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1 Wprowadzenie

W ramach ¢wiczenia, na podstawie wiadomosci z wyktadu nalezy wygenerowac¢ wrab
asymetrycznego uzebienia obrabianego narzedziem zgbatkowym. W tym celu zostang
utworzone trzy m-pliki: dane.m, definicja_narzedzia.m i wrab.m.

1.1 Plik ,,dane.m”

W tym pliku wprowadza si¢ podstawowe dane uzgbienia obrabianego. Mozna to zrealizowac
jak przedstawiono na rysunku 1.

%% Dane kola obrabianego
®x=0.5;

z=19;

mn=3;
Beta=0*pi/180;
b=30;

mt=mn/cos (Beta) :
m=Tt ;

d=mt*=z;

r=d/2:

ha=mn;
hf=1.25*mn;
h=ha+hf:;
da=d+2*ha+2*x*m;
ra=da/2;
df=d-2*hf+2*x%m;
rf=df/2;
Jo=0.04%mn;
rt=r+x*m:

Rys. 1 Definicja parametrow kota zgbatego

W nastepnej kolejnosci definiowane sg parametry strony biernej (rys. 2) i strony czynnej zeba
(rys. 3)

%% -—— Strona bierna
alfanc=20%pi/180;
alfatc=atan(tan(alfanc)/cos (Beta)):
invalfatc=tan(alfatc)-alfatc;
ganmmatc=invalfatc;

dbc=d*cos (alfatc) ;

rho=dbc/2;
sc=(pi*mt-jo)/2+2*x*mn*tan (alfatc);
ec=(pi*mt+jo)/2-2*x*mn*tan (alfatc);
fisc=sc/x:

alfaatc=acos(dbc/da) ;

gammaatc=tan (alfaatc)-alfaatc;
tetakc=sqgrtira”2/rbc™2-1);

Rys. 2 Definicja parametrow strony biernej zgba



% —-—— Strona czynna
alfand=30*pi/180;%30%pi/180;
alfatd=atan (tan(alfand) /cos (Beta));
invalfatd=tan|(alfatd)-alfatd;
gammatd=invalfatd;

dbd=d*cos (alfatd):

rbd=dbd/2;
zd=(pi*mt-jo)/2+2*x*mn*tan(alfatcd) ;

ed=(pi*mt+jo)//2-2*x*mn*tan (alfatd);
fiad==d/zr;

alfaatd=acos (dbd/da) :

gammaatd=tan (alfaatd)-alfaatd;
tetakd=sgrt (ra"2/xbd"2-1);

Rys. 3 Definicja parametrow strony czynnej zgba

W dalszej kolejnosci obliczane sa parametry zarysu odniesienia (poczatkowe i koncowe
punkty odcinkéw narzedzia oraz promienie zaokraglenia narozy) i zapis danych w postaci
pliku dane.mat (Rys. 4).

%% Zarys odniesienia

roNe=0.5;
roNd=0.5;

xAl=-pi*m/4-joS4-ha*tan(alfatc);
yval=ha;

ya2=—hf+rolc-rolc*sin(alfatc);
xAZ=-pi*m/4-jo/4+abs (vhZ) *tan(alfatc):

XA3=xh24rolNc*cos (alfatc):
yA3=-hf;

yAaS=-hf+roNd-roNd*=sin {alfatcd);
xA5=pi*m/4+jof4-abs (yAS) *tan(alfatd)

xhd=xh5-rolNd*cos (alfatd) ;
yhd=-hf;

vRE=ha;
xhE=xh5+ (abs (yvA5) +ha) *tan (alfatd) ;

%% Zapls danych
save dane.mat
Rys. 4 Definicja parametrow zarysu odniesienia i zapis danych

1.2 Plik ,,definicja_narzedzia.m”

W tym pliku zostanie wygenerowany i wyeksportowany zarys narzedzia zebatkowego.
W pierwszej kolejnosci tadowane sa dane geometryczne zdefiniowane i zapisane uprzednio
w pliku dane.mat. Nast¢pnie definiowane sa w sposob parametryczny wspotrzedne punktow
poszczegolnych odcinkdow zarysu narzedzia (Rys. 5).



clec
clear
close all

load dane.mat

*% 1 odcinek narzedzia
tlp=0;

tlk=(abs (yhl)+aks (yAZ) ) //cos (alfatc)
tl=tlp:0.01:tlk;
x1l=xBl+tl*gin(alfatc):
yl=yhl-tl*cos(alfatc);

*% 2 odcinek narzedzia
tZ2p=pit+alfatc:

t2k=3/2*pi;
t2=c2Zp:0.01:t2k;
xZ2=roNc*cos (t2) +xh2+roNc*cos (alfatc) ;
y2=roNc®*sin (t2) +yA3+rolc;
*% 3 odcinek narzedzia
t3p=0;

C3k=xR4-xR3;
t3=c3p:0.01:t3k;

XI=xDL3+t3;
y3=yA3.*ones (1, length({t3)):
*% 4 odcinek narzedzia
td4p=3/2%pi;
t4k=3/2*pi+pif2-alfatd:
td4=td4p:0.01:tdk;
x4=rold*cos (t4) +xA4;
vé=roNd*sin (t4) +vhd+roNd;
*% 5 odcinek narzedzia
tS5p=0;

tSk=(abs (yL5)+abs (vLé) ) /cos (alfatd) :
t5=0:0.01:t5k;
X5=xB5+t5*sin(alfatd);
y5=yAS+tS*cos (alfatd) ;

*% zarys calego narzedzia

ZAR N X=[xl1 x2 x3 x%¢ x5];
ZAR N Y=[yl v2 w3 v¢ ¥5]:

'"ZAR N X.mat','

'"ZAR N Y.mat','

Rys. 5 Definicja zarysu narzedzia

Narzedzie sktada si¢ z pigciu fragmentow:
1 — prosta (strona bierna),

2 — zaokraglone naroze (strona bierna),

3 — wierzcholek narzedzia zebatki,

4 — zaokraglone naroze (strona czynna),

5 — prosta (strona czynna)

Narzedzie powinno wyglada¢ w sposob zblizony do tego przedstawionego na rys. 6.
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Rys. 6 Zdefiniowany zarys narzedzia zebatkowego

1.3 Plik ,,wrab.mat”

W tym pliku zgodnie z informacjami z wyktadu zostanie wygenerowany wrab. Catos¢
sprowadza si¢ do kodu przedstawionego na rysunku 7.

clec
clear
close all

load dane.mat
load 2
load ZAE

X=ZAR N _X:
Y=ZAR N ¥;

dx=(X (length(X))}-X (1)) .,/2000;
XNN=X (1) :dx:X (length (X)) :
vilN=interpl (X, ¥, xNN) ;

AdxWNN=diff (xNHN) ;
AyNHN=diff (yNHN) ;
xNN=xNH(1l:end-1);
yHN=yNN (1l:end-1);

fi=(xNH+vNN. *dyNN./dxNH) /rt;
xll=cos(fi).* (xkMN - fi*rt) + sin(fi).*(rc + vNN);:

vll=cos(fi).*(rt + vHNN)} - sin(fi).* (xNN - fi*rt);
figure

plot(xll,vy1l,'-")

grid on;

axis egqual;

Rys. 7 Generowanie wrebu



Po wczytaniu punktéw zarysu nastgpuje interpolacja. W tym fragmencie kodu mozna
zdecydowaé np. o zwiekszeniu liczby punktow na zarysie oraz 0 rodzaju interpolacji
(domyslnie - liniowa). W przyktadzie przyjeto liczbg punktow 2000. Wygenerowany wrab
przedstawiono na rysunku 8.
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Rys. 8 Wygenerowany wrab
2 Zadanie

W ramach ¢wiczenia, nalezy samodzielnie napisa¢ program, ktdry bedzie generowat wrab
kota zg¢batego. Ponadto na podstawie wygenerowanego W programie MATLAB wrebu nalezy
zamodelowac¢ kolo zgbate w systemie Autodesk Inventor. W tym celu w MATLABIE nalezy
uzy¢ funkcji ,,xIswrite”, ktéra pozwala na wyeksportowanie wspotrzednych punktow do pliku
Xls (Microsoft Excel). Przyktadowe zastosowanie przedstawiono na rysunku 9.

WRAB=[x11',v11'];
delete wrak.xlsx
filename = 'wrak.xlsx';
x1swrite (filename, WRAB)

Rys. 9 Eksport punktow wrebu do pliku xls

W dalszej kolejnosci nalezy zaimportowac zarys do programu Inventor. W tym celu w
,,.SzKicu” nalezy wybrac opcje ,,punkty” oraz wskazac plik ze wspotrzednymi (Rys. 10).
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Rys. 10 Import wrebu w programie Autodesk Inventor

Aby program przeprowadzil krzywa przez importowane punkty nalezy wybra¢ opcje ,,Utworz
splajn”. Tak zaimportowany wragb mozna wykorzysta¢ w procesiec modelowania np.:

- utworzy¢ powierzchni¢ wrebu,
- utworzy¢ otoczke kota zgbatego,
- wykorzysta¢ powierzchni¢ wrebu do ,,przyciecia” otoczki.

Mozna oczywiscie wykorzysta¢ inny sposéb modelowania. Zamodelowane koto powinno
wygladaé w sposob zblizony do tego pokazanego na rysunku 11.

Rys. 11 Model CAD kota z asymetrycznym zarysem zgbow: a) widok od czota, b) widok
izometryczny




