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4 DISPOZITIV PENTRU COMPENSAREA ERORILOR
SISTEMATICE LA ALEZAREA PIESELOR CU DIMENSIUNI

EXTREME

(57) Rezumat:

Inventia se referd la. un dispozitiv destinat prelucrérii
prin alezare a pieselor cu dirnensiuni extreme, fixate in
structuri metalice care nu pot fi aduse in ateliere
specializate, in vederea executarii acestor lucréri. Dis-
pozitivul conform inventiei este constituit dintr-un ax (1)
principal, de-a lungul caruia sunt dispuse niste canale
de frezare in care sunt amplasate niste axe (2 si 12)
care transmit migcari de rotatie celor doud componente
al unui porteutit alcatuit din niste coroane (4) danturate
interior, trei bucse (5, 6 si 26) si niste roti (24, 25, 30 si
31) satelit, miscarea principald de rotatie a portcutitului
fiind realizata de primele doud bucse (5 si 6) care se
rotesc cu aceeasi turatie si Tn acelasi sens, pentru
tealizarea avansului radial controlat al sculei, prima
bucsé (6) este excentrica fatd de axa geometrica de
rotatie, cutitul de alezatfiind plasat in atreia bucsa (26),
avansul sau retragerea fiind realizate prin decalarea
miscarii primelor doua bucse (5 si6) una fata de alta, in
timpul rotatiei sau in stationare, Tnainte de intrarea in
regimul de lucru, un pinion (33) transmite portcutitului

miscarea de avans axial, folosind niste suruburi
conducatoare, plasate in canalele de frezare, iniaxul (1)
principal, pe generatoare:
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Dispozitiv pentru compensarea erorilor sistematice la
alezarea pieselor cu dimensiuni extreme

Inventia se refera la un dispozitiv destinat prelucrarii alezajelor mari ale
pieselor cu dimensiuni extreme, situate la locul constructiei sau al exploatarii, cum ar
fi, de exemplu bucsele de ghidare ale tubului etambou al navelor, etambreul,
balamalele de dimensiuni mari, diversele articulatii.

Sunt cunoscute dispozitive care executa acestei operatii, cu cinematica
simpla, constand in rotirea unei bare simplu rezemate pe doua lagare de alunecare.
cu lungime adecvata piesei de prelucrat, pe care este plasat un portcutit ce poate
culisa in lungul acestei bare, asigurand avansul axial al sculei.

Constructia actuala a acestor dispozitive prezinta urmatoarele dezavantaje:

- lipseste posibilitatea reglarii pozitiei sculei pe directie radiala, acest lucru fiind
posibil doar manual, cand scula este retrasa la capatul liber, unde se gaseste
operatorul;

- lipseste posibilitatea unui control dimensional in timpul prelucrarii, acesta fiind
posibil numai dupa ce bara a fost indepartata;

- dispozitivele utilizate nu prezinta un grad suficient de universalitate, fiind necesara
construirea unui dispozitiv nou, in functie de proiectul de executie, care sa se
adapteze conditiilor reale.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in compensarea locala.
on-line, a erorii dimensionale a suprafetei prelucrate.

Prezenta inventie inlatura dezavantajele actualelor constructii prin aceea ca,
in scopul cresterii securitatii in munca si a eliminarii erorilor sistematice introduse de
lagarele de alunecare, miscarea de rotatie a barei de alezat este eliminata,
portcutitul executand controlat atat miscarea de rotatie cat si cea de avans axial si
prin aceea ca, in scopul modificarii pozitiei radiale a sculei, fie la inceputul fiecare!
treceri, in vederea reglarii adancimii de aschiere, fie in timpul prelucrarii, in vederea
compensarii erorii dimensionale, portcutitul este un inel, plasat pe supraiaia
exterioara, excentrica, a unei bucse iar o alta bucsa, coaxiala cu aceasta, roteste
portcutitul, in raport cu prima, modificand astfel distanta de la varful cutitulu pana &
axa comuna a celor doua bucse si prin aceea ca, atat pentru rotirea cuttuiv: in
miscarea principala de aschiere, cat si pentru avansul radial al acestuia, cele doua’
bucse primesc, printr-un diferential, atat miscarea lor de rotatie sincrona cat <
miscarea necesara modificarii pozitiei unghiulare relative, aceasta din urma
determinand avansul radial al sculei.

Se prezinta, in continuare, un exemplu de aplicare a inventiei, in legatura cu
figurile 1 ... 4:

- figura 1 - sectiune a ansamblului cu evidentierea miscarii principale de
aschiere impreuna cu o sectiune radiala A-A

- figura 2 - sectiune axiala pentru evidentierea cinematicii miscarii de avans
axial;

- figura 3 - schema cinematica;

- figura 4 a si b - prototipul dispozitivului, realizat {a scara 1:10.

Pentru punerea in evidenta a functionarii intregului mecanism, se iacs
precizarea ca in figurile 1 si 2 notarea reperelor este identica.
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Miscarea principala de aschiere

In figura 1, miscarea de rotatie este data de un electromotor care antreneaza
axul 13. De la acest ax, miscarea este transmisa pe doua cai. Prin rotile dintate 8 si
9, miscarea de rotatie se transmite axului cu sectiune hexagonala 2, de la care
preiau miscarea rotile 30 si 31, care culiseaza in lungul axului principal in canalul
frezat si o transmit la coroana 4, care este parte componenta a primului
subansamblu al portcutitului. A doua cale de transmitere a miscarii este prin
reductorul planetar tip 2K-H, respectiv roata solara 14, sateliti 16, corcana 1%,
portsatelitul 11, ansamblul de roti dintate 10 si 19. Ca si in primul caz, de aici
miscarea este preluata de celalalt ax cu sectiune hexagonala 22, ansamblu! de roti
culisante 25 si 24 conducand la imprimarea miscarii de rotatie celeilalte coroane 4 si.
implicit, celuilalt subansamblu principal al portcutitului. Prin geometria angrenajelor
implicate in transmiterea miscarii de rotatie se are in vedere ca ambele subansamble
ale portcutitului sa aiba rotatie sincrona.

Miscarea de avans axial

Asa dupa cum se observa in figura 2, miscarea provenind de la un
electromotor este transmisa ansamblului rotilor dintate 38, 33 si 43, suruburilor
conducatoare 44 si 45, care se vor roti cu aceeasi turatie. Flansele de capat 29, care
culiseaza in lungul axului, fiind profilate corespunzator si fiind filetate in zona de
asamblare cu suruburile conducatoare, transmit bucsei 37, de care sunt fixate prin

suruburile 39, miscarea de translatie provenita din transformarea rotatiei suruburilor
conducatoare.

Miscarea de avans radial

Asa dupa cum reiese din figura 1, melcul 12, fixat axial in lagareie sale,
mentine fixa roata melcata 15, cu care este in angrenare. Aceasta roata meicata
este danturata interior si formeaza coroana pentru reductorul planetar uttizat ia
imprimarea miscarii de rotatie celui de-al doilea subansamblu principal &l
portcutitului. Prin rotirea melcului, miscarea se transmite rotii melcate 15, satelitiior
16, rotilor dintate 10 si 19 si axului 22, iar apoi, prin ansamblul 25-24, la coroana
portcutitului. In acest mod se actioneaza asupra unui singur subansambiu al
portcutitului, celalalt ramanand pe loc, sau, daca sunt in miscare de rotatie, are loc ©
miscare relativa intre cele doua parti componente, provocand o intarziere a uneia
fata de alta. In acest fel se produce un avans sau o retragere a sculei care este
amplasata pe inelul 26, inel care respecta legea miscarii de rotatie data de inelui 5
cu care se afla legat prin intermediul boltului 40, respectiv legea de miscare

excentrica fata de axa de rotatie data de partea excentrica a bucsei 6 pe care este
amplasat.

Portcutitul

Este un ansamblu complex compus din doua subansamble principale
figura 1 se observa cele doua subansamble principale — unul format din
componentele 4, 5 si 26, iar celalalt din 6 si 4. Ele sunt montate pe bucsa 37 prir
rulmentii radial-axiali cu role conice 28. Flansele de capat 29, care executa miscarea
de translatie, transmit aceasta miscare componentelor portcutitului prin intermediu!
rulmentilor axiali 7. Se folosesc acesti rulmenti pentru eliminarea frecarii intre
flansele de capat 29, care nu executa miscare de rotatie, si inelele extericaie aie

2%



A:2010-00805- -
12 -07- 2010

rulmentilor 28. Cele doua subansamble distincte ale portcutitului sunt asambiate prin
suruburile 27 si, la randul lor, montate pe bucsa 37, prin suruburile 39. Inelui 26 in

care este fixat cutitul pentru alezat este antrenat in miscare de rotatie de bucsa 5.
prin boltul 40.

Dispozitivul, conform inventiei, prezinta urmatoarele avantaje:

- este o constructie simpla;

- ofera posibilitatea corectiei la diverse treceri;

- axul principal nu executa miscare de rotatie, conducand la cresterea
securitatii in munca a operatorului,

- reduce aparitia erorilor cauzate de cumularea de jocuri in sistem;

- poate executa prelucrari frontale atat la capete cat si in interior daca
proiectul impune acest lucru;

- creste intr-o limita modesta gradul de universalitate, acesta fiind limitat
eventual de stabilitatea sistemului format.
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Revendicari

1. Dispozitiv pentru compensarea erorilor sistematice la alezarea pieselor cu
dimensiuni extreme, caracterizat prin aceea ca, in scopul diminuarii erorilor provenite
de la jocul caracteristic lagarelor de alunecare, miscarea de rotatie a axului principal
este anulata, portcutitul executand miscari combinate de rotatie si de avans axial.

2. Dispozitiv pentru compensarea erorilor sistematice la alezarea pieseior cu
dimensiuni extreme, potrivit revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca, in scopul
maodificarii pozitiei radiale a sculei, fie la inceputul fiecarei treceri, in vederea reglarii
adancimii de aschiere, fie in timpul prelucrarii, in vederea compensarii erorii
dimensionale, portcutitul este un inel 26, figura 1, plasat pe suprafata exterioara,
excentrica, a unei bucse 6, iar o alta bucsa 5, coaxiala cu aceasta, roteste
portcutitul, in raport cu prima, modificand astfel distanta de la varful cutitului pana ia
axa comuna a celor doua bucse.

3. Dispozitiv pentru compensarea erorilor sistematice la alezarea pieselcr cu
dimensiuni extreme, potrivit revendicarii 2, caracterizat prin aceea ca, atat pentru
rotirea cutitului in miscarea principala de aschiere, cat si pentru avansul radiai ai
acestuia, cele doua bucse primesc, printr-un diferential, atat miscarea lor de rotatie
sincrona, cat si miscarea necesara modificarii pozitiei unghiulare relative, aceasta
din urma determinand avansul radial al sculei.

4. Dispozitiv pentru compensarea erorilor sistematice la alezarea pieselor cu
dimensiuni extreme, potrivit revendicarii 3, caracterizat prin aceea ca transmiterea
miscarii de rotatie |a portcutitul compus se face prin intermediul a doua axe canelate
plasate in canale frezate in lungul axului principal al dispozitivului. Miscarea de
rotatie este transmisa prin axele 2 si 22, figura 1, preluata apoi de ansamblele de roti
dintate 30 si 31 transmit miscarea la un subansamblu al portcutitului, respectiv prin
prin rotile 25 si 24 la celalalt subansamblu al portcutitului.

5. Dispozitiv pentru compensarea erorilor sistematice la alezarea pieselor cu
dimensiuni extreme, potrivit revendicarii 4, caracterizat prin aceea ca utilizeaza un
reductor compus, destinat pe de o parte transmiterii sincrone a miscarii ia axele
canelate 2 si 22, iar pe de alta parte, prin intermediul melcului care angreneaza cu
roata solara a reductorului planetar tip 2K-H din figura 1, se poate realiza decalarea
unghiulara a celor doua axe una fata de cealalta, conducand la avansu! sau
retragerea sculei pe directie radiala.

6. Dispozitiv pentru compensarea erorilor sistematice la alezarea piessior cu
dimensiuni extreme, potrivit revendicarii 5, caracterizat prin aceea ca actionarea
angrenajului melc — roata melcata, in vederea compensarii on-line a erorilor s
realizeaza prin intermediul unui motor pas cu pas, figura 3.
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