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4 Brat telescopic

7) Rezumat: Invenfia se referi la un  brag
telescopic, utilizabil in construcfia robotilor
industriali. Bratul telescopic este format din cel
putin trei elemente (1, 2 i 3) legate in serie, prin
cuple de translatie paralele, primul element 1)

fiind fixat la o bazi. La capetele primului element _ Z A / .

mobil (2), sunt ligiruiti niste scripeti dubli sau —= \

multipli (4 si 5), pe care sunt infdsurate nigte fire (6 ) < zi N \

si 7), curele etc. Firul exterior (6) se infidsoari pe h iy S =it
un tambur de pe axul unui motoreductor (8), cu c,;‘

doud sensuri de rotatie, care asigurd extinderea si ¢

respectiv - strangerea elementelor 1, 2 si 3)
telescopice ale bragului. Al doilea fir (7) este fixat
intr-un punct (a), pe elementul fix (1) si intr-un al
doilea punct (b), pe al doilea element mobil 3). La
extindere sau strangere, elementul (2) se deplaseazi
cu o vitezd v iar elementul mobil (3) cu o vitezi
2v.
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Inventia se refera la un brat tele-
scopic actionat prin fire, utilizabil in
constructia rabotilor industriali.

Este cunoscut un brat telescopic
format din trei elemente legate in serie
prin cuple de translatie paralele, sub
forma unor arbori tubulari coaxiali, cu
miscari relative axiale, dintre care primul
arbare este fix.

Extinderea bratului se realizeaz
printr-un fir care este fixat pe elementul
final, este trecut peste doi scripeti
lagaruiti pe elementul intermediar s
peste un al treilea scripete lagaruit pe
primul element, firul find actionat de un
motor rotativ sau liniar fixat pe primul
element.

Pentru extinderea bratului tele-
scopic, matorul scurteaza firul, obligand
astfel elementele lantului deschis s& se
deplaseze relativ in directie axiald intr-o
pozitie relativa, compatibild cu lungimea
curenta a firului.

Pentru scurtarea bratului tele-
scopic se utilizeazad un al doilea fir fixat
direct pe ultimul element, care lucreazs
in opozitie cu firul initial.

Dintre principalele dezavantaje ale
bratelor telescopice de acest tip se
amintesc nedeterminarea miscarii rela-
tive pe anumite portiuni si viteza redusa
de extindere a bratului.

Este, de asemenea, cunoscut un
brat telescopic, la care pe ultimul ele-
ment mobil este Iagaruit un scripete pe
care se infasoara un fir ale c&rui ramuri,
in mod simetric fata de axa longitudinala
a bratului, sunt trecute peste niste
scripeti de schimbare a directiei cu 90°
si apoi se infasoara pe cate un scripete
lagaruit la capatul unor traverse-piulite.
Traversele-piulite sunt montate pe un
arbore filetat stanga-dreapta, rotit de un
motoreductor electric reversibil. La
mijlocul arborelui filetat sunt dispusi alti
doi scripeti, peste care se infésoara cele
doud ramuri ale firului, care apoi trec
peste alti scripeti montati la celelalte
capete ale traverselor-piulite. Capetele
firului se fixeaza Impreuna pe o sanie cu
piulita conjugata cu o tija filetata solidars
cu arborele unui al doilea motoreductor
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electric. Extinderea bratului, montat
vertical, se face apropiind cele doua
traverse-piulite care au ca efect slabirea
firului si alunecarea elementelor telesco-
pice sub actiunea propriei greutati, iar
strangerea se realizeazd prin indepar-
tarea traverselor de pe arborele filetat.

Bratul telescopic, conform inven-
tiei, include doi scripeti dubli sau multipli,
lagaruiti la capetele primului element
mobil, pe scripetii interiori fiind infasurat
un fir fard sfarsit, care se fixeaza in
doua puncte situate pe cele doud ramuri
ale sale, de elementul fix si, respectiv,
de al doilea element mabil, pe scripeti
exteriori ai scripetilor dubli sau mul-
tipli find infasurat un al doilea fir care
este antrenat de tamburul motoreduc-
tarului si care, pe*ramura opusa moto-
reductorului, poate fi fixat intr-un punct
de un al treilea element mabil.

Bratul telescopic, conform inven-
tiei, prezintd urmatoarele avantaje:

- miscarile relative ale elementelor
sunt determinate:

- timpul de extindere-strangere se
reduce ca urmare a utilizarii unor viteze
absolute, progresiv crescatoare ale ele-
mentelor bratului.

Se da, in continuare, un exemplu
de realizare a inventiei, in legatura cu fig.
1 si 2, care reprezinta:

- fig.1, schema structurald de
actionare a unui brat telescopic cu trei
elemente inseriate;

- fig.2, schema structurald de
actionare a unui brat telescopic cu patru
elemente inseriate.

Bratul telescopic, conform inven-
tiei, contine un lant elementar deschis,
format din trei elemente 1, 2 si 3 legate
in serie prin doud cuple de translatie,
paralele. Extinderea si, respectiv, stran-
gerea lantului deschis 1-2-3 se reali-
Zeaza printr-un sistem de actionare cu
fire format din doi scripeti dubli 4 si 5,
lagaruiti la capetele elementului 2, din
doud fire 6 si 7, cabluri, curele sau
lanturi, si dintr-un motoreductor 8 care
antreneaza firul 6. '
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Firul 7 este fixat de elementul 1
intr-un punct a si de elementul 3 intr-un
punct b.

Pentru simplificare, se considers
ca scripetii simpli din componenta
fiecarui scripete dublu 4 si 5 au raportul
razelor 2:1. Extinderea bratului se
realizeaza astfel: se actioneaza firul 6
prin intermediul motoreductorului 8, in
sensul sagetilor; se antreneaza astfel in
miscare de rotatie scripetii dubli 4 si B.
Deoarece punctul a este fix, elementul 2
va efectua o miscare de translatie cu
viteza absoluta v si implicit, elementul 3
va efectua o miscare de translatie cu
viteza absolutd Av. Existenta vitezelor
progresive v si 2v ale elementelor 2 si 3
asigura o extindere rapida a bratului.

Strangerea bratului se realizeaz3
in mod asemanator prin inversarea
sensului de rotatie a motoreductorului 8.

In scopul maririi cursei de lucru a
bratului telescopic, acesta cuprinde un
lant elementar deschis, format din patru
elemente 1, 2, 3 si 9, legate n serie
prin trei cuple de translatie paralele.
Firul 6 este fixat pe elementul 9 intr-un
punct e. Prin actionarea firului 6 de
catre motoreductorul 8, elementele 2 3
si 8 se vor deplasa cu vitezele absolute
v, 2v si, respectiv, 3v, ceea ce asigura o
extindere rapida a bratului.

Generalizand, se pot obtine brate

Presedintele comisiei de examinare:
Examinator:  ing. Gurziu loan
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telescopice ale caror lanturi elementare
deschise pot fi formate din cingi, sase
sau mai multe elemente inseriate prin
cuple de translatie paralele. Evident in
astfel de cazuri este necesara inlocuirea
scripetilor  dubli prin  scripeti tripli,
cvadrupli etc.

Revendicare

Brat telescopic, realizat dintr-un
lant elementar deschis, format din cel
putin trei elemente inseriate prin cuple
de translatie paralele, unul dintre
elemente find fixat la 0 baza comuna cu
un motoreductor, care, prin niste fire Si
scripeti, asigura extinderea si strangerea
bratului telescopic, caracterizat prin
aceea ca include doi scripeti dubli sau
multipli (4 si 5), lagaruiti la capetele
primului element mobil (2), pe scripetii
interiori fiind infasurat un fir (7). fara
sfarsit, care se fixeaza n dous puncte
(a si b), situate pe cele doua ramuri ale
sale, de elementul fix (1) si, respectiv,
de al doilea element mobil (3), pe
scripetii  exteriori ai scripetilor  dubli
sau multipli (4 si 8} fiind infasurat un al
doilea fir (B), care este antrenat de
tamburul motoreductorului (8) si care,
pe ramura opusa motoreductorului (8),
poate fi fixat intr-un punct (c) de un al
treilea element mobil (9).

ing. Vasilescu lon
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Fig. 2

Grupa 6

. Pref lei )
Editare gi tehnoredactare computerizati - OSIM Sl / 55’“
Tiparit la: "Societatea Autonom3 de Informatici SAI™ SRL "



	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

