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EJEKTPOMEXAHIYHA CUCTEMA ABTOMATHU30BAHOI'O YIIPABJIIHHSA
TOKAPHOI'O BEPCTATY
Meabanuenko B.A.
HaykoBuii kepiBHUK — 3aB. kKad. «EjekTpoMexaHiuHi cucTeMH 3 KOMII’ IOTEPHUM

yIpaBJIiHHAM», 10K. TeXH. HayKk Boxiues B.A.

Jns cuctem crabimizamii MIBUAKOCTI pi3aHHS BEPCTaTiB TOKApHOI IpyNu 3MiHa pajiyca
00poOKkK (aKTUYHO € TapaMeTPUYHOIO 30YypIOIOYOI0 JI€I0, MiJl BIUIMBOM SIKOT 3MIHIOETHCS
Koe(illieHT mepefadi TEXHOJIOTIUHOTo mpoiecy o0poOku. [[ns kommeHcalii BIUIMBY Ili€l Aii Ha
IIBUJIKICTh Pi3aHHS Y CHUCTEMIi YIPAaBIIHHS JOUIJIBHO 3aCTOCYBaTH MapaMETPUYHHUN 3BOPOTHHIMA
3B’S130K 3a paniycoM (miamerpom) oOpoOku. Tomy y komi crabimizaiii MIBHUAKOCTI pi3aHHS
pPO3pOOJICHOT CHUCTEMH BHKOPHCTAaHO TMApaMETPHYHHIA PETYJISATOp y CKJIali TEpIIoro OJIOKY
IUIEHHS, MAacIITaOHOro IIJACHIIOBAaYa 1 HENHIHHOT JaHKK 3 HACHYEHHAM I OOMEXEHHS
BUXIJTHOTO CUTHAIY peryisiTopa. BuXigHuii CUTHaN peryyisitopa HaIXOAUTh Ha EICKTPOIPHUBO/T
TOJIOBHOTO PyXy, SIKHH 4epe3 MeXaHIuHy nepeaady oOepTae IiaHmaiOy KapycelnbHOTO BepcraTa.
brok 3 koedimienTom nepenadi 271 1 670K MHOXKEHHS BPaXOBYIOTh 3aJI€KHICTh IMIBUAKOCTI Pi3aHHS
BiJl paziiycy oOpoOKu.

Pagiyc oOpoOKHM KOHTpPOJIIOETHCS JATUYUKOM, SIKUH € JaTYMKOM IEPEMIlCHHS NPUBOJA
MoTepevHoi noAayi incrpyMenTa. [louaTtky oOpoOKku BiAMOBigaE MaKCUMaIbHE 3HAYCHHS pajiyca,
sIKe 3MEHIIIYEThCS B TpoIlieci 00poOKH, 110 BPaXOBaHO y CHCTEMI 3a JIOMOMOTOI0 IHTErpaTopa, Ha
BX1J1 IKOTO HAJXOAUTh CUTHAJ, MPOTMOPIIIHIIA IIBUAKOCTI MMOAAYI .

Komno ympasiinHs cuctemu, sike 3a0e3redye cTallIi3aiiio MOTYKHOCTI pi3aHHS IUIIXOM
YOpaBIIHHSA IBUIKICTIO TMOAadi, MICTUTh MAacCIITaOHWK TMiACWIIOBaY, OJIOK MHOKCHHS,
€JICKTPOIPUBO/] MMOJavl 3 MEPEIaTOYHNUM MEXaHI3MOM, JAaTYMK IMOTY>KHOCTI 1 perymsatop. biok
JIJICHHS 1 HeJIiHIMHA JJaHKa BPaxOBYIOTh 3aJI€KHOCTI MOTY>KHOCTI pi3aHHS BiJl MapaMeTPiB PEKUMY

00poOKwH.
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ЕЛЕКТРОМЕХАНІЧНА СИСТЕМА АВТОМАТИЗОВАНОГО УПРАВЛІННЯ ТОКАРНОГО ВЕРСТАТУ

Мельниченко В.А.


Науковий керівник – зав. каф. «Електромеханічні системи з комп’ютерним управлінням», док. техн. наук Водічев В.А.

Для  систем стабілізації швидкості різання верстатів токарної групи зміна радіуса  обробки фактично є  параметричною збурюючою дією, під впливом якої змінюється коефіцієнт передачі технологічного процесу обробки. Для компенсації впливу цієї дії на швидкість різання у системі управління доцільно застосувати параметричний зворотний зв’язок за радіусом (діаметром) обробки. Тому у колі стабілізації швидкості різання розробленої системи  використано параметричний регулятор у складі першого блоку ділення, масштабного підсилювача і нелінійної ланки з насиченням для обмеження вихідного сигналу регулятора. Вихідний сигнал регулятора надходить на електропривод головного руху, який через механічну передачу обертає планшайбу карусельного верстата. Блок з коефіцієнтом передачі 2π і блок множення враховують залежність швидкості різання від радіусу обробки.


Радіус обробки контролюється датчиком, який є датчиком переміщення привода поперечної подачі інструмента. Початку обробки відповідає максимальне значення радіуса, яке зменшується в процесі обробки, що враховано у системі за допомогою інтегратора, на вхід якого надходить сигнал, пропорційний швидкості подачі .

Коло управління системи, яке забезпечує стабілізацію потужності різання шляхом управління швидкістю подачі, містить масштабний підсилювач, блок множення, електропривод подачі з передаточним механізмом, датчик потужності і регулятор. Блок ділення і нелінійна ланка враховують залежності потужності різання від параметрів режиму обробки.
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