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9 Unitate de pozitionare liniard, in circuit mecanic inchis

(57) Rezumat: Inventia se referi la o unitate de
pozifionare liniard, incrementald, actionati si
comandatd electric, in circuit mecanic inchis,
destinatd diverselor actiondri ale masinilor-unelte,
robotilor industriali si manipulatoarelor. Unitatea
este alcdtuitd dintr-un motor electric (1) pas-cu-pas,
al clirui arbore antreneazi un braj port-satelit (2),
pe care este lagdruit un pinion satelit (3), al unui
mecanism diferential-planetar (A). O roatd dubli
(4), printr-o dantur# exterioari (b), angreneazi cu
0 roatd dingatd intermediard (7), solidari cu un
cursor (9) al unui reostat (10) intercalat intre o
sursd de tensiune continui (16) st un motor electric,
de actionare (15), de mare putere. Axul motorului
electric de acfionare (15) este solidar cu un surub
conducdtor (11) care, printr-o piuliti (12),
deplaseazi o sanie (13) pe niste ghidaje (14),
surubul conducétor (11) fiind cuplat cu o roati
dinfatd, centrald (5), a mecanismului diferential-
planetar (A).
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Inventia se refera la o unitate de
pozitionare liniard, incrementala, actio-
nata si comandata electric, in circuit
mecanic inchis, destinata diverselor
actionari ale masinilor, unelte, robotilor
industriali si manipulatoarelor si in alte
domenii In care este necesara o miscare
de translatie incrementala.

In scopul pozition&rii liniare a unui
dispozitiv de lucru, este cunoscutd a
unitate de translatie actionata si coman-
data electric, alcatuita dintr-un modul de
pozitionare grosiera si un modul de
pozitionare fina. Modulul de pozitionare
grosiera cuprinde un suport solidar cu o
piulita, antrenata printr-un surub grosier
de un motor electric de curent continuu,
de mare putere. Un motor electric pas-
cu-pas, soldar cu o sanie ce se
deplaseaza pe niste ghidaje, constituie
un traductor de pozitie, axul matorului
pas-cu-pas fiind cuplat printr-o roata de
fir cu o transmusie cu fir legata de piulita
surubulut grosier. Modulul de pozitionare
find, montat pe supartul salidar cu piulita
surubului grosier, este constituit dintr-un
al dollea mator electric pas-cu-pas, care,
printr-un mecanism surub-piulita, depla-
seaza o sanie de regla] fin pe niste
ghidaje sustinute de suportul modulului
de pozitionare graosiera.

Un mecanism de blocare cu elec-
tromagneti actioneaza o roatd de blo-
care, profilatd, solidard cu surubul
grosier. Sania traductorului de pozitie
este solidaré cu niste tije dispuse in
prelungire, prin care se actioneaza niste
variatoare electrice de turatie conectate
in circuitul de alimentare al motorului de
mare putere.

Inventia rezolvd problema trans-
formarii miscarii de rotatie programata,
a unui motor electric pas-cu-pas, de
mica putere, intr-o miscare de rotatie a
unui element de comanda, prin care se
asigura alimentarea cu tensiuni cresca-
toare sau descrescatoare a unui motor
electric de actionare, de mare putere.

Unitatea de pozitionare liniard in
circuit mecanic inchis, conform inventiei,
este prevazuta cu un mecanism diferen-
tial-planetar a carui roata dintata centra-
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la este solidara cu surubul conducator,
iar bratul portsatelit este cuplat cu axul
moatorului  electric  pas-cu-pas, roata
dintata dubld a mecanismulut diferential-
planetar avand o dantura exterioara
aflata in angrenare cu o roata dintata
intermediara, care, printr-un arbaore de
legatura, antreneaza cursorul reostatului
ce alimenteaza motorul electric de
actionare.

Prin aplicarea inventiei se obtin
urmatoarele avantaje:

- cresterea preciziel de pozitio-
nare linilara a dispozitivului de lucru al
masinii-unelte, al manipulatorului sau al
robotului industrial;

- simplificarea constructiva  si
functionala, prin eliminarea traductorului
de pozitie. rolul acestuia fiind preluat de
motorul electric pas-cu-pas de comanda.

Se da, in continuare, un exemplu
de realizare a inventiei, in legatura si cu
figura, care reprezinta schema cinema-
tica simplificatd a unitatii de pozitionare
linlara in circuit mecanic inchis.

Unitatea de pozitionare liniara in
circuit mecanic inchis, confarm inventiel,
este alcatuita dintr-un motor electric 1,
pas-cu-pas, de mica putere, al carui ax
este cuplat cu un brat portsatelit 2 al
unui mecanism diferential-planetar A. Pe
bratul portsatelit 2 este lagaruit un
pinion satelit 3 aflat in angrenare cu o
coroanad dintatd a, interioara, de pe o
roata dintata dubla 4, prevazuta sicu o
dantura exterioard b. Pinionul satelit se
afla, in acelasi timp, in angrenare si cu o
roata dintatd centrald 5, coaxiald cu
roata dintata dubla 4 si care este fixata
pe un arbore central 6.

Dantura exterioara b a roti
dintate duble 4 este angrenatd cu o
roatd dintatd intermediara 7, fixata pe
un arbore de legatura 8, cuplat cu un
cursor 9 al unui reostat 10.

Arborele central 6 este cuplat cu
un surub conducator 11 pe care se afla
o piulitd 12 ce se deplaseaza, impreunad
cu o sanie 13, de-a lungul unor ghidaje
14, paralele intre ele, sania 13 fiind so-
lidaré cu un dispozitiv de lucru, nerepre
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zentat, al masinii-unelte sau al robotului
industrial.

Surubul conducédtor 11 este, la
randul sau, cuplat cu axul unui motor
electric de actionare 15, de curent
continuu, de mare putere, conectat
electric la reostatul 10, alimentat de o
sursa de tensiune continua 16.

Unitatea de pozitionare liniara,
descrisa mai sus, functioneaza in felul
urmator: in starea de repaus a unitatii,
motorul electric de actionare 15 este
nealimentat si, in consecinta, frecarile
dintre surubul conducator 11 si piulita
12, precum si frecarile saniei 13 pe
ghidajele 14, mentin imobild roata
dintatd centrald 5 a mecanismului dife-
rential planetar A.

In momentul in care matorul
electric 1 pas-cu-pas primeste o coman-
da programabild, el se roteste intr-un
anumit sens, cu o marime unghiulara
prestabilita. Aceastd miscare de rotatie
este transmisa, prin bratul portsatelit 2,
pinionului satelit 3, care incepe sa se
rostogoleasca pe roata dintatd centrald
5, imobila in acest moment si, totodata,
antreneaza in miscare de rotatie roata
dintatd dubla 4. Aceasta, prin dantura
exterioara b, antreneaza in miscare de
rotatie roata dintata intermediara 7 ca-
re, prin arborele de legatura 8, roteste
cursorul 9 al reostatului 10, deter-
minand alimentarea cu tensiune cresca-
toare a motorulut electric de actionare
15, care ncepe sa se roteasca ntr-un
sens bine determinat si, prin surubul
conducator 11 si piulita 12, deplaseaza
sania 13 pe ghidajele 14, impreuna cu
dispozitivul de lucru, nereprezentat, al
masinii-unelte sau al robotului industrial.
Miscarea de rotatie a surubului condu-
cator 11 este preluata si de arborele
central 6 si transmisd rotii dintate
centrale 5 care, prin pinionul satelit 3,
coroana dintatd a si dantura exterioara
b a rotii dintate duble 4 si prin roata
dintatd intermediard 7, asigurd reactia
inversa.

Din acest moment se initiaza
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etapa de sincronizare in care ambele
motoare functioneaza: motorul electric 1
pas-cu-pas se roteste cu viteza
unghiulara proprie, iar motorul electric
de actionare 15 se roteste cu o viteza
corespunzatoare pozitiei cursorului 9 pe
reostatul 10. Intrucat existd si o
diferentd de valoare absolutd intre
vitezele de rotatie ale motoarelor
electrice 1 si 15, se produce, in
continuare, rotirea rotii dintate centrale
5. a rotii dintate duble 4, a rotii dintate
intermediare 7 si a cursorului 9, in
sensul vitezel celei mai mari, respectiv in
sensul de rotatie a matorului electric 1
pas-cu-pas. Ca urmare, reostatul 10
alimenteaza  motorul  electric  de
actionare 15 succesiv, cu tensiuni
crescatoare, pénéan momentul in care
dispare diferenta n valoare absolutad
dintre vitezele unghiulare ale motoarelor
electrice 1 si 15. In acest moment
inceteaza rotirea ratii dintate duble 4, a
rotii dintate intermediare 7 si a
cursorului 9 al reostatului 10 si se
produce sincronizarea propriu-zisd a
motoarelor electrice 1 si 15.

In aceastd etapa a functionarii,
datorita mecanismului  diferential-pla-
netar A, se produce insumarea algebrica
a semnalului de intrare furnizat prin
bratul portsatelit 2 de c&tre matorul
electric 1 pas-cu-pas, cu miscarea de
rotatie a roti dintate centrale 5,
antrenata de motorul electric de
actionare 15 prin intermediul surubului
conducator 11 si al arborelui central 6.

In continuare, dupi efectuarea
numarului programat de pasi, motorul
electric 1 pas-cu-pas se opreste, iar
motorul electric de actionare 15 con-
tinud sa se roteascd cu o viteza propor-
tionald cu valoarea tensiunii corespun-
zatoare a ultimei pozitii a cursorului 9 pe
reostatul 10.

Din acest moment incepe etapa
de oprire in care mecanismul diferential-
planetar A functioneaza ca un mecanism
elementar cu un grad de moabilitate la
care, de aceasta datd, semnalul de in
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trare este furnizat de motorul electric de
actionare 195, prin surubul conducator
11 si arborele central B, rotii centrale
5. Aceasta antreneaza in miscare de
rotatie pinionul satelit 3 care, rotindu-se
pe bratul portsatelit 2, imaobil in acest
moment, pune in miscare de rotatie
roata dintatad dublad 4, prin angrenarea
cu coroana dintatd a. In consecintd,
mecanismul planetar-diferential A, prin
rotirea roti duble 4, prin dantura
exterioara b, furnizeaza un semnal de
iesire care este transmis, prin roata
dintata intermediara 7, cursorului 9 al
reostatului 10. Drept urmare, cursarul
9 revine catre pozitia initiald, comandand
scaderea tensiunii de alimentare a
maotorului electric de actionare 15. In
acest fel, are loc autoinchiderea
motorului  electric de actionare 185,
odata cu revenirea cursorului 8 n pozitia
de ‘"zero" urmatd de intreruperea
alimentarii sale cu tensiune continua.

Functionarea unitati de pozitio-
nare liniara se desfasoara dupa schema
logica din tabelul de mai jos:

Etapa de Motor Motor
functionare electric 1 electric de
pas-cu-pas actionare
15
1. | Repaus 0 @]
2. | Demarare 1 0
3. | Sincronizare 1 1
4. | Oprire 0 1
5. | Repaus O Q

Presedintele comisiei de examinare:

Examinator:  Ing. Gurzau loan
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Revendicare

Unitate de pozitionare liniara in
circuit mecanic inchis, cuprinzand un
motor electric de curent continuu de
actionare a unui dispozitiv de lucru fixat
pe o sanie, care se deplaseaza pe niste
ghidaje, sania fiind solidara cu o piulitd
conjugata cu un surub conducator, iar
motorul de actionare fiind comandat de
un motor electric pas-cu-pas, printr-un
reostat si 0 sursa de tensiune continua,
caracterizatd prin aceea ca este
prevazutd cu un mecanism diferential-
planetar (A) a carui roatd dintata
centrala (5) este solidard cu surubul
conducator (11), iar bratul portsatelit
(2) este cuplat cu axul matorului electric
(1) pas—cu-pas, roata dintata dubla (4) a
(A)
avand o dantura exterioara (b} aflata in
dintata
intermediard (7), care, printr-un arbare

mecanismului  diferential-planetar

angrenare cu 0 roatd
de legatura (8), antreneaza cursorul (9)
reostatului (10} ce alimenteaza maotorul
electric de actionare (15).

Ing. Vasilescu lon
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