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Abstract
The aim of the paper and the PhD dissertation (Zsuzsanna Balajti Ovari: Productional examination of kinematic
driving pairs) to show a new model which is suitable for neglecting the errors of the other.

Osszefoglalis '
A cikk, illetve késziil6 PhD dolgozat célja (Ovariné Balajti Zsuzsanna: Kinematikai hajtoparok
gyartdsgeometridjanak fejlesztése) ez esetben az eddig megjelent matematikai modellek [6] problémainak
kikiiszobolésére alkalmas 1j modell kifejlesztését mutatja be.
1. Altalinos matematikai modell a hengeres, kiipos csavarfeliiletek és csigakerék
lefejtomarok, illetve tanyérkerék lefejtémarok vizsgalatara

A hengeres csavarfeliiletek ¢és szerszamaik, valamint kuapos csavarfelilletek ¢és szerszamaik
kapcsolodasanak vizsgalatara egy Osszevont altalanos kinematikai modellt (1. abra) fejlesztiink ki,
amely alkalmas az emlitettek egy matematikai modellben valo kezelésére. Ezen modell felfogés egy uj
CNC gép létezését feltételezi (szabadalom), amellyel valtozo tengelytavolsag esetén a geometriailag
helyes gyartas lehetséges.
Az altalanos modell tartalmazza az a technologiai tengelytavolsag valtozasa melletti megmunkalast,
amelyhez 0j NC gép tervezése sziikségeltetik. Jelenlegi menetkoszoriigépeken (pl. KM-250 Csepel)
5°%o0s asztal elfordulas van biztositva. Ezen érték a kupos csigak gyartasdhoz nem kielégitd.
A modell alkalmassa tehet6 a globoid csigak befejez6 megmunkalasara is.
Korabbi matematikai modelleknél felmeriil6 problémak:

a) A gépasztal korlatozott szogelfordulasa (3, max 5°).

b) Az gépasztal keresztirany vezérlésének hianya.

¢) A kupos csavarfeliilet menetének emelkedési problémai a csucs, illetve kdzéppont eltolasos

megoldassal 8, > 5° esetén.
d) Az a), b) c) egyiittes kikiiszobolése az 1j menetkdszorgéppel és az azt leird uj altalanos

matematikai modellel.

A cikk keésziilt az MTA-ME Gépgyartastechnologia Kutatocsoport keretén beliil.
Paper was made in the frame of research work of Production Engineering research group of HAS.
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1. abra Koordindta-rendszerek kapcsolata térbeli hajtasok csavarfeliiletek és szerszamaik
gydrtaselméletének dltalanos vizsgalatandl

Az alkalmazott koordinata-rendszerek és jelolések: p, az axialis, p, radidlis irany( csavarparaméter, ¢
pedig a szerszam kiemelés tavolsaga (pl. konvolut vagy evolvens csiga esetén).

Ahol:

a.c a szerszam koordindta - rendszere kezddpontjanak (0,) koordinatai a K,

koordinata-rendszerben

) a csavarfeliilet elfordulasanak szoge, (szogelfordulasi, burkolasi, ill. mozgas
paraméter)

@ a szerszam elfordulasanak szoge (mar6 v. koszoriikorong)

2 2= @2/ attétel

4 a szerszamnak a - csavarfeliilet osztohengeri menetemelkedési szogével valo -
bedontése

a a szerszamnak a csavarfeliilet profiljara valé dontésének a szoge, a jellegzetes

metszetben (pl: evolvens csavarfeliillet koszoriilése sik homlokfeliileti
koszoriikoronggal)

p a menetemelkedés paramétere
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A koordinata-rendszerek az alabbiak szerint értelmezhetok:

Ko(xo,y0,20) allé koordinata-rendszer, a megmunkald szerszamgép koordinata-rendszere

Ki(xnyizi) a linearis mozgast végz6 gépasztalhoz kotott koordinata-rendszer

Kir(xXipyipzir) csavarmozgast végzd koordinata-rendszer, a csavarfelilet koordinata-
rendszere, ebben hatarozzuk meg a csavarfeliilet 7 és 3 paraméteres egyenletét.

K>(x5,v2,25) allé  koordinata-rendszer, a szerszam koordinata-rendszere, melynek =z
tengelye egybeesik a korong z,r tengelyével.

Kor(XorY25228) a szerszamhoz kotott forgo koordinata-rendszer, melynek zyr tengelye y szoget zar
be a csigatest z;r tengelyével

Ky (o, V. 21) segéd koordinata-rendszer

K¢(&,M ,C_, ) generalogorbe koordinata-rendszere

Vizsgalataink soran - az egységes targyalas kedvéért gy fogjuk fel a kinematikai leképezést, hogy a
csavarmozgast végzo feliillet a csavarfeliilet, a szerszamfeliilet pedig csak forgé mozgast végez
(illetve esztergalasnal allva marad). A mozgasviszonyokat a jobb emelkedésii csavarfeliiletekre, azok
jobboldali menetprofiljara értelmezziik, természetesen értelemszeriien érvényesek az eredmények a bal
emelkedésti csavarfeliiletekre és a baloldali menetprofilokra is (a menetemelkedés €s a generalogorbe
eléjeleinek figyelembevételével).

A gyartdsgeometria altaldnos targyalasdhoz [3,4] mindenekeldtt a hengeres csavarfeliiletek

szarmaztatasanak egységes meghatarozasa sziikséges, amelyet a kovetkezOk szerint értelmeziink.
Adott az T ¢ generalogorbe a Ky(&,M, C_, ) koordinata-rendszerben. Ez a generalogorbe lehet

szerszamél (pl.: esztergalasnal) vagy érintkezési gorbe (pl.: koszoriilésnél). A generalogorbe
egyenletének felirdsanal az 1] paramétert valasszuk - célszerliségi okokbdl - fliggetlen valtozonak.

Igy a vezérgdrbe paraméteres vektor fliggvénye:
t=C(i+mj+l(mk D)

Az ry generalogorbét hordozo Kg(i N> C ) koordinata - rendszerrel a C tengely mentén p paraméterii

csavarmozgast kozolve a generalogorbe egy csavarfeliiletet surol a K;r (x;r Vir z;r) koordinata -

rendszerben, amely e mozgés kozlése elott egybeesik a K, koordinata - rendszerrel (1. abra).
2. A modell alkalmazhatésaga

A modell a gyakorlatban el6fordulo allandd emelkedésti kupos- és hengeres csavarfeliiletek forgéstest

alaku szerszammal val6 kapcsolodaséanak [1, 2, 5] vizsgalatara alkalmas.
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Segitségével modunkban all meghatarozni az érintkezési vonalat mind megadott 7. (1. munkadarab)

feliiletb6] kiindulva (direkt feladat), mind megadott 7,,. (2. szerszam) feliilet ismeretében (inverz

feladat). A meghatarozott érintkezési vonalat pedig vezérgdrbeként felhasznalva hatarozhatjuk meg az
altala leirt 2. szerszamfeliiletet, valamint az 1. munkadarab feliiletet.

Az 1. munkadarab feliilet hengeres vagy kiipos csavarvonal hordozoju tetszbleges generaldo gorbéjii
(menetszelvényil) feliilet lehet.

A 2. szerszamfeliilet céljara elsésorban forgasfeliiletet elonyos megadni, de elképzelheté mas, pl.
@r=allando értékkel megadott hatarozott élgeometriaju egyélii szerszam is [1]. A gyakrabban
alkalmazott munkadarab- és szerszamfeliilet tipusokat rendszerezett tablazatban adjuk meg [6], jelezve
az egyes esetekben 0 értéket felvevo kinematikai paramétereket is.

Természetesen a kezelhetd variaciok sokasdgit e cikk keretében nem 4ll modunkban teljes
terjedelemben ismertetni, de az elézdek alapjan elvégezhetd és a készild disszertacio tartalmazni

fogja.

3. Osszefoglalé

Megallapithatd, hogy a modell mind a hengeres, kiipos, de a globoid hajtasok vizsgalatara egyarant
alkalmas. Alkalmazhatosagi teriilete a kapcsolodaselmélet [1, 2], gyartdsgeometria és szerszamozas
kérdései. A késziilo disszertacio részletesen tartalmazni fogja a felvetett témateriileteket és analitikus

megoldasokat is.
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