A XVI-a Conferinta internatjonala — multidisciplinara
JProfesorul Dorin PAVEL - fondatorul hidroenergeticii roméanegti”
SEBES, 2016

PROCEDEU DE DETERMINARE A RANDAMENTULUI
CUPLEI CINEMATICE TIP ROLA CILINDRU

Alexandru MICACIU

METHOD FOR DETERMINING THE EFFICIENCY CYLINDER
ROLL CINEMATIC COUPLE

In this work is analyzed mechanical efiency by experimental research
using a device for helicoidally movement simulation.

The precision of helicoidally generation is determinate in relation
between normal force and acting torque. For accurate determination of the
measurements is made by electronic transducers for displacement and rotation.
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1. Introducere

Miscarea elicoidala este generata de o miscare de rotatie si 0
miscare de translatie simultana.

Pentru realizarea parametrilor miscarii elicoidale se foloseste
dispozitivul din figura 1, care are la baza o cupla cinematica tip rola
cilindru folosit pentru determinari experimentale in vederea realizarii
unui dispozitiv de control bazat pe acest principiu utilizat pentru
verificarea suprafetelor elicoidale la sculele de acest gen dupa procesul
de rectificare.

Reglajul pasului se face prin pozitionarea axei rolei in raport cu
axa arborelui.
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in functie de unghiul de reglaj se pot genera urmétoarele
miscari:

1. Daca axa rolei este paralela cu axa arborelui, arborele
genereaza o miscare de rotatje.

2. Daca axa rolei este perpendiculara pe axa arborelui acesta
din urma va genera o migcare de translatje.

3. Daca axa rolei face un unghi cuprins intre 0° si 90° cu axa
cilindrului, cilindrul va executa o miscare elicoidala dreapta.

4. Daca axa rolei face un unghi cuprins intre 90° si 180° cu axa
cilindrului, cilindrul va executa o miscare elicoidala stanga.

2. Determinari experimentale

Fig.1 Dispozitiv de generat miscarea elixoidala

Elementele componente ale dispozitivului, prezentat schematic
in figura 1:
1 — arbore central
2-—rola
3 — suport oscilant
4 — masa care asigura presiunea de contact intre
elementele cuplei cinematice
5 — masa care poate roti arborele central
6 — batiu
7 — maner
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8 — suport prevazut la interior cu bucsa de ghidare
9 — scula aschietoare

10 — mecanism de reglare al pozitiei rolei

11 — element de blocare a pozitiei rolei

Prin reglarea unghiulara a axei rolei (2), in raport cu axa
arborelui cilindric (1) se vor genera suprafete elicoidale cu pasi diferif;
in functie de valoarea unghiului @ reglat intre axele celor doua
elemente care alcatuiesc cupla cinematica tip rola-cilindru.

Actionarea dispozitivului se poate efectua prin rotirea arborelui
cilindric central (1) de catre masa (5) sau prin rotirea manuala a
extremitatii striate a manerului (7) a arborelui cilindric central (1).

Valoarea pasului este determinata de valoarea unghiului dintre
axa rolei si axa arborelui.

p=7-D, g6 ™
unde:
p — pasul elicei generate;
D, — diametrul arborelui
6 — unghiul dintre axa rolei si axa arborelui.
Dispozitivul genereaza miscarea elicoidala prin rotirea
arborelui de céatre o masa M,, pozifia 5 care actioneazéd prin

intermediul unui cablu discul montat pe arbore putand determina in
acest mod forta de actionare.

Masa M, cade liber gravitational si roteste discul odatd cu
arborele. In functie de reglajul rolei se genereazd o anumita valoare de
pas, conform cu relatia 1.

Pentru determinarea randamentului mecanic se foloseste un
sistem de masura care sa puna in evidenta fortele si deplasarile
elementelor componente.

Calculul lucrului mecanic se face ludnd in considerare
elementele componente ale dispozitivului.

Sursa de actionare este masa etalon pozitia 5.

Prin miscarea aceteia in cdmp gravitational se produce lucrul
mecanic motor.

L,=G-d=m,-g-d 2)
unde:
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mz- masa etalon pozitia 5 exprimata in kilograme

g - accelera’ia gravitationala [m/s?]

d - distanta parcursa de masa etalon exprimata in metri

Lucrul mecanic rezistent este obtinut din deplasarea foriei de
frecare pe lungimea elicei.

L =G-pul=(m g)ul (©)
unde:
G - reprezinta greutatea masei ms
M -coeficient de frecare

| - lungimea parcursa pe elicea generata
l=k-z-D,-tg8 (4)
unde k - coeficient de proportionalitate.

3. Randamentul mecanic

77:7" (5)

Pentru determinarea randamentului se considera schema de
masurare din figura 2.

Traductorul de masura da o tensiune proportionala cu distanta
parcursa de elementul mobil la rotirea arborelui dispozitivului cu un
unghi dat, ales in prealabil in functie de pasul reglat.

Aceasta tensiune este masurata de catre un multimetru digital
numai pe durata in care sesizorul optic este actionat prin intermediul

unui disc cu fante. Pentru o rotire cu un unghi @ dat al arborelui.
Valoarea tensiunii masurate in volfi (V) este calibratd pentru citirea

directa in milimetrii de deplasare axiala a arborelui.

La un pas reglat se calculeaza pentru unghiul ales la sesizorul
rotativ deplasarea axiala corespunzatoare.

In conditile transmisiei prin frictiune fira pierderi aceasta
valoare trebuie sa fie egala cu valoarea corespunzatoare a tensiunii
indicate de multimetru.
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Fig. 2 Schema partii masurate a dispozitivului pentru generarea miscarii
elicoidale

Elemente componente :
1 - alimentator senzor rotativ
2 - circuit de adaptare a traductorului
3 - circuit poarta
4 - multimetru
5 - placa audio de PC
6 - calculator (PC)
7 - monitor

4. Concluzii

m La determinari s-a considerat regimul de functionare a
materialului In domeniul elastic, pentru domeniul de viteze in care
functioneaza dispozitivul.

m Determinarile se realizeaza {indnd cont de posibilitatile de

reglaj ale dispozitivului in functie de dimensiunile constructive ale
dispozitivului.
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m Calculatorul se foloseste ca parte integrata a sistemului de
masura cat si pentru prelucrarea si gestionarea datelor. Schema
prezentata asigura precizia necesara determinarii parametrilor
cinematici.
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