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Суммарная деформация в зоне контакта круга и заготовки приводит к изме-
нению фактической глубины шлифования.

Разработана математическая модель процесса шлифования при измене-
нии  глубины резания - 1h . Она позволяет при вводе исходных данных, таких
как параметры круга ( R - радиус круга, B - высота круга, n - количество вы-
ступов и впадин), режимы шлифования ( крV - скорость вращения круга, дV -
скорость вращения заготовки, S - подача), а также заданных длин выступов

2l и впадин 1l прерывистого круга, определить время контакта - 2t и его от-
сутствия - 1t . Такой расчет помогает проанализировать конструктивные осо-
бенности круга и  выбрать рациональные режимы резания.

Разработана  математическая модель процесса шлифования в пакете
VisSim применительно к двухмассовой системе станка. С ее помощью можно
вычислить радиальную составляющую yP силы шлифования, решить диффе-
ренциальные уравнения и численно определить колебания заготовки 1x , кру-
га 2x и отклонение глубины шлифования 3x от заданного значения.

Предложенная методика позволяет выполнить анализ возникающих при
шлифовании колебаний, оценить величину амплитуды для конкретных усло-
вий обработки и выбрать параметры круга. В дальнейшем выполняется ана-
лиз устойчивости системы с помощью амплитудно-частотной и амплитудно-
фазовой характеристик и критерия Найквиста.
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Сучасні засоби електропневматики дозволяють значно збільшити об-
ласть традиційного використання пневматики для автоматизації технологіч-
них процесів. Особливу гнучкість та ефективність керування при цьому ви-
користовують проблемно-ориентированих спеціальних мікроконтролерів.
При цьому за допомоги достатньо простих технічних засобів електропневмо-
автоматики забезпечує можливість вирішення великих спектрів технологіч-
них завдань, серед яких наступні операції переміщення-подача,завантаження,
розвантаження, фіксація, вирівнювання, виштовхування, поворот, транспор-
тування, маніпулювання, підйом, укладка; операція зміни форми - знаття фа-
сок або заусениць, свердлування, склеювання, пресування, різка, гібка, витя-
жка; вихідні операції - контроль якості, безпека, складування, упаковка.
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Рис. 1. Розрахункова схема типового двостороннього пневмоприводу

Авторами проводиться розробка принципових електро-пневматичних
схем для автоматизації вказаних операцій, а також збирання і відладка і ви-
пробовування їх на працездатність на елементній базі Festo.
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Нині у підйомно-транспортних механізмах використовуються переважно
три види асинхронних електроприводiв:

- нерегульовані на основі звичайних асинхронних двигунів з коротко-
замкненим ротором;

- дво- або багатошвидкicнi на основі багатообмоткових асинхронних
двигунів з короткозамкненим ротором;

- регульовані на основі асинхронних двигунів з фазним ротором.
Останнім часом існує тенденція використовувати в таких механізмах ча-

стотно-регульовані асинхронні електроприводи. В результаті обстеження
крана і вимірювання ряду параметрів з допомогою аналізатора електроспо-
живання виявлено, що електрообладнання крана має наступні недоліки:

1. Електроприводи механізмів крана виконані на базі асинхронних дви-
гунів з фазним ротором і опорами, ввімкненими в коло ротора. Перемикання
ступенів опорів у роторі — застарілий спосіб керування, який забезпечує за-
довільних регулювальних характеристик і плавності керування крановими
механізмами, що призводить до інтенсивного зносу механічного обладнання;
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