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LUCRAREA NR. 13

STUDIUL EXPERIMENTAL AL DISPOZITIVELOR HIDRAULICE DE COPIAT

13.1. Scopul lucririi

lncrarea are drept scop cunoagterea principiului constructiv gi functional al
dispositivelor hidraulice de copiat. Pentru un dispozitiv hidraulic de copiat pe
strung se analiseazd precizia copierii obtinuti, in functie de diferitilparametril
reglabili ai dispozitivului, pe un stand special conceput gi realizat.

13.2. Nojiuni de bazd necesare efectukirii lucrarii

Prelucrarea suprafeelor complexe pe magini-unelie, cu ajutorul dispozitivelor
de copiat,are o largd utilizare in industrie, datoriti multiplelor aventaje tehni-
co-eoonomice®pe care le oferi.

Dispozitivele de copiat pe magini-unelte au rolul de a transmite informatiile
preluate de pe suprafata unui gablon sau model la scula de preluuiat. In general,
un dispogzitiv de copiat se compune din urmftoarele pirti principale (v. fig. 13.1):
“elementul de citire 1 a informatiilor (denumit

traductor-amplificator), elementul de transmite-
re 2 a informatiei, elementul de execufie 3 gi
. elementul 4 ce realizeazd legitura de reactyie.

Dupd tipul traductorului gi a energiel ve-
43 : hiculate la elementul de executie, dispozitive-
2 le de copiat se clasificé in dispozitive mecani-
~ e ca, hidraulice, alectrica,_olectronice. pneumo-
l | /;)/,{ i hidraulice gi electromecanice.
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Dupé destinatia lor, acestea se impart in
o digpozitive de coplat pe strung, pe magini de
frezat, pe magini de rabotat etc.

0 altd clasificare se poate face dupd nu-
mirul de direc{ii dupd care se face copierea,
fntelegind directiile de avans pe care vitezele
de lucru se regleazd in funciie de panta profi-
lului gablonului sau modelului. Dupé acest eri-
teriu dispozitivele se clasific# in dispozitive de copiat dupd o directie, dupd
dou¥ gi, mai rar, dupd trei direotii.

Dintre dispozitivele de copiat utilizate, cele hidraulice au o pondere foarte
mare datoritd faptului ci au o constructié aimplﬁ,naint robuste gi sigure in ex-
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ploatare gi asigurid o precizie de prelucrere ridicatd.

In prezenta luorare vor fi prezentate construct{ia gi prineipiul func{ional
numai pentru dispozitivele de copiat dupZ o direcfie, acestea fiind larg utilizate
la copierea pe strunguri. :

La copierea dupd o singurd direcfie sistemele de avans sin% independente in-
tre ele, Astfel, viteza de avans dupd o directie este variabil¥, in funcfie de
panta profilului, in timp ce vitezele dupd celelalte directii rémin constante.

Schema de principiu a unui dispozitiv hidraulic de copiat cu axele rectangulare,
avind viteza de avans dupd axa X constantd .gi cea dup¥ axa Y variabild, se prezin~
td in figurae 13.2. :

Palpatorul 1 al traduc-
torului~amplificator 2 easte
mentinut in timpul prelu-
crérii de arcul 3 in con-
tact permanent cu gablonul
de coplat, preluind infor-
matil corespunzitoare cu
forma gablonului. Deplasa-
% "%- res sertarulul traductoru-
) lul permite conéXarea ener-
ol \¥ giei hidraulice spre moto-

¥ 5’ rul de execujie 4 al cirui
piston este legat de sania
transversald 5. Cilindrul
motorului hidraulic este
- fixat de ssnia longitudina-
18 6, care se deplaseaszd cu
viteza de avans constanti
Voo P¢ sania transversald 5
se monteazl suportul port-
sould 7 in care se fixeaszd
scula de’prelucrat. Traductorul (sertarul de wrmirire) se deplaseazi ou sania
transversald fiind solidarizate prin bara 8 ce reprezinti legitura rigidd de reac-
tie.

Fig.13.2

Viteza de avans v, a sculei este egald cu suma vectoriald a vitezelor de
avans pe cele doud directii x gi y -

{13.1)
\/t =Vx+_Vy .
Vitezele v, gi vy gint variabile gi pot fi exprimaete in funcyie de unghiul of,

dintre directis vitezei de transport v, i tangenta la curbd#, gi viteza de transport
cu relatiile :

Y
S, AR
v e (13.2)
; (13.3)
@:W@d, ‘
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In functie de unghiul ol , viteza totald v, trebule g varieze in limitele:
Ve =V pentruc{ = 0 gi v, = o0 peniru o = 90°. Intrucit vitezs v, =oo este impo-
X o .
gibil de reamlizal, inseamnd ci nu se pot prelucra trepte la 90 fatd de directla

de avana. p
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Pentru a se putea prelucra gl profile cuol= 900, respectiv gi umeri drepfi
§n sensul cregterii dimensiunilor piesei, se utilizeazd sisteme de copiat dup¥ o
ginguri coordonatd ine¥ cu axe nerestangulare (fig. 1 33).

Sablon +

Fig.13.3

Pantfu caloulul vitezelor de copiere in functie de viteza de transport ¥ gi
unghiul of , in cazul axelor nerectengulare se aplicd teorema sinusurilor in cazul

general (v. fig. 13.4). | v

Y ' AR
= .
sinP _ sinol  sin [#80%-E(+5)] (13.4)

Explicitind pe v, o1 v, se obfin relagiile :
Y sin
¢ sinfol +8)
Sinok :
7 sinfeC+8) *
Considerind citeva valori particulare ale _nghiuiui of , in ipotesza oii-/é =60°
(valoare uzualid), vitezele Ve gi vy au valorile date in tabelul 13.1. .

; : Tabelyl 21
At B Ged R e S e
| | % | 0865y%| v 173y, | 173y, | oo
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Rezultd din valorile caloulate c¥f utiliztind dispozitivele ou axe nereoctangula-
re mse pot preluora Pielo avind unghiul of pink la 90°, dar nu se pot preluora pie-
se ou of .nﬁsntit praotic mai mare, §n valoare absolutl, de 30°. Pentru preluora-~
rea suprafefelor ou unghiwdiol cuprinse intre -30° gi -90°, fie ok me utiliseas
un suport inelinat invers, fie ck se inverseaszi positia plesei.

13.3. Instalatia experimentald utiligati

Studiul experimental al dispozitivelor hidrsulice de coplat se efectueass pe
un stand echipat corespunsiitor, a okrei schemid se presintd in figura 13.5.
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Standul ouprinde un dispogitiv hidraulic de copist dupd o directie, format din
palpatorul 1, traduotorﬁl«ampliriodtor'2. motorul de execufie 3 gi elementul 4 oa-
re asigurd legitura rigid¥ de reactie intre motor gi traductor., Pe sania 5, actio-
nat¥ de motorul hidraulic liniar MHLlL, este fixat gablonul de copiere 6. Senia se
deplaseaz¥ pe ghidajele suportului 7, prins rigid in corpul sudet al standului.

Alimentarea diﬂpoaitivﬁlui dd'oopist'aé face de la o pompd ou debit constant
PDC1l, antrenat¥ de un motor electric asincron gi previzut¥ cu un filtru sorb P,
filtrul de presiune inaltid Fa-gi supapa maximaeld sml. Debitul de ulei, furnizat de
pomp#, este trimis camerei A a motorului de executie 3, de unde prin supapa de ra-
ductie S, ajunge in camera B a motorului de execuyle gi apoi la traductorul-emp.‘-
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ficator 2.

Prin deplasarea ou vitezd constantd a gablonului 6, palpatorul 1 deplaseazd
pistonul 2.1 al traductorului 2 gi, ca urmare, are loc o modificare a interstitiu-
lui X de trecere a uleiului la rezervor care determini modificarea presiunii ule-~
ivlui din cemers B a motorului de execufie. Aatfel, la o rotire a palpatorului in
sensul sidgefll me produce o deplesare a pistonului spre dreapte, mirirea intergti-
fiului X , micgorarea rezistenfei de trecere a uleiului la rezervor gi sociderea
presiunii din camera B. Pistonul motorului de execufie fiind fix iar presiunea din
camera A constanti, se produce o deplasare in jos a cilindrului motorului 3 gi
odatd cu acesta o deplasare a barei 4, corpului 2.2 gi a articulatiei palpatorului,
revenindu~se la poszitia de echilibru initiasld. Forta de apfisare dintre palpator
¢l gablon este asiguratd de arcul elicoidal 2.3. Presiunile de lucru din cele doul
camere A gi B ale motorului de executie se citesc 1la manometrele Ml gi ME'

Motorul hidraulic liniar MHL] este alimentat tot de la pompa PDCl prin inter-~
mediul distribultorulul hidraulic cu comand¥ manual#d DHS1 iar reglarea vitezei de
avans Yx ge realizeazi cu regulatorul de debit cu dou# cHii RD.

Pentru simularea fortelor de agchiere care se opun deplasirii cilindrului hi-
draulie 3.1, se utilizeazi motorul hidraulic liniar MHL2, alimentat de la pompa cu
deblt constant PD02 prin distribuitorul hidreulic cu sertar DHS?, comandat electro-
magnetic. Pompa Phap o8te dotatd cu filtrul sord FJ gl supapa maxima;é Sm2, Forta
dezvoltatd de motorul MHL2 se regleazi cusSupepa de presiune Sp, presiunea reglati
putindu-se citi la manometrul M3.

Deplasares cilindrului hidraulic 3.1 se inregistreszf pe o hirtie milimetrici
agezati pe sania 5.

13.4. Modul de lucru

In cadrul luordrii se studiaz# constructia si functionares dispozitivelor hi-
draulice de copiat dupd o direcfie, dispozitive cu o singurd muchie sctivi.

Pe sania 5 a setendului se fixeaszi gablonul de copiere gi hirtia milimetricH
pe care se va inregistra traiectoria cilindrului hidrsulic 3.1. Deplasares cilin-
drului hidraulic este preluati de suportul S gi transmisi unui element de inregis-
trare. ;

Se fac incercéiri cu dispozitivul de copiere la diferite viteze de tranaport
gl se inregistreazi traiectoriile cilindrului hidraulic 3.1, traiectorie desorisa
g1l de suportul port-cutit. Prima inregisirare, ocu viteza de transport 4 minimi si
incéiroaraa 389ro, se consider#d céd reproduce fidel forme gi dimensiunile gablonului,
fafd de careYcompar# traiectoriile inregistrate le viteze gi forte mai mari, pind
cind palpatorul nu mei urmiregte gablonmul.

Pe graficele inregistrate se indic#, tinind cont de scara de inregistrare, im-
preciziile de prelucrare in sens axial gi radial. Pentru evidentlerea impreciziei
de repetabilitate, fiecare Incercare se efectueazd de mai multe ori.

13.5. Observatii gi concluzii

Aprecierea modului de comportare a dispozitivului de copiat va fi facutd pe
baze analizei traiectoriilor obfinute gi inregistrate pentru diferite conditii de
incHrcare (viteze de transport gi forte de incércarﬁpiferiteLSe vor face observa-
tii asupra influenyei vitezei de trunsport w gis incdrcérii motorului hidraulic de
execufie ssupra preciziei prelucriérii,




