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PLANETARY ROLLERS

The paper presents the basic elements about of kinematics of
actuators with planetary rollers.
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1. Generalitati

Lucrarea prezinta suruburi cu role, cunoscute si sub denumirea
de suruburi cu role planetare sau suruburi cu role satelit si de
asemenea suruburi de precizie de tip actuator, fiind dispozitive
mecanice care transforma miscarea de rotatie in miscarea de translatie
si viceversa. Datorita complexitatii mecanismelor, actuatorii cu role sunt
relativ mai scumpi, dar ei sunt mai potriviti pentru precizie ridicata,
vitezad marita, sarcina ridicata, durata indelungata de exploatare in
aplicatii cu solicitari grele. Mecanismele cu actuatori cu role sunt
incorporate, in mod obisnuit, in sisteme de miscare si pozitionare, in
variate aplicatii de manufacturare si aerospatiale.

Elementele principale ale actuatorilor cu role sunt surubul,
piulita si rolele planetare, surubul avand filet cu mai multe Tnceputuri, cu
profil triunghiular, ofera posibilitatea conducerii radiale a rolelor
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planetare in jurul surubului si care vor fi conduse si de filetul piulitei.
Filetul surubului este identic cu filetul interior al piulitei. Rolele servesc
ca element de frecare redusa, intre surub si piulita. Rolele au filet cu un
singur inceput, iar flancul filetului este convex, prin aceasta, limitandu-
se frecarea la contactul rolei cu surubul si piulita [1].

In figurile 1 si 2, se prezintd ansamblul unui actuator format din
surub, piulita si role planetare.

Fig. 1 Actuatorul format din
surub, piulita si role planetare

(1]

2. Relatii de calcul

Se prezinta n
continuare relatiile existente
la actuatoarele cu role
planetare pentru un studiu
de caz:
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Fig. 2 Desenul ansamblului actuatorului format din surub, piulita
si role planetare [1]
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dy =36 mm - diametrul mediu al surubului;

N = 6 - numarul de inceputuri al filetului surubului,
iar diametrul mediu al piulitei rezulta din relatia [1]:
o—dON 366_54 mm . (1)
N-2 6-2
Raportul piulitei catre surub are expresia:
Do N 6

=1,5. (2)
do "N-2 6-2
Diametrul mediu al rolei se calculeaza cu relatia:
dg 36
dg=——=—"—=9 mm. 3
r0 N_2 6_2 ( )
Raportul rolei catre surub are expresia:
dﬂ=L=L=o,25. (4)
dg N-2 6-2
Pasul filetului rolei se determina prin relatia:
Hs 36
=—= =6 mm, 5
P=N "6 (5)

unde, Hy =36 mm, este pasul elicei filetului gurubului, iar N=6,
numarul de inceputuri ale surubului.

Se considera mecanismul planetar al actuatorului, ca in figura 3.

Fig. 3 Mecanismul planetar al actuatorului [2]

D:

Dupa cum se observa in figura 1,
rolele  planetare au  extremitatile
o tzzzez; prevazute cu danturd Prin urmare
m elementul ¢ (figura 3) satelit, are

numarul de dinti z,, existdnd relatia
pentru diametrul de divizarea al acestuia:
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dg=m-z,=1.9=9 mm, (6)
unde, m=1 mmeste modulul danturii
rolei.
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Figura 1 aratd angrenarea rolei cu dantura interioara a
elementului b, avand numarul de dinti zpy =54 . Diametrul de divizare
al danturii interioare este dat de relatia:

DO =m'ZDO =1.54=54 mm. (7)

Elementul a reprezinta surubul actuatorului avand diametrul
mediu d,,.
Daca surubul actuatorului se considera fixat, raportul de
transmitere de la dantura interioara la axa rolelor H rezulta din relatia:
36

igH=1+g—‘;=1+a=1,(6) (8)

3. Concluzii

Studiul cinematic prezentat serveste la proiectarea actuatorului
cu surub si role planetare.
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