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b) kiipos lefejtdmaré Archimedesi spirdlis
homlokfeliiletiel

a) kupos lefejtdmaro sik homlokfeliilettel

4. dbra. Kapcsoldda lefejtémard — csigakerék, illetve tanyérkerék CAD modellek

OSSZEFOGLALO

Meghatarozhatéak a hengeres illetve kipos lefejtémardk diszkrét jraélezési szoghelyzeteihez tartozg
uj vagoélek. A mar6 ujraélezhetdségi hatarat az j vagoélek altal kimunkalt tanyérkerék profilpontossiga
hatdrozza meg. A publikdcidban bemutatott eljarassal meghatarozhaté az Gjraélezések sordn a hengeres és
kupos lefejtémarok esetén a mard 0j vagoéle altal kimunkalt csigakerék illetve tanyérkerék fogfeliilet. A ke-
rék profilpontossag figyelembevételével megallapithatd a mardszerszam tjraélezhetGségi hatara. Szamitogé-
pes modellezéssel eldallitottuk sik és Archimedesi spiralis homlokfeliileti lefejtdémarok CAD modelljeit és
az altaluk kimunkalt tanyérkerék fogazatokat.
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Hidegcsatornas froccsonté szerszam kitoltésvizsgalata
ANALYSIS OF A COLD RUNNER INJECTION MOULD’S FILLING
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ABSTRACT

In our work, we analyzed the filling of a variable cavity number cold runner injection mold using the
short shot method, pressure sensors and numerical analysis. The results show that the mell arrives at the
different gates at different times and the different cavities are filled to varying extents. This is due to the
different shear in the runners, which leads to different flowability of the melt across the cross-section of the
runner. We also pointed out that measurement results and simulation results differ because the algorithms of
the program cannot take into account the effects of shear.

KIVONAT

Munkdnk sordn egy vdltoztathato fészekszdamu, hidegesatornds fréccsontd szerszdm kitiiltési képét
vizsgaltuk részleges kitoltési modszerrel nyomdsmérd szenzorok segitségével valamint numerikus analizissel.
Ramutattunk, hogy az egyes gdtakhoz kiilonbozd iddpontokban érkezik meg a polimer omledék és az egyes
fészkek kiilonbizoképpen t6liddnek ki. Ennek oka az eloszidesatorndban kialakuld kiilonbozd mértékii nyirds,
amely a keresztmetszetben kiilonbozd folyoképességii anyag kialakuldsihoz vezet. Ramutattunk tovdbbd,
hogy a valds eredmények és a froccsontési szimuldcids szdmitdsok eltérnek egymdstdl, amelynek a program
elhanyagoldsai az oka.

Kulesszavak: froccsdntés, frocesonto szerszam, elosztdcsatorna, nyiras

1. BEVEZETES

Froccsontéssel tetszéleges formaju 3D-s termékeket allithatunk elé ciklikus tizemmodban. A nagy
hdmérsékletli polimer 6mledéket nagy sebességgel, nagy nyomdssal egy zart szerszam formaiiregébe juttat-
Juk, majd a kidobasi hémérsékletre hiitstt készterméket eltavolitjuk onnan [1].

A termelékenység novelés érdekében toreksziink a tobbfészkes szerszdmok haszndlatara, amelyek ese-
teben elosztocsatornara van sziikség a polimer émledék fészkek kozti elosztasahoz. Az elosztéesatornak ki-
alakitasakor az egyik legfontosabb szempont, hogy az 6mledékfrontoknak egyszerre kell elérnie minden
fészket és a kitoltésnek egy iddben kell megtorténnie, hogy minden fészekben kozel azonos mindségii, min-
den ciklusban reprodukalhaté terméket tudjunk eléallitani. Ennek érdekében az elosztdcsatornat természetes
modon vagy mesterséges modon sziikséges kiegyensulyozni [2].

A kiegyensulyozas azonban nem mindig tokéletes, mert az elosztécsatorna keresztmetszetében az
aramlo omledék tulajdonsagai kiilonboznek. A polimer 8mledék fal mellett aramlé rétege a nagyobb nyird
igénybevétel miatt jobb folyoképességii, mint a csatorna belsejében dramlo réteg.

Ez a rétegeiben eltérd folyasi tulajdonsagn polimer egy eldgazashoz érkezve szétvilik, igy a formaiire-
gekbe eltérd reoldgiai tulajdonsagi és eltérd sebességii omledékfront érkezik. Ennek a problémanak a kikii-
?;?bb'lésére fejlesztették ki az 6mledékforditokat, amelyeket az elosztocsatornak elagazasaiba épitenck be

Munkankban célul tiiztiik ki a t8bbfészkes szerszamok elemzését, amelyek eldgazasokat, igy kitoltési
€gyenetlenségeket tartalmaztak. A kisérleteket a valés elemzésekkel parhuzamosan a virtualis térben, fréces-
Ontési szimulacioval is elvégeztiik.

2. ALKALMAZOTT ANYAGOK, BERENDEZESEK, MERESI MODSZER

A frocesontési kisérletekhez kék mesterkeveréket tartalmazo ABS Terluran GP-35 anyagot hasznal-
tunk, amit egy hidegcsatornds, cserebetétes, valtoztathatd fészekszami froccsontd szerszammal dolgoztunk
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fel (1. 4bra). A szerszam tervezésekor figyelembe vettiik, hogy a késdbbickben lehetéség legyen
Omledékforditok beépitésére.

1. abra. Froccsontd szerszdm nyitott dllapotban (mozgd és dllé szerszamfél)

A froccsdntd szerszamba sszesen 40 db Cavityeye gyartmanya nyomasmérd szenzort épitettiink be
(2. abra), amik az 6mledék nyomaésat transzfer csapokon keresztiil érzékelik és az adatokat egy feldolgozé
egységnek tovabbitjik. Feltételeztiik a froccsontési paraméterek ciklusok kozotti ingadozasat, ezért 10 ciklus
mérési adatanak atlagabol kovetkeztettiink a nyomésokra illetve a nyomasesésekre.

2. dbra. Nyomdsmérd szenzor beépitési vazlata

A kisérleteket Engel Victory 60 tipusti frocesdntégépen végeztik. A kitoltési képeket részleges kitol-
tés modszerrel hoztuk Iétre, aminek lényege, hogy utényomas nélkiil, ciklusonként nagyobb anyagmennyisé-
get juttatunk a szerszdmba

3. VIZSGALATI EREDMENYEK ES ERTEKELESUK
Ebben a fejezetben a vizsgalati eredmények és azok értékelése keriil ismertetésre.
3.1. Kitoltési kép elemzése nyomasméré szenzorok adataival

A beépitett nyoméasméré szenzorokat beszdmoztuk (3. 4bra) és az egyes szenzorok éltal jelzett nyo-
masértékeket a folyasi Ut fiiggvényében diagramban &brazoltuk (4. &bra).
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3. abra. A 20 fészkes szerszdm szenzorszamai és a jobb oldal 1. fészkéhez vezetd folydsi it szenzorhelyei

A folyasi utnak megfelelden a nyomadsszenzorokat az dmledék kilonb6zd idOpillanatokban éri el (4.
abra). Az mledék megjelenését az adott nyomasmérd szenzoron megjelend 10 bar nyomasértékkel definial-
tuk.
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4. abra. Jobb 1-es fészekhez tartozo szenzorok jeleinek megjelenése

A vizsgalt nyomasmérd szenzorok a gatak el6tt, a gatak utan és a folyasi 0t végén helyezkednek el. Az
5. 4bra 16 és a 20 fészkes szerszam gat el6tti szenzorainak eredményeit mutatja. A 16 fészkes szerszam
szenzorait nem egyszerre éri el az omledék, amig a 20 fészkes valtozatnal a lecsapolt oldalakon kozel azono-
sak az eredmények.,
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5. dbra. 16 és 20 fészkes szerszdm gdt eldtti szenzorjeleinek megjelenési ideje

3.2. Friccsdntési szimuldeid

A val6s eredményeket dsszevetettiik a froccsontési szimulacids program eredményeivel és azt tapasz-
taltuk, hogy a valdsagban mért eredmények nem minden esetben egyeznek meg a szimuldciés eredmények-
kel. Ennek az oka, hogy a szimulacios program nem tudja megfeleléen kezelni a nyirasbol szdrmazd anyagj
tulajdonségok megvaltozasat, és annak a foly6képességre, igy az dramlasra gyakorolt hatasat.

4, OSSZEFOGLALAS

Egy hidegcsatornas, alagit gatas, froccsontd szerszam 16 és 20 fészkes valtozatat vizsgaltuk a kitoltési
egyenldtlenség tekintetében. A polimer 6mledék pillanatnyi helyzetét nyomasméré szenzorokkal érzékeltiik.
Az adatok kiértékelése utan elmondhat6, hogy a 16 fészkes elrendezést alapul véve a 20 fészkes elrendezés
esetében a lecsapold dg jotékony hatassal volt a kitoltés egyenletességére. Frocesontési szimuldcids prog-
rammal végzett szamitds eredményei a program elhanyagoldsai miatt csak részben fedik a valosagot.
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Linearis és nemlinearis jarmiimodell dinamikajanak ésszehasonlitasa
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ABSTRACT
This paper examines linear and nowlinear simplified single track models, which are converted from

nwin track model. The paper describes the differential equation systems of linear and nonlinear models. Two
different maneuvers are considered: the first one is a lane changing on highway at relatively high speed and
the second one is a cornering at relatively low speed.

OSSZEFOGLALO

A cikk egy négykerekii jarmil egyszeriisitett egy-nyomvonalu linedris és nemlinedris jarmiimodelljét
vizsgdalia. A 2. fejezet ismerteti mind a linedris, mind a nemlinedris wmodellek differencial-
egyenletrendszereil. A 3. fejezet kétféle jarmii mandverezést vizsgadl: egy autopdlydn [drténd nagysebességii
savvaltast kis kormanyzdsi szoggel (1°), valamint egy balra térténd kanyaroddst alacsonyabb sebességgel
nagy kormanyzdsi szoggel (30°).

Kulesszavak: mechatronika, autoném jarmi, Runge-Kutta madszer, mobil robot, jarmiidinamika

1. BEVEZETES

Manapsag a hagyomanyos, ember altal vezetett jarmiivek mellett egyre nagyobb szamban jelenneck
meg az emberi beavatkozas nélkiili antondm jarmiivek. Az ilyen jarmivek hibatlan miikodtetéséhez szitkség
van a jarmi{i dinamikajanak ismeretére.

A cikk egy négykerekli jarmii egyszeriisitett egy-nyomvonall jarmiimodelljét vizsgalja [1] alapjan li-
nedrisan €s [1]-[3] alapjan nemlinedrisan. Az 1. abra a jarmtimodell sematikus vazlatat mutatja, a jellemz6
geometriai paraméterekkel. A forrasul hasznalt irodalmak jeloléseit megtartva az elsé kerék kozéppontjat V,
a hatso kerék kézéppontjat H jeloli.

A cikk ismerteti mind a linearis, mind a nemlinearis modellek differencial-egyenletrendszereit [1]-[3]
segitségével. A nemlinedris modell korrekt médon figyelembe veszi a korméanyzott kerék nagyobb mértékii
szdgelfordulasat, és a kerekeknél ébredd erérendszer nemlinearis hatasait is.

A differencial-egyenletek megoldasara Scilab kirnyezetben egy szimulacids program keriilt kifejlesz-
tésre, amely Runge-Kutta modszerrel oldja meg a feladatot. A program az eredményeket abrak segitségével
szemlélteti egy Suzuki jarmiire [4] kapott szdgelforduldst, szogsebességet, szlip szoget, elsd és hatso kerékre
hato erdket valamint a jarmi palyajat az id6 fliggvényében.

1. dbra. Egy-nyomvonalu jarmil sematikus abrdja
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