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В сучасних економічних умовах в зв’язку з впровадженням і розповсюдженням ринкових відносин питання підвищення якості продукції стає першочерговим. Рівень якості продукції є визначальним у конкурентній боротьбі, він обумовлює вартість та часто відтісняє цей економічний показник на другий план. Прискорення темпів розвитку і скорочення термінів проектування продукції сучасної промисловості об’єктивно обумовлює широке застосування результатів наукових досліджень у виробничу практику.

Для сучасної техніки вихід з ладу по критерію міцності, як правило, відбувається в результаті грубих порушень правил експлуатації. У теперішній час головною проблемою прикладної науки і техніки є забезпечення високої зносостійкості елементів рухомих спряжень. Актуальність цих питань підтверджується високим рівнем (до 90%) відмов, які обумовлені зношуванням деталей вузлів тертя.

Одним із пріоритетних напрямків розвитку трибології є впровадження експериментальних досліджень, що мають на меті як встановлення фундаментальних закономірностей, так й визначення фрикційно-зносових характеристик матеріалів і деталей, що виготовлені з них.

Загальноприйнятим перспективним напрямком розвитку методології експериментальних випробувань є впровадження різного роду систем автоматичної реєстрації параметрів процесів (САРПП). Необхідність застосування САРПП для трибологічних досліджень обумовлена перш за все двома чинниками - найбільш коректними є випробування, що проводяться без зупинки процесу та їх довготривалість.

Серед основних параметрів, які реєструються при випробуваннях на тертя та зношування найчастіше вимірюються: величина зносу; момент або сила тертя; температура; частота обертання рухомого елементу; час випробувань. Серед зазначених величин останні чотири автоматично вимірюються штатним обладнанням більшості сучасних машин тертя. Вимірювання величини зносу є більш складною задачею. Більшість методів визначення величини зносу вимагають не лише зупинки обладнання, але й розбирання спряження.

Авторами розроблено комплекс автоматичного вимірювання і реєстрації величини зносу (КАВіРВЗ), який дозволяє автоматично реєструвати величину зносу та її зміну. Апаратна частина комплексу вимірює переміщення у спряженні, які обумовлені зношуванням. Застосування ПЕВМ дозволяє автоматично фіксувати результати вимірювань, а програмне забезпечення – отримувати відповідні результати і необхідні залежності. Розроблений комплекс є універсальним, пересувним й автономним. Він може використовуватися, як із різноманітним лабораторним обладнанням, та й для натурних об’єктів. Використання КАВіРВЗ дозволяє на декілька порядків збільшити обсяг експериментальних даних, які можливо отримати під час досліджень.

Універсальність принципів, що закладені в основу комплексу, дозволяє використовувати його як для трибологічних досліджень, так й для будь-яких інших, що мають на меті вимірювання переміщень.

Структурна схема комплексу автоматичного вимірювання і реєстрації величини зносу (КАВіРВЗ) системи автоматичної реєстрації параметрів процесу (САРПП) для трибологічних досліджень наведена на рис.1.
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Рис. 1 – Структурна схема комплексу автоматичного вимірювання і реєстрації величини зносу (КАВіРВЗ)

системи автоматичної реєстрації параметрів процесу (САРПП)

В роботі поряд із загальними принципами розглянуто апаратну частину комплексу, що включає, перш за все, систему позиціонування та фіксації (СПіФ) та датчик переміщень.

Система позиціонування і фіксації створена за двома кінематичними схемами, що дозволяє реалізувати циліндричну (рис. 2) та гібридну (циліндрично-сферичну) (рис. 3) робочі зони.
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Рис.  3 – Циліндрична робоча зона

[image: image3.png]



Рис. 4 – Гібридна робоча зона
Основними параметрами циліндричної робочої зони є (рис. 2):

· загальна висота робочої зони hрз,

· радіус робочої зони Rрз,

· кут панорамування (п.

Розміри робочої зони визначаються технічними характеристиками СПіФ, а саме (рис. 2):

· висотою підйому висувного важеля hп,

· довжиною висувного важеля lв,

· величиною переміщення висувного важеля lп.

Основними параметрами гібридної робочої зони є (рис. 3):

· загальна висота робочої зони hрз,

· радіус робочої зони Rрз,

· кут панорамування (п,

· висота верхньої півсфери hвп.

Розміри робочої зони визначаються технічними характеристиками СПіФ, а саме (рис. 3):

· висотою підйому висувного важеля hп,

· довжиною висувного важеля lв,

· величиною переміщення висувного важеля lп.

Система позиціонування і фіксації датчика переміщень розроблена у трьох виконаннях: настільному, настільному розширеному, напільному.

Варіанти виконання розрізняються видом та розмірами робочої зони. Вони мають такі технічні характеристики і параметри:

настільний варіант:

· циліндрична робоча зона,

· загальна висота робочої зони - 400 мм,

· радіус робочої зони - 400 мм,

· кут панорамування - 3600,

· висота підйому висувного важеля – 250 мм,

· довжина висувного важеля – 400 мм,

· величина переміщення висувного важеля – 100 мм;

настільний розширений варіант:

· гібридна робоча зона,

· загальна висота робочої зони - 1500 мм,

· радіус робочої зони - 1300 мм,

· кут панорамування - 3600,

· висота верхньої півсфери – 1300 мм,

· висота підйому висувного важеля – 250 мм,

· довжина висувного важеля – 1300 мм,

· величина переміщення висувного важеля – 1100 мм;

напільний варіант:

· гібридна робоча зона,

· загальна висота робочої зони - 2500 мм,

· радіус робочої зони - 1300 мм,

· кут панорамування - 3600,

· висота верхньої півсфери – 1300 мм,

· висота підйому висувного важеля – 550 мм,

· довжина висувного важеля – 1300 мм,

· величина переміщення висувного важеля – 1100 мм.

Система позиціонування і фіксації з гібридною робочою зоною є більш універсальною. Можливість її застосування обумовлена використанням спеціальної системи кріплення датчика переміщень із додатковими ступенями вільності, а також за рахунок модернізації вузла кріплення висувного важеля, що також має додаткову ступінь волі.

Принципова схема датчика переміщень наведена на рис. 4.
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Рис. 4 – Принципова схема датчика переміщень

Запропонований авторами датчик переміщень складається зі штоку, що фіксує переміщення об’єкту; ролику виявлення руху та цифрового датчика, що сприймає рух. В датчику використовується інтерфейс, який задовольняє вимогам стандарту Electronic Industries Association RS-232C, має субмініатюрний роз’єм типу "D" з 9 або 25 штирками у вигляді вилки або розетки, що дозволяє під’єднувати його безпосередньо до послідовних портів будь-якого персонального комп’ютера.

Розглянуто загальні принципи побудови комплексу автоматичного вимірювання і реєстрації величини зносу (КАВіРВЗ) системи автоматичної реєстрації параметрів процесів (САРПП) для трибологічних досліджень. Описана апаратну частину комплексу, що включає, перш за все, систему позиціонування та фіксації та датчик переміщень. Система позиціонування і фіксації датчика переміщень розроблена у трьох виконаннях з різною формою та розмірами робочої зони.

_1062497100

_1062497295

_1054571125.unknown

_1061970440.unknown

