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L e teksturowanie. & AT S e 30 SRR :
Ze znanych z hteratury OpISOW rozwxa_zan technolog1cznych oraz’ stosowanych .maszyn i urzqdzen
‘sluzqcych do .obrébki - powierzchni . wynika, . Ze. najbardne_] efektywnyml maszynamlr do : zacierania,
szleowama oraz czyszczenia sa urzqdzema z tarczowym1 elementaml roboczyml lub mnyml strukturam1

: 2

geometrycznyml o ksztalcie tarczy.
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SPOSOB ANALIZY STRUKTURY GEOMETRYCZNEJ ELEMENTU ROBOCZEGO
MASZYNY DO OBROBKI POWIERZCHNI BETONU :

WSTEP G
Coraz wigcej uwagi w pismach’ dla-specjalistow pracujacych w d21edzm1e budowmctwa posw1qca SIQ
doskonalemu technologii wykonywama i utrzymama nawierzchni betonowych .
~'Nawierzchnie tego typu’ poddawane 53 mtensywnemu $cieraniu; ob01q2en10m dynamlcznym i mnym
ﬁzycznym oddzm{ywamom Dla nawierzchni, szczegdlnie w- pomleszczemach zamkmqtych medopuszczalne
jest pylenie powstajace w. wyniku $cierania pow1erzchn1 posadzk1 podczas eksploataCJl Wazna Jest takze
latwosc utrzymama czystosci. . e oo
Jednym z istotnych zagadmen wwgagych'sxq z cechaml taklch pow1erzchn1 _]est otrzymywame 1ch
wysoklej réwnosci i gladkosei, ktdra gwarantuje zw1qkszeme Wytrzymalosm i Jakosm eksploatacyjnej i
Pod pojeciem obrébki nawierzchni betonowych rozumie sig: i 1
_* Zacieranie pow1erzchm betonu .
. szhfowanle ‘ ‘
* czyszezenie,

W wymku wxeloletmch badan procesu zacnerama wysumqtohxpo zq, ze efek‘cywnosc odd21a}ywama

elementu roboczego | ‘maszyny ‘na obrabiang " pow1erzchmq posredmo okreslana “jest-jako dtugos¢ linii na
c1qg}os<:1 ktorej, element roboczy oddzialuje na- kazdy punkt’ obrab1ane_] pow1erzchn1 Dlugosc tej Jinii

“inazywa si¢ zdolnoécia zacierana elementu. roboczego.. W wymku prowadzonych prac badawczych W,
Wydz1ale Budownictwa . Pohtechmkl CZQStOChOWSkle_] dope}mono ‘przytoczons’ hlpotezq i wykazano ze
- - efektywno$¢ obrobki powietzchni przez zacieranie; szlifowanie, polerowanie i ‘czyszezenie zalezna jesttakze
rod - struktury skutecznoéci - - geometrycznej S, ktéra-jest” zaleznosmq formy "~ geometrycznej “elementéw
roboczych oddziatywujacych na obrabiang pow1erzchmq i _dalej, od, predkosci . obrotoweJ - elementu
roboczego , prqdkosm ruchu postqpowego maszyny Vo ktére danwyrazxc s1Q zaleznosc1q :
e ‘——f(w Vp,Df)-' :
gdzie D¢~ forma i pow1erzchn1a elementu roboczego s : o
" ‘Niewafpliwym jest, ze oprécz geometrycznych i kmematycznych parametrow elementow roboczych a
takze cech mieszanki betonowej w ‘przypadku obrébki przez zacieranie,, olcrcslajqcych wielko$é Sg, bedacej
posredmm ‘wskaznikiem' jakosci obrablaneJ powxerzchm bedzie mieé réwniez wplyw_ oddziatywanie ' ci-
$nienia elementu roboczego tarczy na zac1eranq pow1erzchn1q Z przeprowadzonych w tym zakresw badan
[1]. wielko$é ta optymalnie powinna Wynosm w przedziale 0,9...1,0 MPa. e
 Metoda analizy geometrii z opisem algorytmu pozwalajqcego oceni¢, geometrycznq skutecznosc
oddzw}ywama tarczowych elementow roboczych ) :

"W celu v wyznaczema skutecznosm geomettycznej zbudowano model pozwalajqcy okresllc skutecznosc
oddziatywania elementéw roboczych dla ‘dowolnej ilogci wybranych punktéw i dowolnej geometrii, ele:
mentow roboczych przy dowo]me zaldadanej prqdkosm lmlowej i kqtowe] oraz, dowolnym torze ruchu
tarczy.” - :

Badania na modelach systemow rzeczywxstych prowad21 su; w celu e

* wyznaczania charakterystyk pracy systemu N okreslonych warunkach przy okreslonych zasadach pracy,

* zbadania wp}ywu zmian warunkow pracy systemu najego. charakterystykl :

. ulathema zrozumlema funkq onowama systemu i umozl1w1cn1a wskazama tych zasobow ktorych zmiana

pozwoll na skuteczmeJ $24 prace. , :
" Modelowanie cyfrowe ‘ : :

* proces symulac_u 1 samego modelowanla moze dostarczyc mteresumcych mformacy 0. funkqonowamu

systemu e O T T TR,

* inne" sposoby rozw1azama problemu odrzucono lub stw1erdzono ze me gwarantujq 051qgn1q01a

zadowalajacych rezultatow
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Korzyscei wymkaja&e zuzycia modelowania cyfrowego: CONRRRETAY :
» symulacje zachowania systeméw mozna przeprowadzxc dla warunkow rzeczyw1stych lub hxpotetycznych w
drodze odpowiedniego doboru parametrowy systemu,: "% ;
» wigksza dokladno$¢ wynikéw niz w przypadku’ metod analltycznych S
» stosowanie modelowania i’symulacji cyfrowej zarmast prototypow w celu wyeliminowania nieprzydatnych
systemdiw jest korzystniejsze ekonomicznie,

§ S

.+ kazdy eksperyment symulacyjny. mozna powtorzyc w 1dentycznych warunkach
" symulacja zapewnia kontrolg wymkow posredmch :

» przy badaniu procesow. dzmlamcych bardzo dhugi czas np systemy ekonomlczne dZIalance w przec1qgu
fkllkunastu lat uzyskuje sig’ bardzo korzystny stosunek czasu, symulaCJl do czasu rzeczyw13tego skracaJ qc czas
Veksperymentu o w1ele rzqdow w1elkosc1 e - T

‘Tabela - Zestawienie klas uzywanych w programle symulacjl - ‘»\, B

Klasa f.‘Typ,, SISO ,-—,;;,gs S Zastosowame

Tarcza'" | ‘g |Klasa charakteryzujqca geometrlq i polozeme tarczy Jej czqéqu skladowq Jest klasa

, . |EIRob

Trasa | g |Klasa charakteryzuﬁca Trasq i parametry ruchu- tarczy JCJ czqémq skladowq JCSt klasa
Tor. -~

‘Sensc)r - g |[Klasa zawierajaca w sobie wspo}rzqdne 1 warto$ci charakterystyczne badanych punktéw

z mozliwoécig obliczania optymalnych parametréw naktadajacych sig toréw -

;,Poi,nt,f;»;

,,Mlmmum - p+|Klasa:shizy: do optymahzacy w1elokryter1alne_] badanych funkcy we wskazanych
e -} cned|przedziatach s PG D

EIRob p  |Klasa zawierajaca geometnq i typ (traca, wyspa) dowolnego elémentu roboczego
" Tor “| p|Klasa zawierajaca’dane o parametrach ruchu tarczy na poj edynczym odcinku .
" Osi’ " |"p Klasa pamletalacalrvsmaca osie . . :
“'Ticks |~ 'p |Klasa pamigtajgca i rysujaca znaczniki na osi. ; .

WspE , | .p. [Klasa do przeliczania wspétrzednych rzeczywistych na, ekranowe

p |Klasa pomocmcza zaw1erajqca wspoh'zqdne; punktow oraz meto_dy dzm}a_].a;ce na nich

TN B

W celw’ przeprowadzema analxzy opracowano program modclowama kornputerowego ,,DYSKI" do
wyznaczama skutecznosc1 geometrycznej obrébki dzm&amcego wg schématu z tabhcy [2].

Przy pomocy . programu mozna obhczyc skuteczno$é oddzmlywama tarczy o dowolnej strukturze
geometru przy zaiozonych parametrach ruchu, Program"‘dobxera automatyczme szerokoscl -nakladek
przekrycxa -ponownego przeJ écia elementu roboczego ) -

-+ Dzieki- zastosowaniu’ klasy optymahzacyjnej umozhw1a automatyczne dobrame najkorzystmejszych
parametrow zalozonej geometrii wg zalozonego kryterlum '

- Program ‘symulacji- dzmlama tarcz Jest naplsanyA w, quyku C++ z Wykorzystamem oblektowych

»wlasmwosm jezyka.

“Procedura symulacyjna void symulaqa (Tarcza & matka, ,Trasa & tras, Sensor & sens, double dt);-
korzystajqc z klas Tarcza, Trasa, Sensor, organzzuje symulaqq ruchu tarczy wg. zadanych parametrow :
Wyniki okreélajs qce skutecznoéc zamerama w oszczegolnych punktach tzw sensorach przechowywane saw

klasxe Sensor.!

‘Na podstawxe zgromadzonych danych W kla51e Sensor obhczane sq parametry dotyczqce sredmej

skutecznosm i réwnomiernosci skutecznosci zacierania na calej szerokosci oddzla}ywama
Jezeli sensory sa rozlozone na po;edynczej Imn lub prostochle skiadajqcym sig z lmu na podstawxe

~danych- otrzymanych Z sensoréw po’ pOJedynczym przejscm tarczy mozna. obhczyc naJkorzystmerzy uktad-

nakladania przejécia elementu roboczego 1. poszczegolnych przejsé tarczy wraz z wszysthmx parametrami,

Na rys. 1; 2 przedstawiono wykresy skutecznosci oddzialywania na obrabxanq pow1erzchmq elementow-
roboczych przyktadowych struktur geometrycznych, oraz rézne wartosci wielkosei na1ozema przejéé - tras ,

elementow roboczych.

“Napodstawie ‘przedstawionych” wymkow ‘modelowania - cyfrowego “Widoczna' Jest zmlennosc
skutecznosm oddziatywania elementu roboczego, ktora bezposredmo Wp}ywa na_jako§¢ obrablanego
materiatu i ‘efektywno$é pracy samej maszyny. o : :

S
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- Wykresy skutecznosci geometrycznej tarczy zbudowanej z 4 prostokqtow : R
Parametry kmematyczne w=- 72 obr. /mm Vm 0 I m/s SUTRTR L L A R gy AT

*Skufecznosé oddzialywania Sg,m

; Lmla sensorﬁw xm

VA

ST e ~Rys: 1 - Skutecznosc po;edynczego przeJéma tar;:zy ‘Sg'="1,480139 km," -
o WskOdchStand 0 326148 WskOdchPrzec =0,235260;Min Sg =0, 000000 m Maks Sg 2 300227 m
& e ng 2 300227 m Wsdeg—- 1 554062 ST

000 t‘ L ‘ l;~ v rn ‘_; |~ x ;::’4 i
Lo +025 00200 045 .-010 250,05 7 0,00 ¢

5 Skutecznosc :;ddzialjwvahia Sg,m

Rys. 2= Skutegznosc‘ze‘spolona podwo;nego przeJ scxa tarczy
WskOdchStand 0,150388, WskOdchPrzec =0, 130759 Mm Sg
ng - 0 942292 m, Wsdeg 0 552559 S

WNIOSKI , ,

Zastosowanie maszyn do zacierania’ pow1erzchn1 betonowych pozwala polepszyc cechy ﬁzyko-

mechaniczne “elementéw wyrobow formowanych zZ mleszanck betonowych przez zw1qkszeme
wytrzyma}osm powxerzchmowe_] wytrzymaloscl na' smskame odpornosm na scxerame mrozoodpornosm v

Wprowadzeme do systemu obrobkl pow'(;pzchnl p Z€Z ’ls lifowanie 1erowan1e ‘i czyszczenie

ST e T

1. Bolotny A'V. Zaglazywame betq
2. Rajezyk J. Optymalizacja wskazni
elementami roboczymi (maszynopis: monografn)
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