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Przedmiotem wynalazku jest sposéb i obra-
biarka do k6@ walcowych o zebach prostych
i skos$nych. Omawiana obrabiarka pracuje na
zasadzie nowej metody obwiedniowej. Metoda ta
4@ charakteryzuje sie skréceniem czasu ruchéw
jalowych narzedzia. Korzystnym réwniez wyni-
kiem nowej metody obwiedniowej jest uzyska-
nie barylkowatego ksztaltu zebdéw.

W systemie diutownicy Maaga narzedzie —
zebatka wykonuje ruch posuwisto-zwrotny.
Krawedz skrawajgca narzedzia w wyniku tego
ruchu zakre§la przestrzenng zebatke po ktoérej
odtacza sie¢ obrabiane kolo zebate. Wynikiem
ruchu odtaczania jest powstanie zarysu zebow,
a wynikiem ruchu posuwisto-zwrotnego jest
obrébka kola zebatego na calej szerokosci wien-
ca zebatego.

*) Wlasciciel patentu os$wiadczyl, ze twoérca
wynalazku jest mgr inz Lech Raczynski.

W systemie frezarki obwiedniowej Pfautera
narzedzie-§limak posiada ruch obrotowy dooko-
ta wlasnej osi i ruch postepowy, réwnolegly do
osi kola obrabianego, na szeroko§ci wiefica ze-
batego.

Narzedzie — §limak tworza zebatki rozmiesz-
czone na walcu wzdluz linii §rubowej. Wyni-
kiem zwigzanych ze sobg obrotéw $limaka —
narzedzia i nacinanego kola jest obrébka zarysu
zebéw, a wynikiem przesuwu réwnoleglego do
osi obrabianego kota jest wykonanie catej szero-
kosci wienca zebatego.

W nowej metodzie narzedzie zebatka porusza
sie po drodze prostoliniowej tylko na szeroko$ci
wienica zebatego. Ruch ten =zostaje wykonany
w oparciu o prostow6d. Schemat prostowodu
przedstawia fig. 1. W punkcie B znajduje sie
zebatka. Punkt A jest ruchomym $rodkiem obro-
tu ramienia AB:w jest predko$cia katowa ra-
mienia AB. Odcinek b, jest prostoliniowym od-
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cinkiem drogi zebatki (szerokoscig obrabianego
kota). Jezeh punkt A porusza sie po prostej a
w mys§l réwhania: .

ay = AB cos wt

to punkt B porusza si¢ po prostej b. Schemat
rozwigzania konstrukcyjnego prostowodu z fig. 1
przedstawia f ig. 2. Zebatki sg umieszczone
w punktach: B;, B,, B; itd. wzdtuz linii $§rubo-
wej podobnie jak w narzedziu — §limaku two-
rzgc glowice — $limak. Krzywka K w czasie
obracania sig¢ gtowicy — $limaka zapewnia ruch
prostoliniowy zebatek (punkté6w B) na szeroko-
sci by,

Wspélpraca obrabianego kola z glowicg — §li-
makiem jest podobna do wspéipracy narzedzia—
§limaka z obrabianym kolem w frezarce obwie-
dniowej (Pfautera). Wynikiem opisanej kinetyki
ruchu zebatki jest zmiana kata nachylenia pta-
szczyzny natarcia do plaszczyzny prostopadlej
do osi obrabianego kola (kat wt) jak na fig. 2.

Wskutek tej zmiany kat przyporu na brzegu
wienca zebatego jest wigkszy niz w $rodku, co
w efekcie daje barylkowaty ksztalt zebow.
Srednica glowicy — $limaka w omawianxm sy-
stemie jest w granicach 300 — 400 mm. W celu
ekonomicznego wykorzystania obrabiarki nalezy
dobra¢ $rednice glowicy — §limaka i ilos¢ zeba-
tek do szerokos$ci i modulu obrabianego kola.

Fig. 3 przedstawia schemat kinematyczny
omawianej obrabiarki. Na schemacie tym ruch
obrotowy przenosi sie z silnika E na narzedzie
glowice — §limak przez przekladnie pasows Pp,
sprzeglo Sp watek I, kola doboru predkosci skra-
wania @, b. ¢, d, watek II, kota 1, 2, watek III
kola 3, 4. Ruch posuwisto-zwrotny (opisany réw-
naniem podanym wyzej) osi glowicy — Slimaka
W, wraz z widelcem W zapewniajacy prostoli-
niowa drogg krawedzi skrawajgcej na szeroko-
Sci nacinanego kola powstaje na skutek oparcia
zderzaka Z; o krzywke K;. Ruch ten odbywa sie
wzdluz prowadnic P,. Krzywka K znajduje sie
na walku IV i otrzymuje ruch obrotowy z wal-
ka II przez kota 5, 6. Kolo obrabiane m osadzo-
ne na wrzecionie W, otrzymuje ruch obrotowy
z walka II przez kola zmianowe d, e, f, g potrze-
bne dla doboru przelozenia zaleznego od ilo$ci
zebéw kola obrabianego, watek V $limak Sl i §li-
macznice Slcz. Ruch postepowy wzdluz promie-
nia, okre$lajgcy gleboko§¢ skrawania, otrzymuje

obrabiane kol¢ m wraz z wrzecionem Wy, na

skutek obrotu krzywki K, napedzanej z §limacz-
nicy Slcz kotami 7, 8.

Sruba pociggowa VII umozliwia przesuw
wrzeciona W, w zalezno$ci od §rednicy kola na-

cin‘gego, natomiast $ruba pociagowa VI, za po-
$rednictwem ko6t zebatych 10, 9 umozliwia zmia-
ny kata narzedzia N dla nacinania zebéw sko$-
nych. o

Narzedzie glowica — §limak przedstawione na
fig. 4 sklada sie z szeregu nozy krazkowych 11
o ksztalcie zebatek ustawionych wzdluz linii
$rubowej, z szeregu Kklinéw zaciskajgcych 12
Ssrub dociskajgcych te Kkliny 13, z tarcz 14
i tulei I15.

Zastrzezenia patentowe

1. Spos6b nacinania ko6t zebatych walcowych
o zebach prostych i skosnych metoda obwied-
niowg, znamienny tym, Ze 0§ glowicy nozo-
wej z nozami krazkowymi o krawedziach
tngcych w ksztatcie zebatki wykonuje ruchy
posuwisto-zwrotne po linii prostej w mysl
réwnania a,; = AB cos wt, w ktérym AB ozna-
cza odleglo$¢é krawedzi tngcych od osi glowi-
cy, natomiast o predko§¢ katowa glowicy,
przy czym w wyniku takiego ruchu osi glo-
wicy krawedZ tngca noza krazkowego poru-
sza sie po linii prostej na odcinku o dlugosci
réwnej szerokosci kola zebatego nacina-
nego.

2. Obrabiarka do stosowania sposobu wedlug
zastrz. 1, znamienna tym, Ze zaopatrzona jest
w glowice nozowa osadzong na watku nape-
dzanego silnikiem elektrycznym za posredni-
ctwem przekladni k6t stozkowych i walco-
wych, sprzegla ciernego i przekladni pasowej,
w krzywke (K;) sterujgcg ruchem posuwisto-
zwrotnym watka glowicy, a napedzang prze-
kladnig stozkowa, w krzywke (K;) napedzang
przekladnig S§limakowg i powodujgcg po-
przeczny posuw kola obrabianego, w $rube
pociggowa (VI) umozliwiajacg, za pomocg
przekladni k6! walcowych ustawienie osi gto-
wicy pod dowolnym katem dla nacinania ze-
béw skosnych oraz w §rubg pociggowg (VII)
powodujgca przesuw poprzeczny wrzeciona
(W,) w zaleznosci od $rednicy kola nacina-
nego. '

3. Obrabiarka wedlug zastrz. 2, znamienna tym,
Zze glowica nozowa zaopatrzona jest w noze
krazkowe, ktoérych krawedzie tnace tworza
zgbatke, przy czym zeby nozy krgzkowych
ustawione sg wedlug odpowiedniej linii §ru-
bowej.

Politechnika Krakowska (Katedra

Obrabiarek)

Zastepca: mgr inz. Eugeniusz Mirecki
rzecznik patentowy
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