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Przedmiotem wynalazku jest sposdb szlifowania
$limakéw ewolwentowych narzedziami tarczowymi
0 powierzchni dzialania w postaci hiperboloidy jed-
nopowlokowej (zarys narzedzia prostoliniowy w
przekroju réwnolegltym do jego osi).

Znany sposéb szlifowania §limakéw ewolwento-
wych polega na stosowaniu narzedzia o zarysie
krzywoliniowym (w kazdym przekroju zarys na-
rzedzia jest krzywoliniowy). Wadami tego sposo-
bu sa trudno$ci obliczenia i gléwnie wykonania
krzywoliniowego dokladnego zarysu narzedzia.

Inny znany sposob szlifowania §limakow ewol-
wentowych polega na zastgpieniu krzywoliniowego
zarysu narzedzia lukiem kola. Sposéb ten jest ma-
1o doktladny.

Inny znany sposéb szlifowania §limakéw ewol-
wentowych polega na stosowaniu narzedzia tar-
czowego plaskiego. Sposdb ten jest malo wydajny,
gdyz nie mozna szlifowaé dwoch bokéw zarysu §li-
maka jednocze$nie.

Jeszcze inny sposdb obrébki powierzchni §rubo-
wej ewolwentowej polega na ustawleniu narzedzia
stozkowego réwnolegle do osi obrabianego $lima-
ka. Sposéb ten ze wzgledow na duze wysokoSci
krzywych przejSciowych nie jest stosowany.

Zadanie wytyczone w celu usuniecia tych niedo-
godnoSci zostalo rozwigzane wedilug wynalazku w
ten sposéb, ze do szlifowania $§limakéw ewolwen-
towych uzywa sie narzedzia tarczowego o po-
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wierzchni dziatania w- postaci hiperboloidy jedno-
‘powlokowej. Prostoliniowy zarys tarczy w prze-
kroju réwnolegltym do jej osi uzyskuje sie latwo
przez przesunigcie diamentu do obciggania poza
o$§ narzedzia.

W ten sposéb krzywoliniowy zarys osiowy na-
rzedzia zastepuje sie lukiem hiperboli, co daje do-
kladniejsze wyniki niz nadanie narzedziu zarysu
kolowego. Slimak obrabiany sposobem wedlug wy-
nalazku ma zarys glowy zeba bardziej wypukly niz
zarys ewolwentowy, co jest korzystne przy wspoéi-
pracy $limaka ze $limacznica.

W sposobie obrébki wedlug wynalazku narzedzie
ustawia sie symetrycznie we wrebie §limaka, co
umozliwia obrébke jednocze$nie obydwdch bokow
zarysu S$limaka. O§ narzedzia jest pochylona pod
katem bliskim katowi nachylenia linii Srubowej
na $rednicy podzialowej $limaka. Sposéb wediug
wynalazku zostanie objas$niony na podstawie ry-
sunku, na ktéorym fig. 1 przedstawia ustawienie
robocze narzedzia i §limaka w czasie obroébki, fig.
2 przedstawia widok w kierunku osi narzedzia z
fig. 1, a fig. 3 przekrdj prostoliniowy narzedzia
plaszczy'zna A—A roéwnolegla do osi narzedzia.

Narzedzie tarczowe ustawione. jest pod katem
zblizonym do kata linii Srubowej $limaka f (fig.
1). Poniewaz zarys prostoliniowy dany jest w prze-
kroju odsunietym od osi narzedzia o wielko§¢ e
(fig. 2 i 3), osiowy zarys narzedzia AO i BO (fig. 1)
bedzie krzywoliniowy. Parametr e hiperboli (prze-
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sunfecie diamentu do obciggania) oblicza sie we-
diug wzorow:

4 =Ro—V(Roy—uep —e M
Csing + Dcosy + E = O (0]
C=x;,tgas(ptgp + a) + etgB (x; — utg2 as)
D =etgas(ptgf + a) + x; tgB(utg2as — x;)  (3)

E=x (p—1gp
h
Xy =Ro—u Ro =Y} R2n1—62p=£a=Rol +r 4

[a 4 x; cos ¢ — esin ¢] sinv 4 [(x; sin ¢ + ecos ¢) cos f —

—utgassinf] cosv =r; )
XCosv = a + X; cos ¢ —esin ¢ 6)
Z = (X, sin ¢ 4 ecos ¢) sin § 4 utgascosf + pv )

Wzory przedstawiajg parametryczne rdéwnania
zarysu S§limaka w przekroju plaszczyzng odlegla
od osi Slimaka o wielko§¢é promienia zasadniczego
r,. Parametrami réwnan sa: u i v.

Pozostale oznaczenia we wzorach:

Roy — promien narzedzia ,,ostrego” (fig. 1) to
jest bez Sciecia wierzcholka,

Ry — odleglo§é punktu przeciecia lewego i
prawego boku zarysu narzedzia od rzu-
tu osi narzedzia w przekroju A—A
(fig. 3) (dla e = o, Ry = Rqy),

a — odlegloéé osi narzedzia od osi §limaka,

e — odlegto§¢ przekroju narzedzia, w kté-
rym zarys jest prostoliniowy, od osi
narzedzia (fig. 2),

h — skok §limaka,

p — skok §limaka zredukowany,

) — promienn §limaka o zarysie ,ostrym”

(fig. 1) odpowiadajacy promieniowi na-
rzedzia Ry,
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Tz — promienn walca zasadniczego §limaka.
ewolwentowego,
P — parametr powierzchni narzedzia,
as —- kat zarysu narzedzia w przekroju A—
— A (fig. 3),
B — kat ustawienia narzedzia wzgledem §li--

maka (fig. 1),
C, D, E — wspoélczynniki we wzorze (2).

Majac dane Ry, a, 1o, h i  przyjmuje si¢ kilka
warto$ci parametru u, tak, aby Rg—ue, bylo réw-
ne zewnegtrznemu promienjowi narzedzia, Roy—uep.
promieniowi podzialowemu itp. Zakladajgc
wstepne wartosci e i ag (obliczenie np. metoda ko-
lejnych przyblizer)) oblicza sie x,, Ry ze wzoru 4
i nastepnie u ze wzoru 1, parametr @ ze wzoréw
213 (kat ¢ zawarty jest w II lub III kwadrancie)
oraz kat v ze wzoru 5 (kat v jest katem ostrym).
Nastepnie oblicza sie wspdlrzedne zarysu $lima-~
ka x i z ze wzoréw 6 i 7 odpowiadajgce przyjetym
wartoSciom parametru ue.

Parametry e i ag tak majg by¢ dobrane, aby
wspélrzedne zarysu $limaka lezaly w przyblizeniu
(z zadang dokladno$cig) na linii- prostej. Kat na-
chylenia tej prostej ma byé¢ réwny katowi linii
§rubowej na walcu zdbadniczym obrabianego $li-
maka. Slimak szlifowany narzedziem o parame-
trach obliczonych wedlug powyzszych wzoréw be-
dzie w przybliZzeniu $limakiem ewolwentowym.

Zastrzezenie patentowe

Sposéb szlifowania §limakéw ewolwentowych na-

‘rzedziami tarczowymi, znamienny tym, ze stosuje

sie narzedzie tarczowe o zarysie prostoliniowym w
plaszczyznie réwnoleglej do osi narzedzia, odleglej
od tej osi o odstep (e) obliczony ze wzoréw dla
narzedzia tarczowego o powierzchni dzialania w
postaci hiperboloidy jednopowlokowej, przy czym
o§ narzedzia ustawia sie zgodnie z katem nachy-
lenia linii Srubowej §limaka.
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