RO 110353 B1

1) Nr. brevet: 110353 Bl
s Int.CLS% E 02 D 3/02

9) OFICIUL DE STAT
PENTRU INVENTII SI MARCI
Bucuresti

BREVET DE INVENTIE

Hotiirdrea de acordare a brevetului de inventie poate fi revocatd
in termen de 6 luni de la data publicirii

(21) Nr. cerere: 95-00157 (61) Perfectionare la brevet:
Nr.

22) Data de depozit: 02.02.95

(62) Divizati din cererea:

Nr.
(30) Prioritate:
(86) Cerere internationald PCT:
(41) Data public¥rii cererii: Nr.

BOPI nr.
(87) Publicare internationala:
(42) Data publicirii hotfiririi de acordare a brevetului: Nr.
29.12.95 BOPI ar. 12/95
(56) Documente din stadiul tehnicii:
(45) Data eliberdrii 5i publicirii brevetului: CH 538018, WO 83/00712, CBI FR 2696486

BOPI nr.
- ——— |
(71) Solicitant: (72)
(73) Tiwlar: (72)

(72) Inventatori: Neacsu Dima Victor, Pitesti, judetul Arges, RO

9 Compactor de laborator

567) Rezumat: Inventia se referd la un compactor platoului (65), este fixat un cilindru (73) solidar cu
de laborator, destinat laboratoarelor din constructii un inel de prelungire (74).

hidroenergetice, cale ferati, drumuri §i aeroporturi,

si utilizat la pregitirea probelor ciirora urmeazi si Revendiciri: 7

li  se determine caracteristicile mecanice. Figuri: 7

Compactorul conform inventiei este previzut cu un

batiu metalic (A), ale cdrei traverse (4 si 5) sustin s spw @ 1

un cilindru de ghidaj (B), in interiorul ciruia este
montat un clegte (D) si un ciocan de compactare

(E). Un motor electric (9) transmite migcarea, prin s = S
intermediul unui reductor melcat (11) si al unei = R
curele trapezoidale (13), la un mecanism cu culisa 7'2 . — "
(C), care actioneazi clestele (D), iar printr-un lant jf/ .7
cu role (51), la o masi rotativa (G). Un dispozitiv 78— A= - ¥
de descircare (F), montat la partea superioari a (s "
cilindrului de ghidaj (B), este previzut cu o teavd » > ) \\\\-
(6) in care sunt practicate nigte canale de montaj 870 N I
(b) si un canal (e). Mecanismul cu culisi (C) este % 2] I_J_'}’\ 6
dotat cu o patini (16) montati pe o roati de curea i I %
(15) si in contact cu un brat culisant (17), care este 51/ L L T
articulat la un ax (21) al clestelui (D). Acesta din i ,/ S /;’2
urmi este alcituit din niste brafe articulate (32), 2= // =i
care se termind, la partea inferioara, cu niste 3 A \é | ¢
sectoare dinfate (34). Ciocanul de compactare (E) g [ T )
este prevazut cu o tija (33) dotati cu niste (Y
cremaliere (c) si solidard cu un corp de lovire (39). ' 2

Masa rotativa (G) este previzuti cu un platou (65)

antrenat prin intermediul unei cruci de Malta (63) Fig. 1

si al unor rofi dinfate conice (59 si 60). Deasupra
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Inventia se referi la un compactor de
laborator destinat laboratoarelor din constructii
hidroenergetice, cale feratd, drumuri si aero-
porturi si utilizat la pregitirea probelor cirora
urmeazd si li se determine caracteristicile
mecanice.

fn scopul compactirii probelor de
pimint este cunoscut un dispozitiv de
compactare manual, previzut cu o greutate cu
masa de 15 kg care culiseazi intr-un cilindru
vertical. Greutatea este 14satd si cadi de la o
anumit¥ inil{ime si de un anumit numir de ori
asupra probei de pimint care trebuie
compactatd.

Dezavantajele acestui dispozitiv de
compactare constau in aceea ci, datoriti
greut#fii care trebuie ridicatd manual, necesiti
un consum mare de energie umani §i un timp
indelungat pentru realizarea probei compactate.

Problema pe care o rezolvi inventia,
este realizarea unui compactor de laborator
care sd permitd cresterea operativitifii §i a

productivitifii muncii cu ajutorul unui ciocan

de compactare actionat prin intermediul unui
cleste comandat de un mecanism cu culisi si a
unei mase rotative a cirei migcare este corelati
cu ciderea ciocanului de compactare.
Compactorul de laborator, conform
inventiei, inliturd dezavantajele de mai sus
prin aceea cd, este previzut cu un batiu
metalic ale cirui traverse sustin un cilindru de
ghidaj in interiorul ciruia este montat un
cleste. Acesta prinde cu ajutorul unor sectoare
dintate o tija a unui ciocan de compactare care
culiseazd intr-o manta de ghidare. Un motor
electric transmite miscarea prin intermediul
unui reductor melcat §i a unei curele
trapezoidale la un mecanism cu culisi, iar
printr-un lant cu role la o masi rotativi.
Cilindrul de ghidaj are la partea superioari un
dispozitiv de descircare si este dotat cu o teavi
in care culiseazi mantaua de ghidare a
ciocanului de compactare. Mecanismul cu
culisd este montat pe o roatd de curea, fiind
alcituit dintr-o patini si un brag culisant
articulat la un capit, iar la celilalt in legituri
cu clestele care se sprijind pe un ax. Clestele
este format dintr-un ansamblu de brate
articulate terminat la partea inferioar3 cu niste
sectoare dintate. Ciocanul de compactare este
prevdzut cu un corp de lovire solidar cu o tiji
pe care sunt practicate niste cremaliere.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

2

Dispozitivul de descircare este alcituit dintr-o
furcd solidard cu o tiji de ghidare peste care
este pozitionat un arc elicoidal a cirui
tensionare este reglabild. Masa rotativi este
previzuti cu niste roti dintate prin care
migcarea este transmisi la un mecanism cruce
de Malta solidar printr-un ax central la un
platou. Acesta se sprijind pe o bili fixati pe o
bucsi filetat a clirei pozitie poate fi modificati
cu ajutorul unui ax filetat si indexati cu un
surub de fixare. Elementele de actionare ale
mesei rotative sunt plasate in interiorul unei
carcase.

Se d¥, in continuare, un exemplu de
realizare a inventiei, in legiturd si cu fig.
1...7, care reprezinti:

- fig. 1, vedere laterali a compac-
torului de laborator;

- fig. 2, vedere din fati a compac-
torului de laborator;

- fig. 3, schema cinematici a meca-
nismului de actionare a ciocanului de com-
pactare (vedere din fatX);

- fig. 5, 6 si 7, schema cinematici a
mecanismului de actionare a ciocanului de
compactare (vedere lateral?) in diferite faze de
lucru.

Compactorul de laborator, conform
inventiei, este alcituit dintr-un batiu metalic A,
format dintr-o placi de bazi 1 pe care se
sprijind un suport 2 §i o coloani 3, toate aceste
elemente fiind rigidizate intre ele cu ajutorul
unor traverse inferioare 4 §i a unor traverse
superioare 5.

Un cilindru de ghidaj B, fixat intre
traversele 4 si 5 este compus dintr-o teavi 6
previdzutd in lungul s3u cu niste rigle de glisare
7, dispuse paralel §i in care sunt practicate
niste canale de ghidare a, iar in teava 6 niste
canale de montaj b.

Pe traversele 5 este pozitionat un
suport 8 solidar cu un motor electric 9 care,
prin intermediul unui cuplaj elastic 10,
transmite miscarea de rotatie unui reductor
melcat 11. Acesta, la rindul siu, printr-o roati
de curea 12 §i o curea trapezoidald 13,
tensionatd de un dispozitiv de intindere 14,
transmite migcarea unui mecanism cu culisi C.

Mecanismul C este format dintr-o
roatd de curea 15, pe care este montat printr-o
patini 16 un brat culisant 17 ce se poate roti in
jurul unei articulatii 18 §i este articulat prin
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bolturile 19 la parghiile 20. Acestea din urmi
sunt articulate la capetele unui ax 21 care se
sprijini pe niste lagire cu rostogolire 22, in
timp ce un arc elicoidal 23 este intins intre
bragul culisant 17 gi batiul metalic A prin nigte
articulatii 24 si 25.

Mecanismul C tranformi migcarea de
rotagie in migcare de translatie verticali, astfel
incit la o rotatie completi a rotii de curea 15,
prin culisarea patinei 16, se realizeazi o cursi
dubld a bratului culisant 17. Axul 21 se
deplaseazi deci, in jos §i apoi in sus, cursa de
inapoiere fiind ajutati de arcul elicoidal 23
care uniformizeazi miscarea.

Reglarea cursei bratului culisant 17 se
face prin actionarea unor suruburi 26 si 27
care, dupi sldbirea unor suruburi de stringere
28, dau posibilitatea unei carcase de lagir 29
sd culiseze pe un suport 30 in care sunt
practicate niste canale de reglaj nefigurate.

La mijlocul axului 21, in interiorul
cilindrului de ghidaj B, este montat un cleste
D compus dintr-o bucsi 31 si un sistem de
parghii alcituit din nigte brate articulate 32
care formeazd paralelograme deformabile
dispuse in doud planuri paralele, astfel,incit si
poati cuprinde intre ele o tiji 33 a unui ciocan
de compactare E.

La capetele inferioare ale clestelui D
sunt montate nigte sectoare 34 care se fixeazl
pe dintii unor cremaliere ¢ de pe tija 33 si
niste limitatoare 35 care controleazi mirimea
deschiderii bratelor 32. La capetele superioare
ale acestora din urmi, sunt montate niste role
36 care ajuti la deschiderea clestelui D.

Pentru a fi intotdeauna centrat fagi de
cilindrul de ghidaj B, clestele D este limitat
fatd de axul 21 cu niste saibe plate 37 si cu
niste stifturi filetate 38.

Ciocanul de compactare E are forma
unui cilindru §i este alcituit dintr-o manta de
ghidare 40, previzuti cu un bolt 41, si din tija
33, sus-mentionati, montati pe corpul de
lovire 39 prin intermediul unor suruburi 42.
Partea superioari a tijei 33 este dotati cu niste
suprafete plane 43 asezate in unghi ascutit si
care fac posibili deschiderea progresivi si
usoarX a clestelui D. Tn mantaua de ghidare 40
sunt previzute nigte canale d care permit
axului 21 si intre in ele in cazul cind ciocanul
de compactare E este prins de clestele D de
partea inferioar3 a cremalierelor c ale tijei 33,
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iar boltul 41 este ghidat intr-un canal e pentru
a nu ingidui ciocanului de compactare E si
ocupe alti pozitie decit numai cu axul 21
ghidat prin canalele d.

Eliberarea ciocanului de compactare E
se face cu ajutorul unui dispozitiv de
descidrcare F care deschide clestele D
indepidrtind sectoarele 34 de pe tija 33.

Dispozitivual F este compus dintr-o
furcd 44 care actioneazi asupra rolelor 36,
dintr-o tiji de ghidare 45 asigurati cu niste
piulite 46, de reglaj si stringere, §i dintr-o
flangd de ghidare 47 care retine un arc
alicoidal 48 cu rolul de a intrzia inchiderea
gravitagionald a clestelui D si de a prelua
socurile de contact din timpul lucrului.

Migcarea unei mese rotative G se
realizeazi prin preluarea de 1a un ax 49 al rotii
15 a migcirii de rotatie cu ajutorul unei roti de
lant 50 care antreneazi printr-un lant cu role
§1 o altd roatd de lant 52, intinderea lantului
50 ficindu-se cu un dispozitiv de intindere 53.
Masa G se compune dintr-o placi de bazi 54
si dintr-o carcasd 55 in care sunt montate, prin
intermediul unor rulmenti radiali 56 si 57, un
ax orizontal S8 care face corp comun cu o
roat3 dingati conicd 59. Aceasta din urmi preia
migcarea de la roata 52 si o transmite, printr-o
roatd dintatd conicd 60 solidard cu un ax
vertical 61, la un mecanism cruce de Malta
format dintr-un brat cu rold 62 si o cruce de
Malta 63. Din angrenarea acestor elemente se
transmite unui ax central 64 si unui platou 65
0 migcare de rotatie intermitentd necesari
distribuirii uniforme pe intreaga suprafati a
probei de pimént a loviturilor ciocanului E,
aceste lovituri efectudndu-se numai atunci cnd
platoul 65 st pe loc.

Platoul 65 se roteste pe o flansd de
alunecare 66, iar axul 64 se sprijini pe o bild
67 solidari cu o bucsi filetatd 68 in care se
poate roti un ax filetat 69, asigurarea pozitiei
dintre aceste ultime doud elemente ficindu-se
cu un surub de fixare 70. Pe masa G este
montati cu ajutorul unor suruburi 71 o placi
de bazi 72 solidard cu un cilindru 73 peste
care este agezat un inel de prelungire 74.

Echipamentul electric de programare a
functionirii compactorului, conform inventiei
este montat pe coloana 3 si este constituit
dintr-un programator 75, un traductor 76 §i o
sursi de impuls magnetic 77. Cablurile de
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conectare dintre componentele electrice de mai
sus nu sunt figurate.

in cilindrul 73 s-a turnat un prim strat
de pdmént 78 din cele trei necesare pentru
incercarea normali sau din cele cinci necesare
pentru incercarea modificati.

Regimul de functionare a
compactorului, conform inventiei, se regleazi
de la programatorul 75, alegindu-se numirul
necesar de lovituri in functie de incercarea
care trebuie ficuti: cea normali, cu 30 de
lovituri, sau cea modificati cu 80 de lovituri.
Odati ales regimul de lucru, se apasi butonul
de pornire §i motorul 9 este pus sub tensiune.
El transmite miscarea reductorului 11 care,
prin roata 12, pune in miscare mecanismul C
care actioneazi, la rindul siu, clestele D.
Acesta se deschide usor §i progresiv in cursa
de coboréire datoriti bratelor 32 care aluneci
pe suprafetele 43 ale tijei 33.

Lungimea pe care tija 33 pitrunde
intre bratele 32 este functie de iniltimea sau
numdrul straturilor de pimint care trebuie
compactate, o cursi H a clestelui E riminind
constantd in timpul lucrului. Datorit3 acestui
fapt distanta dintre o suprafati f a stratului de
pamdnt 78 si o suprafati g a corpului 39 va fi
intotdeauna aceeasi §i egali cu cursa H a
mecanismului C atunci cind acesta se afl¥ in
punctul superior al cursei.

La terminarea cursei de coborire a
brafului 17 in punctul inferior §i inceputul
cursei de ridicare, bratele 32, lucrdnd ca un
paralelogram deformabil dupi principiul
amplificatorului de fortd prin efectul de
pérghie, se inchid prin forta gravitationald
apucénd cu sectoarele 34 tija 33 si ridicind
ciocanul E. La punctul superior al cursei
ciocanul E este eliberat de dispozitivul F
cdzdnd liber pe stratul 78 si efectuind astfel
compactarea probelor.

In perioada de ridicare a ciocanului E
se produce s§i rotirea platoului 65, miscarea
fiind preluati de la roata 15 prin axul 49,
rotile 50 si 52 si transmis3 mesei G. Aici,
datoritd mecanismului cruce de Malta. rotatia
platoului 65 se termini inainte de ciderea din
nou a ciocanului E, lovitura fiind primiti de
stratul 78 din cilindrul 73 numai atunci cind
platoul 65 este in repaus.

Datoritd acestor misciri loviturile
ciocanului E sunt aplicate pe un cerc periferic,
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fiecare loviturd acoperind o treime din
suprafata lovitd la cursa precedenti.

Dupi terminarea celor 30, respectiv 80
de lovituri aplicate stratului de piméint
programatorul 7S5 opreste automat
compactorul, conform inventiei. Se adaugi in
cilindrul 73 un nou strat de pimint 79, se
programeazi din nou numirul necesar de
lovituri §i se porneste compactorul, conform
inventiei. Clestele D coboari, cuprinde si apoi
apuci tija 33 mai de jos, respectindu-se
intotdeauna in3l{imea de ciidere a ciocanului E.

Si, tot in acelasi fel, se continui ciclul
pani la terminarea incercirilor.

Revendicari

1. Compactor de laborator,
caracterizat prin aceea cii, este previzut cu
un batiu metalic (A) ale cirui traverse (4 si 5)
sustin un cilindru de ghidaj (B) in interiorul
clruia este montat un cleste (D) care prinde cu
ajutorul unor sectoare dintate (34) o tiji (33) a
unui ciocan de compactare (E) si cu un motor
electric (9), fixat pe traversele superioare (5),
si legat, prin intermediul unui reductor melcat
(11) si a unei curele trapezoidale (13), la un
mecanism cu culisi (C) care actioneazi prin
niste parghii articulate (20) clestele (D), iar
printr-un lant cu role (51) miscarea fiind
transmisd la o mas3d rotativi (G) plasati
dedesubtul ciocanului de compactare (E),
precum si cu un dispozitiv de descircare (F),
pozitionat 1a partea superioari a cilindrului de
ghidaj (B) si legat de clestele (D), modul de
lucru putind fi reglat de la un programator
(75).

2. Compactor de laborator, conform
revendicdrii 1, caracterizat prin aceea ci,
cilindrul de ghidaj (B) este previzut cu o feavi
(6) in care sunt practicate niste canale de
montaj (b) si un canal (e), teava (6) fiind
solidard cu niste rigle de glisare (7) dotate cu
nigte canale de ghidare (a).

3. Compactor de laborator, conform
revendicdrilor 1 §i 2, caracterizat prin aceea
cii, mecanismul cu culis3 (C) este previzut cu
o roati de curea (15) antrenati prin cureaua
trapezoidald (13) si la care este articulati o
patini (16) precum si cu un brat culisant (17)
fixat la un capit intr-o articulatie (18), iar la
celdlalt legat prin bolturile (19) la parghiile
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articulate (20) care transmit migcarea unui ax
(21) montat pe niste lagire cu rostogolire (22),
un arc elicoidal (23) fiind legat de bratul
culisant (17) pentru a uniformiza miscarea
acestuia.

4. Comparator de laborator, conform
revendicdrilor de la 1 la 3, caracterizat prin
aceea cii, clestele (D) este previzut cu o bucsi
(31) montati liber pe axul (21) si sustinind
ansamblul unor brate articulate (32) dotate la
partea superioard cu nigte role (36), iar la
partea inferioar3 cu sectoarele dintate (34) si
cu un limitator (35). :

5. Compactor de laborator, confor
revendicirilor 1, 2 si 4, caracterizat prin
aceea cll, ciocanul de compactare (E) este
prevdzut cu un corp de lovire (39) solidar cu
tija (33) care este dotati la partea superioari
cu nigte suprafete plane (43) iar pe laterale cu
niste cremaliere de ghidare (c), precum si cu
0 manta de ghidare (40) in care sunt practicate
niste canale (d) si este fixat un bolt (41).
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6. Compactor de laborator, conform
revendicirilor de la 1 la 4, caracterizat prin
aceea ci, dispozitivul de descircare (F) este
previzut cu o furcd (44) solidard cu o tiji de
ghidare (45) si dotat cu un arc elicoidal (48)
montat intr-o flansd de ghidare (47), lungimea
tijei (45) putind fi reglati cu ajutorul unor
piulite (46).

7. Compactor de laborator, conform
revendicdrilor 1 §i 3, caracterizat prin aceea
cll, masa rotativi (G) este previzuti cu nigte
roti dintate conice (59 si 60) prin care
migcarea este transmisi la un brat cu roli (62)
in contact cu o cruce de Malta (63) solidari cu
un ax central (64) si cu un platou (65), care se
roteste pe o flangd de alunecare (66), axul
central (64) sprijinindu-se prin intermediul
unei bile (67) pe o bucsi filetati (68) a cirei
indl{ime poate fi reglatd cu ajutorul unui ax
filetat (69), iar pozitia lor reciproc3 indexati
printr-un surub de fixare (70), toate aceste
elemente fiind montate intr-o carcasi (55).

Pregedintele comisiei de examinare: ing. Munteanu Savin

Examinator: ing. Petrescu Corneliu
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