy na rolce pokona pozostalq droge
[1-¢°/(2-1)]-Tedos | znajdzie sie w punkcie A, co skutkuje dodatkowym przesuniecie
w kierunku osiowym o wartos¢ Lr.. Podobnie jak w poprzednio opisanym przypadku ze
wzgledu na zachowanie ciggtosci styku punkt A powinien sie znalez¢ w punkcie A’, czyli
rolka musi przesung¢ sie w kierunku osiowym o wartos¢ 4. Na rys. 5a przedstawiono
schemat przesuwu osiowego rolki wzgledem sruby dla jednego z mozliwych skojarzen
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gwintow wspotpracujgcych elementow. Punkty A; i B; okre$lajg potozenie kolejnego
punktu styku wyniktego z ruchu obrotowego rolki wzgledem osi $ruby.

Y . S B
2 Tt N~ —
R K
A %ndQS %ndzs

ndog g6

Rys.5a Schemat przesuniecia osiowego rolki wzgledem sruby w rolkowej przektadni tocznej dla
wspotpracy ze srubg i nakretka; sruba i rolka posiadajg gwint prawy

Wobec czego schemat pokazany na rys. 5a mozna przedstaévié w postaci (rys.5b):

Rys.5b. Przeksztatcony schemat przesuniecia osiowego rolki wzgledem Sruby w rolkowej
przektadni tocznej dla wspotpracy ze srubg i nakretkg; sruba i rolka posiadajg gwint prawy

Na podstawie schematu przedstawionego na rys. 5b wynika, ze sruba obracajac sie
wokot wlasnej osi 0 kat ¢s w rzeczywistosci wykona obrot wzgledny wokot wikasnej osi
wzgledem nowego potozenia punktu styku K; o kat ¢'s bedacy roéznicg katow ¢s-¢'.
Na podstawie zaleznosci (5) otrzymano powigzania katow obrotu ¢ z katem obrotu sruby

Ps:

ok
¢ _ZEQk+1)[¢S

) (11)

Korzystajgc z zaleznosci (11) otrzymano inna posta¢ schematu pokazanego na rys. 5b:

K=A,=B,

k+2
2(k+1)

s

Rys.5c. Uproszczony schemat przesuniecia osiowego rolki wzgledem sruby w rolkowej
przektadni tocznej dla wspotpracy ze srubg i nakretkg; sruba i rolka posiadajg gwint prawy
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Analizujgc przypadek przedstawiony na rys.5c. mozna zauwazy¢ podobienstwo do
przypadku z rys.4b. Analogiczne podobienstwo wystepuje miedzy rysunkami
przedstawiajgcymi wielko$¢ przesuwu osiowego dla odpowiednich skojarzen gwintu
pokazanych w tabeli 1. Na podstawie powyzszego stwierdzenia wielkos¢ przesuwu
osiowego A4l dla tego rozwigzania konstrukcyjnego wykorzystujac podobienstwo do wzoru
(8) opisuje zaleznosc:

k+2

RPT PFEII S [étg‘ys‘ﬂg‘yRU (12)

Przeksztalcajgc otrzymano inng wersje wzoru (12):
k+2
Alz—[ﬂv[ﬁn + Kk [ ) 13
2k +1) s*R (13)

Na podstawie wzoru (13) otrzymano wielko$¢ przesuniecia osiowego rolki wzgledem sruby
przy zadanym kacie obrotu sruby ¢s:

A= Ps g K2
207 20{k +1)

DPEénsithR) (14)

Wykonujac modyfikacje wykresu [1] zaleznosci przesuniecia 4l na jeden obrét Sruby
w funkcji parametru 1/k = dzr/d2s przybierze postac jak na rys. 6.

a) b)
Al A Al “
kierunki gwintéw zgodne kierunki gwintéw zgodne
YrR= Yr=0
nsP NgP o~ N\ oo e e Ze
1s=0 vs=0
— —
Ys=Ys=0 d,yr/dyg ¥s=Y==0 d,e/dog
kierunki gwintéw przeciwne kierunki gwintéw przeciwne

Rys.6. Zaleznosc¢ przesuniecia osiowego 4l od stosunku $rednic d.r/d,s, dla przypadku: a) rolka
wspoétpracuje jedynie ze srubg, b) rolka wspétpracuje jednoczesnie z oboma elementami.

Analizujgc funkcje A4l(d.r/d,s) przedstawione na rys. 6 mozna zauwazyc, ze wraz ze
wzrostem $rednicy tocznej gwintu rolki dor (przy statej Srednicy $ruby dps) osiowe
przemieszczenie rolek dgzy do wartosci rownej skokowi gwintu sruby.

W przypadku przeciwnych kierunkéw pochylenia linii srubowych, gdy stosunek
Srednic tocznych rolki dor do $ruby dys jest rowny stosunkowi ich krotnosci gwintow ng/ ng
YR "R

2s s
wzgledem sruby bedzie w przeciwng strone niz przesuw wynikajacy z kierunku wzniosu
linii Srubowej Sruby.

przesuniecie nie wystepuje. Z rys. 6 wida¢ ze dla parametru przesuw rolki
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NAPED OD NAKRETKI:

W przypadku, gdy naped pochodzi od nakretki, wielko$¢ przesuwu osiowego rolki
wzgledem $ruby na jeden jej obrét ma przeciwny zwrot niz w przypadku napedu od sruby.
Wobec czego wartosci przesunie¢ osiowych rolki wzgledem $ruby przy napedzie
pochodzacym od nakretki oblicza sie z zaleznosci:

» dla przypadku gdy rolka wspotpracuje jedynie ze sruba:
Al = -P [@nSme) (15)

* dla przypadku, w ktorym rolka wspoétpracuje jednoczes$nie z oboma elementami
(Srubg i nakretka):
k+2

Al =- kaﬂm:[@n +Kh ) (16)

Wykres przesuwu osiowego A4l takiego przypadku bedzie lustrzanym odbiciem wzgledem
osi poziomej wykresu przedstawionego na rys. 6.

3.3. WSKAZNIK KINEMATYCZNY DLA PARY ROLKA — NAKR ETKA;
ROLKA WSPOLPRACUJE TYLKO Z NAKR ETKA

Podobnie jak dla pary rolka $ruba, ten przypadek réwniez zostat opisany w [3].
Wobec czego tutaj zamieszczam tylko na rys.7a-k schematy przesunie¢ osiowych
elementow dla mozliwych skojarzen kierunkow pochylenia gwintu wspétpracujacych
elementow (nakretki irolki) przedstawionych wtabeli 2, oraz wzory opisujgce ten
wskaznik. Nakretka pokazana jest kolorem zielonym, rolka — brazowym.

b)
TCDZN TEDZN A
¥

wp

A=A
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g) TCDZN TCD2N

) ; s

A TR K B

Rys.7. Schematy przesuniecia osiowego rolki w rolkowej przektadni srubowej dla wspoétpracy tylko
z nakretkg dla skojarzen gwintow pokazane w tabeli 2; gdzie: ), )& — kat wzniosu linii Srubowe;j
odpowiednio: nakretki, rolki

Przyjmujac, ze dodatnia wartos¢ przesuwu osiowego rolki odpowiada przesuwowi
wynikajgcemu z kierunku wzniosu linii srubowej nakretki, przesuniecie osiowe Al rolki
wzgledem nakretki przy jednym obrocie nakretki opisane jest zaleznoscig:

Al = 7TEID2N [étg‘yN‘itg‘yR‘) a7)

Znak ,+” jest dla przeciwnych kierunkéw pochylenia linii Srubowej gwintu rolki i nakretki,
natomiast znak ,—" dla zgodnych kierunkow. Przeksztalcajac zaleznos¢ (17) otrzymano:

D

_ 2N
Al =P [ﬁnN t— mRJ (18)
2R

Na podstawie zaleznosci (18) otrzymano wielko$¢ przesuniecia osiowego rolki wzgledem
nakretki przy zadanym kacie obrotu nakretki ¢y:

_ P
Al _Hm[ﬁnNi(mz)mR) (19)
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3.4. WSKAZNIK KINEMATYCZNY DLA PARY ROLKA — NAKR ETKA;
ROLKA WSPOtPRACUJE Z OBOMA ELEMENTAMI

Dla rozwigzania konstrukcyjnego, w ktorym rolka wspotpracuje jednoczesnie
z oboma elementami (Srubg i nakretkg), gdy czionem czynnym jest nakretka (rys. 3c),
a predkosci katowe opisane zaleznoscig (6) wartos¢ przesuwu rolki wzgledem nakretki na
jeden jej obrét wyznacza sie w nastepujacy sposob. W wyniku obrotu nakretki o jeden
obrét punkt K bedacy punktem styku rolki z nakretkg pokona droge 1tD,y | Znajdzie sie na
nakretce w punkcie B. Skutkuje to jego przesunieciem w kierunku osiowym o warto$¢ L'y.
W tym samym czasie ten punkt na rolce w wyniku obrotu rolki wzgledem osi $ruby o kat ¢
pokona droge (¢'/(2-m))-1tDoy i1znajdzie sie on w punkcie A;. Skutkiem czego jest
przesuniecie w kierunku osiowym o wartos¢ Lg;. Ponadto spowoduje to rowniez
przemieszczenie punktu styku na nakretce z punktu K do punktu B;. Dodatkowo punkt
styku lezacy na rolce pokona pozostatg droge [1-¢°/(2-1)]-T:Dys | znajdzie sie w punkcie A,
wynikiem czego jest dodatkowe przesuniecie w kierunku osiowym o wartos¢ Lgo.
Podobnie jak w poprzednio przedstawianych przypadkach ze wzgledu na zachowanie
ciggtosci styku punkt A powinien sie znalez¢ w punkcie A’, czyli rolka musi przesunagc¢ sie
w kierunku osiowym o wartos¢ 4l (rys.8a).

i DI i B

3L D5, Q(pE Doy

Rys.8a Schemat przesuniecia osiowego rolki wzgledem nakretki w rolkowej przektadni tocznej
dla wspotpracy ze Srubg i nakretka; nakretka i rolka posiadajg gwint prawy

Punkty A; i B; sg potozeniem punktu styku wyniklego z ruchu obrotowego rolki
wzgledem osi nakretki. Wobec czego schemat pokazany na rys. 8a mozna przedstawic
w postaci (rys.8b):

21— 2n—¢’
_(D_72rn 7 Dy, | _(p_gn 1Dy

J Ki=A,=B,

Rys.8b Przeksztalcony schemat przesuniecia osiowego rolki wzgledem nakretki w rolkowe;j
przektadni tocznej dla wspotpracy ze srubg i nakretka; nakretka i rolka posiadajg gwint prawy

11



Artykut Autorski z Xl Forum Inzynierskie ProCAx, Sosnowiec 1 — 3 pazdziernika 2013r.

Nakretka obracajac sie wokot wiasnej osi 0 kat ¢y w rzeczywistosci wykona obrét wokot
wlasnej osi wzgledem nowego potozenia punktu styku K; o kat @'y bedacy rdznicg
katow ¢n-@. Na podstawie zaleznosci (6) otrzymano powigzania katow obrotu ¢ z katem
obrotu nakretki @y:

k+2
20k +1)

K +2
> N

¢'= N

(20)

r =

Korzystajgc z zaleznoéci (23) otrzymano:

_k
2(k+1)

k

D,y ST D,y

J K,=A,=B,

Rys.8c Uproszczony schemat przesuniecia osiowego rolki wzgledem nakretki w rolkowej
przekiadni tocznej dla wspotpracy ze Srubg i nakretka; nakretka i rolka posiadajg gwint prawy

Analizujgc schemat przedstawiony na rys.8c. mozna stwierdzi¢ podobienstwo do
schematu przedstawionego na rys.7d. Analogiczne podobienstwo wystepuje miedzy
schematami przedstawiajgcymi wielkos¢ przesuwu osiowego dla pozostatych skojarzen
gwintdow pokazanych w tabeli 2. Na podstawie powyzszego stwierdzenia wielkos¢
przesuwu osiowego 4l dla tego rozwigzania konstrukcyjnego wykorzystujgc podobienstwo
do wzoru (17) opisuje zaleznos$¢:

k

EPTI PFE Ry o=l D)

Przeksztalcajgc otrzymano inng wersje wzoru (21):
k

Al = kaﬂ[p[én +(k +2) R) 22)

Korzystajgc z wzoru (22) otrzymano wielko$¢ przesuniecia osiowego rolki wzgledem
nakretki przy zadanym kacie obrotu nakretki ¢:

- g K
Al
2 2[@k+1

[Pin +(k +2) R) 23)

Znak ,+” jest dla przeciwnych kierunkédw pochylenia linii Srubowej gwintu nakretki
i rolki, natomiast znak ,—" dla zgodnych kierunkow.
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a) b)
kierunki gwintéw przeciwne ; B Eoip .
kierunki gwintéw przeciwne
asymptota konstrukcyjna
Yr=0
nyP S SSSSIETTEEREE
e
0 =0 ! ),
Ne/Ny \ =0 : 1-de/Dsy dr/Day
IW=Yr=0 '
kierunki gwintéw zgodne

Rys.9. Zaleznos¢ przesuniecia osiowego 4l od stosunku srednic dar/Day, dla przypadku. a) rolka
wspotpracuje jedynie z nakretka, b) rolka wspotpracuje jednoczesnie z oboma elementami.

Zalezno$ci przesuniecia 4l na jeden obrot nakretki w funkcji parametru dor/Don
prezentuje rys.9. Analizujgc funkcje 4i(d,r/D2n) przedstawione na rys.9 mozna stwierdzic,
ze wraz ze wzrostem srednicy tocznej gwintu rolki dor (przy statej srednicy nakretki Do)
osiowe przemieszczenie rolek dazy do wartosci réwnej skokowi gwintu nakretki.
Ze wzgleddw konstrukcyjnych:

d d
2R R
2N 2N
W przypadku zgodnych kierunkéw pochylenia linii Srubowych, gdy stosunek srednic
tocznych rolki dor do nakretki Doy jest réwny stosunkowi ich krotnosci gwintdw ngr / ny
przesuniecie nie wystepuje. W przypadku gdy na rolce nie wystepuje linia Srubowa, a tylko
pierscienie wowczas przesuniecie osiowe rolek wzgledem nakretki rowna sie doktadnie
skokowi gwintu nakretki’.

NAPED OD SRUBY:

W przypadku napedu pochodzacego od sruby wielko$é przesuwu osiowego rolki
wzgledem nakretki ma przeciwng warto$¢ niz w przypadku gdy naped pochodzit
od nakretki, jego warto$¢ wyliczana jest z zaleznosci:

» dla wspoétpracy rolki tylko z nakretka:

D
- _ 2N
Al = PEEN+d DT]R} (25)
2R
» dla wspotpracy rolki z oboma elementami (Srubg i nakretka):
Al = P Eﬁn +(k+2) ) 26
2mk+1 R (26)

YW przypadku gdy s =)k = )« oraz kierunki pochylenia linii Srubowej $ruby i rolki sa przeciwne
arolki i nakretki zgodne to przektadnia przestanie wykonywacC swoje zadanie, a zacznie sie
zachowywac¢ podobnie, jak przekfadnia planetarna.
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UWAGA:

W przypadku ogolnym, gdy rolki wspotpracujg jednoczesnie ze Srubg i nakretka,
przektadnie nalezy zaprojektowac tak, aby rolki podczas pracy nie wykrecaty sie z nakretki
czyli Al = 0, stad na podstawie zaleznosci (21) wynika warunek:

W = (27)

4. WNIOSKI

Na podstawie przeprowadzonej analizy dotyczgcej kinematyki rolkowych przektadni
tocznych mozna wyciggng¢ nastepujgce wnioski:
—  przekfadnia rolkowa pozwala uzyskaé wskaznik kinematyczny w bardzo szerokim
zakresie (roznym od skoku gwintu sruby lub nakretki),
— moze pracowa¢ jako mechanizm sumujgcy badz rdznicowy, zaleznie od
zastosowanych kierunkdéw gwintow wspotpracujgcych elementdw,
—  mniejsze wartosci przesuwu osiowego uzyskuje w przypadku gdy rolka wspotpracuje
jednoczesnie ze srubg i nakretka niz w przypadku wspétpracy tylko z jednym z nich,
— rolka posiada wieksze wartosci predkosci katowych w przypadku napedu
pochodzacego od nakretki niz w przypadku napedu od sruby.
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