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A FORGACSOLASI FOLYAMAT MODELLEZESE ES FELUGYELETE

Bevezetés

Bar az ember nélkiili gyar terve lekeriilt az aktualis célkitlizé-
sek koziil, a forgacsolasi folyamat feliigyeleti céli vizsgalata
tovabbra is nemzetkozileg a leginkabb kutatott teriiletek kozé
tartozik. A forgacsoldsi technologidk teriiletén megindult gyors
fejlodés eredményeképp a korabbindl nagyobb teljesitményii
gépek, az 0ij szerszamanyagok, a merev szerkezetek a tradicio-
nalis forgacsolasi tapasztalatok feliilvizsgalatat kovetelik. A
hosszl id6 alatt folhalmozodott tapasztalatok mellett az ujabb
koriilmények elméleti és kisérleti megismerése az egyik elsdd-
leges cél. Masrészt az 0j technologiak gyors bevezetésének
igénye a gyartas kozbeni tapasztalatszerzés és adaptiv javitas
modszerét koveti. Nagyon fontos szempont az is, hogy a kor-
szerll, nagy sebességii megmunkalasok esetén a nagy értéki
berendezések és gyartdeszkozok védelme olyan gyors beavat-
kozast kovetel, ami meghaladja az emberi beavatkozas reak-
cididejét. A forgacsolasi folyamat modell alapi elméleti és
kisérleti megismerése és feliigyelete tovabbra is a tanszék ku-
tatasanak homlokterében van.

Dinamikus forgacsolasi modell

A forgacsolasi modellezés teriiletén két jol elkiilonild irany
figyelheté meg. Az egyik a folyamat absztrakcidja, egyszertisi-
tése segitségével analitikus modszereket alkalmazva vizsgalja
a valos folyamatot, €s kisérleti alapon igyekszik alatdmasztani,
hogy az egyszerisitett modell eredményei megfelelnek a valo-
sagos megmunkalasi koriilményeknek [1]. Egy masik iranyzat
a valosagos folyamat minél tobb jellemzojét igyekszik a mo-
dellbe integralni, az igy kapott bonyolult egyenletek analitikus
megoldasa mar nem jarhat6 ut, ezért a numerikus modszerek-
kel torténé megoldas illetve folyamat szimulacio Gtjan végzi el
a megmunkalasi folyamat elemzését, és veti Ossze a valos
megmunkalas soran kapott jellemzokkel. A tanszéken kidolgo-
zott dinamikus modell Dr. Horvath Matyas javaslatara ez
utdbbi iranyt koveti, a klasszikus Lagrange féle masodfaju
dinamikus mozgasegyenleteket felirva a gerjesztoé er6ben veszi
figyelembe a kiilonb6z6 hatasokat [2].

. = 1 "
Fy=ky,-h™ b

>

h =sin x-sin glr)-

.[]'-r [_I.'J[I.} .1.'|{.." "ﬂ |{,-'}J_.l{..f} (."J_I_.l{n' T'] f
|

i

b= a—zlt)+resing,, (1) -z, (1) +hy

A modell futtatasi eredményeit a valdsagos kisérletek szama-
nak csokkentésére, feliigyeleti stratégiak kialakitasara és ellen-
Orzésére hasznalhatjuk [3].

Kisérleti vizsgalatokon alapulé feliigyelet

Altalanosan elterjedt megoldas, hogy a kisérleti mérések
eredményének feldolgozasa, elemzése soran levont kovetkez-
tetések, stratégiak alapjan alakitjuk ki a feliigyeleti stratégian-
kat. Az ilyen esetekben alapvetd vizsgalati kérdések:
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1. abra Szimulaci6 program

A kovetkez6 példaban a homlokmaras modelljének forgacsolo
erd szamitasat szemléltetjiik, a felirasban figyelembevett hata-
sok:

— Az él aktualis szoghelyzete,

— A korabbi él hatasa,

—  Szerszam deformaciok,

—  Szerszam geometria hibai,

—  Szerszamél kopasa.
A megvaldsitott numerikus megoldéas sémajat az 1. dbra szem-
1élteti.
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Milyen jellemzdket, milyen érzékeldkkel mérjiink.
Hogyan helyezziik el az érzékeldket.

Milyen adatfeldolgozasi modszert alkalmazzunk.

A kapott eredményeknek mik az érvényességi hatarai.
Tanszékiink a kisérleti vizsgalatokhoz sziikséges alapveto esz-
kozokkel jol ellatott. A leggyakrabban alkalmazott érzékeld
tipusok ¢és korszeri jelfeldolgozd eszk6zok rendelkezésiinkre
allnak. Néhany kiragadott példaval illusztraljak eszkozeinket a
kovetkezo abrak.
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2. 4dbra KISTLER TYP928/B harom
komponensii erdméré asztal
KISTLER TYP9863/A toltéserdsitd

5. abra Mobil adatgy(ijt6 taska, Notebook szamitogép,
National Instruments 5102 PCMCIA Miiszerkartya
National Instruments BNC csatlakoz6 egység
LabVIEW Express 7.0 virtualis miiszer szoftver

A kisérletek soran felhalmozott adatok feldolgozasara a
klasszikus atlagoldo (RMS) illetve spektralis szamitasi mod-
szereken feliil mesterséges intelligencia modszereket is al-
kalmazzunk. A beallitasi paraméterek, és a mért eré Fourier
spektrumanak frekvencia tartomanyai szerint klaszterekbe
valogatjuk az adatokat, és egy genetikus algoritmus segitsé-
gével megvaldsitott valogatds eredményeként keressiik a
beallitasok, szerszamhibak és mérési eredmények kozotti
kapcsolatot, amit fuzzy szabalyokként fogalmazunk meg a
feliigyelet szamara [4]. A 6. abra a klaszterez6 modult szem-
lélteti a LabVIEW kornyezetben megvalositva.
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6. abra Klasztetrezd modul

Masik ujszeri jelfeldolgozasi javaslatunk a beszédfeldolgo-
zéasban mar sikeresen alkalmazott linearis predikcié kombi-
nalasa a teljes éltartam soran felvett adatokbol adott szaka-
szonként kiszamitott spektrumokkal. Els6 1épésben a szaka-
szonkénti spektrumokbodl egy 3 dimenzids spektrum képet
allitunk 6ssze (7. abra), majd az egyes szakaszokat jellemzd

3. abra Montronix USB-SPECTRA
Pulse 3 komponensii rezgés és el-
mozdulas érzékel6, MONTRONIX
IPM PULSE feliigyeleti szoftver

4. abra National Instruments adat-
gyljté kartya, PCI-6013E (16 AI 200
kS/s, 8 DIO, 2 TIO) LabVIEW Exp-
ress 7.0, Adatfeldolgozo szamitdgép

spektrum értékeket linearis predikcios vektorokka konver-
taljuk (8. abra).
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7. abra 3D spektrum kép

Fregemey[Hi]

8. abra Linearis predikcid vektorok létrehozasa

Kisérleteink azt mutatjak, hogy az igy létrehozott linearis
predikcios vektorok elemei az egymast kovetd szakaszok-
ban nagy azonossagot mutatnak éles szerszam esetén, kopott
szerszamndl viszont az elemek nagy szoérasa figyelhet6 meg.
Ezzel az eljarassal az Osszehasonlitdsra megorzott adatok
csak a linearis predikci6 vektorok elemei, ami jelentds adat-
csokkentést jelent, igy memoria és feldolgozasi id6 megta-
karitast is [5].
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