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10. TIGUULEKANNE

Antud néaidislahendus on lihendatud. Peale siintoodud arvutusi tuleb kontrollida
teo jaikust ning viia labi Glekande kontroll kuumenemisele.
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le 10.2. Ti ktori sk .
Sele 10.1. Tigullekanne. Sele 10 igureduktori skeem

Teo materjal —teras 15Cr3, karastatud HRC 46...50 (R.y = 750 MPa, R, = 1500 MPa)

Tiguratta materjal:
hammasvo0o — tinapronks G-SnBz12 (R, = 290 MPa,
lubatav kontaktpinge [o]n = 220 MPa,
lubatav paindepinge [o]r = 70 MPa)
rumm — teras E295 (Ren = 295 MPa, R, = 490 MPa)

Ulekandearv u = 59, péérdemoment tigurattal T, = 400 Nm.

Projektarvutus

Teo keermekaikude arv z; =1
(SOltub Ulekandearvust: 8<u<l1l4=17;=4;14<u<30=>72=2; u>30= 77 =1 [1]).
Tiguratta hammaste arv
Z,=12,-Uu, =1-59=59
Teo labimddduteguri vahim lubatud vaartus
OUmin = 0,212, =0,212-59 ~12,5

Valime q =12,5 (reast q = 8; 10; 12,5; 14; 16; 20).
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Telgede vahe

2 2
a =22 1], -2 | gy, o[ 3% g 3890 | 15,400 ~132.9 mm,
q Z, 12,5 29
7[0-]H e 220
q 12,5
kus koormusetegur K = 1,2 tigurattas
(K =1, kui libisemiskiirus v; <3 m/s; |
K=1,1...13kui vi >3 m/s). . tigu
©
Ulekande moodul [D E
m 23, _ 2-1329 ~ 3,72 mm. Sele 10.3. Telgedevahe tiguiilekannes.

T Z,+q 59+125
Valime m =4 mm (reast: m = 2; 2,5; 3,15; 4; 5; 6,3; 8; 10; 12,5; 16; 20).
Siis tegelik telgede vahe

_ m(q+2z5) _ 4(12,5+59) 143 mm
2 2 '

)

Ratta ja korpuse minimaalne vahekaugus

a=,a, +3=+143+3~15 mm.

Teo ja tiguratta geomeetrilised mddtmed

Teo jaotuslabimaot

dy =gm=125-4=50 mm,
peasilindri labimd ot

dag =d1+2m=50+2-4=58 mm,
jalgadesilindri 1abimd 6t

df1=d; —-24m=50-2,4-4=40,4 mm,

keermestatud osa pikkus
b, > (11+0,06z, )m = (11+0,06-59)-4 ~ 58,2 mm.
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Lihvitud vdi freesitud teo puhul keermestatud osa pikkust tuleb suurendada
25 mm kui m <10 mm, 35-40 mm kui m =10 ... 16 mm ja 50 mm kui m > 16 mm.

Valime b; = 85 mm
kui z; = 4, siis by >(12,5+ 0,09z, )m

keerme tostenurk

any=2t- Y 008 = y~a57°
q 125 |
al
ds
<>
ds
<

AN

Sele 10.4. Tigulllekanne geomeetria.
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Tiguratta jaotuslabimoot

do =zpm=59-4=236 mm,
peaderingjoone labimdot

dap =dp +2m=236+2-4 =244 mm,
jalgaderingjoone 1&bimd ot

dip=dy—2,4m=236-24-4=2264 mm,
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suurim ldbimdot
6m_ _oaa 84 o5 mm,
1+2 1+2

dam2 <dgp +
valime dav2 = 250 mm,

hammasvoo laius

b2 30,75da1, kui z1=1... 3ja b2 S0,67da1, kui 71 =4,
b, <0,75dy = 0,75-58 = 435 mm

valime b, =42 mm.

Teo ringkiirus

v = di@ _ 0,05-152 ~38 m/s
2 2
libisemiskiirus
V1 38

Y ~ 3,8 m/s.

- cosy - cos4,57

Selle libisemiskiiruse puhul h6drdenurk ¢ ~18° (Lisa 1, Tabel 1)

Ulekande kasutegur, silmas pidades energia kaod tilekande maarimiseks

0967 ___ggg_@N4ST 449
tan(y + o) tan(4,57 +1,8)

Valime Ulekande tapsuseklass 7. Siis dinaamikategur K4 = 1,1 (Lisa 1, Tabel 2).

Koormuse ebalhtlast jagunemist arvestatav tegur
3 3
Zo 59
Kg=1+|-%| 1-x)=1+| —| (1-0,6)=1,02
p =1 2] a-n)-1[ 5] 0-00)

kus @ =~ 155 (Lisa 1, Tabel 3), x = 0,6 (rahulik t6dreziim), staatilise koormamise
puhul x = 1.

Siis koormusetegur K=KgKg=11-102~112
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Kontrollime kontaktpinge

400- 1,12[59 +

3
1
2,5 ]
. ~190MPa< [o ],y =220 MPa
143

Hammaste ekvivalentarv

p=—2 9 59

cos®y  cos® 4,57

siis hamba kujutegur Yg ~ 2,16 (Lisa 1, Tabel 4).

Paindepinge

_L2T,KYp  1,2-400-10%-1,2-216

~314 MPa <[o]- =70 MPa
2,b,m? 59.42.42 o)

OF

Joud uUlekandes

Sele 10.5. J6ud tigutilekandes.

Teo telgjoud ja ratta ringjéud

Fa=Fp=222290 54N,
d, 0,236
Teo ringjoud ja ratta telgjoud
Fo = Fyp =212 212 240 04 kN

d, duz, 005-59-0,69
Teo jaratta radiaaljoud
Fri=Fr=Fotana=34-tan20° ~1,2 kN,

kus a =20°- hambumisnurk.
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Lisal

Tabel 1. Tinglik h6drdenurk ¢
(hammasvo6 materjal — tinapronks, teo materjal — teras)

libisemisekiirus | hddrdenurk libisemisekiirus | hddrdenurk
vi, m/s o, grad vi, m/s o, grad

0,1 4°34’ - 5°09’ 2,5 1°43’ - 2°17’
0,25 3°34’ - 4°17’ 3,0 1°36’ - 2°00’
0,5 3°09’ - 3°43’ 4,0 1°19’ - 1°43
1,0 2°35’ - 3°09’ 7,0 1°02’ - 1°29’
1,5 2°17' - 2°52’ 10,0 0°55’ - 1°22’
2,0 2°00’ - 2°35’

1. Vaiksemat hd6rdenurgad valida lihvitud vdi poleeritud teo puhul
2. Teiste pronkside vBi messingi kasutamise puhul suurendada tabelarvud

30 -50 %

Tabel 2. Dinaamika tegur Ky

tapsuseklass libisemise kiirus v;, m/s
vi<1l5 [15<v<30]|30<y<75|75<y<12
6 - - 1 1,1
7 1 1 1,1 1,2
8 1,15 1,25 14 -
9 1,25 - - -

Jéuulekannetes valitakse tadpsuseklassi 5 — 9 tapsuse vahenemise jarjekorras
Kinnistes lldotstarbelistes lilekannetes kasutatakse 7 ja 8 tapsuseklass

Tabel 3. Teo deformatsioonitegur @

kaikude labim&ddutegur g
arv z; 7,5 8 9 10 12 14 16
1 63 72 89 108 147 179 194
2 50 57 71 86 117 149 163
3 46 51 61 76 103 131 144
4 42 47 58 70 94 120 131
Tabel 4. Hamba kujutegur Yg
Zy 28 30 35 | 40 45 50 65 80 | 100 | 150
Ye 243|241 |2,32]2,27 222|219 |2,12| 2,09 | 2,08 | 2,04




