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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest sposéb i urzadzenie do fizycznego modelowania procesu nagnia-
tania dynamicznego rozproszonego, zwtaszcza wibracyjnego.

Znany jest sposdb obrobki czesci maszyn poprzez nagniatanie dynamiczne, ktéry polega na tym,
ze elementy nagniatajgce, na przyktad kulki, srut, uderzajg w obrabiang powierzchnie, powodujgc zmiany
stanu warstwy wierzchniej obrabianych przedmiotéw. Odmiang nagniatania dynamicznego jest nagniatanie
rozproszone, ktére charakteryzuje sie tym, ze $lady uderzer na obrabianej powierzchni powstajg w znacz-
nych odlegtosciach od siebie, po czym w miare uptywu czasu obrébki nastepuje ich zageszczanie. Nagnia-
tanie dynamiczne rozproszone realizowane jest poprzez kierowanie na obrabiang powierzchnie strumienia
elementéw nagniatajacych za pomoca topatek wirnika lub sprezonego powietrza albo poprzez nagniatanie
wibracyjne, podczas ktérego umocnienie warstwy wierzchniej nastepuje w wyniku zderzeri elementow
nagniatajgcych z obrabianym przedmiotem na skutek drgar komory roboczej, w ktérej te elementy
i przedmioty sie znajdujg. Umocnienie warstwy wierzchniej po nagniataniu dynamicznym zalezy od takich
parametrow jak energia zderzenia elementéw nagniatajgcych z obrabiang powierzchnig oraz liczba ude-
rzen przypadajacych na jednostke powierzchni. W rzeczywistym procesie nagniatania dynamicznego roz-
proszonego, zwtaszcza wibracyjnego, trudne jest okreslenie wartosci tych parametrow, poniewaz elementy
nagniatajgce zderzajg sie nie tylko z powierzchnig obrabiang ale réwniez ze sobg oraz ze sciankami kormo-
ry roboczej. Charakterystyka nagniatania dynamicznego rozproszonego opisana jest w literaturze Przybyl-
ski W. 'Technologia obrébki nagniataniem", WNT Warszawa 1987 .

Istotg fizycznego modelowania procesu nagniatania dynamicznego rozproszonego jest to, ze na
stole mocuje sie przedmiot, ktérego powierzchnie obrabiang poddaje sie uderzeniom bijaka zakon-
czonego kulka i poruszajgcego sie w prowadnicach kulkowych o zadanej energii zderzeri i wykonuje
sie wiele przejs¢ przesuwnych stotu z przedmiotem, przy czym potozenie poczatkowe stotu dla po-
szczegolnych przejsé jest rozne, przez co uzyskuje sie stopniowe zageszczanie Sladéw uderzer.

Istota urzgadzenia do fizycznego modelowania procesu nagniatania dynamicznego rozproszo-
nego polega na tym, ze silnik potaczony jest z przektadniag, ktéra przekazuje naped na wat, na ktérym
za mocowana jest na state krzywka powodujgca ruchy bijaka z obcigznikiem, a z watu naped przeka-
zywany jest poprzez przektadnie na srube pociggowsg, ktéra umozliwia ruch posuwowy stotu z moco-
wanym na nim przedmiotem, a potozenie poczatkowe stotu ustalane jest za pomocg czujnika.

Korzystnym skutkiem wynalazku jest to, ze pozwala on na fizyczne modelowanie procesu na-
gniatania dynamicznego rozproszonego w taki sposdb, ze znana jest energia zderzenia elementu
nagniatajacego z obrabianym przedmiotem oraz rozktad uderzeri na obrabianej powierzchni, co umoz-
liwia to optymalizacje procesu obrébki.

Wynalazek zostat przedstawiony w przyktadzie wykonania na schematycznym rysunku w widoku.

Sposab fizycznego modelowania procesu nagniatania dynamicznego rozproszonego polega na
tym, ze powierzchnie obrabiang przedmiotu 9 poddaje sie uderzeniom bijaka 6 o masie m, ktéra moze
by¢ zmieniana poprzez wymiane obcigznika 5, wznoszonego na wysokosé h, przez krzywke 4 - masa
m oraz wysoko$¢ h okreslajg energie zderzenia bijaka 6 z obrabiang powierzchnig. Stét 10, na ktérym
zamocowany jest przedmiot obrabiany 9, wykonuje ruch posuwowy, a predkos¢ tego ruchu moze byc¢
zmierzona za pomocg przektadni 13. Nagniatanie odbywa sie w wielu przejSciach stotu 10, przy czym
potozenie poczatkowe stotu dla poszczegdinych przejsé jest rézne, przez co nastepuje stopniowe
zageszczanie Sladow uderzen.

Urzadzenie do fizycznego modelowania procesu nagniatania dynamicznego rozproszonego
sktada sie z zespotu nagniatajgcego, ktérego elementami sg silnik 1, przektadnia 2, osadzona na
wale 3, krzywka 4 i przemieszczajgcy w prowadnicach kulkowych 7 bijak 6, zakonczony kulka 8
i obcigzony obcigznikiem 5, oraz zespotu posuwowego, ktérego elementami sg przektadnia 13, Sru-
ba pociggowa 11, czujnik 12 i stét 10, na ktérym mocowany jest przedmiot obrabiany 9. Przemiesz-
czanie stotu 10 w kierunku prostopadtym do ruchu posuwowego odbywa sie recznie, a do ustawienia
stotu 10 w zgdanym potozeniu stosowany jest czujnik zegarowy.

Zastrzezenia patentowe

1. Sposdb fizycznego modelowania procesu nagniatania dynamicznego rozproszonego, zha-
mienny tym, ze na stole (10) mocuje sie przedmiot (9), ktérego powierzchnie obrabiang poddaje sie
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uderzeniom bijaka (6) zakonczonego kulkg (8) poruszajgcego sie w prowadnicach kulkowych (7)
0 zadanej energii zderzen i wykonuje sie wiele przej$¢ przesuwnych stotu (10) z przedmiotem (9), przy
czym potfozenie poczatkowe stotu (10) dla poszczegdinych przejs¢ jest rézne, przez co uzyskuje sie
stopniowe zageszczanie Sladéw uderzen.

2. Urzadzenie do fizycznego modelowania procesu nagniatania dynamicznego rozproszonego
posiadajgcego silnik, stét mocujgcy, Srube pociggowa, przektadnie oraz czujnik, znamienne tym,
ze silnik (1) potaczony jest z przektadnig (2), ktéra przekazuje naped na wat (3), na ktérym zamoco-
wana jest na state krzywka (4) powodujgca ruchy bijaka (6) z obcigznikiem (5), a z watu (3) naped
przekazywany jest poprzez przekfadnie (13) na $rube pociggowg (11), ktéra umozliwia ruch posuwowy
stotu (10) z mocowanym na nim przedmiotem (9), a potozenie poczgtkowe stotu (10) ustalane jest za
pomocg czujnika (12).

Rysunek
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