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RO 125708 B1

Inventia se refera la o unitate de pozitionare pneumo-hidraulica, liniard, avand aplica-
bilitate in constructia robotilor, precum si in aplicatii care presupun manipularea precisa a
unor obiecte, cum ar fi semifabricate, piese sau scule.

Sunt cunoscute unitati de actionare pneumo-hidraulice, la care, pe circuitul de control,
se utilizeaza unul sau doua drosele. Aceste solutii prezintd dezavantajul ca viteza de depla-
sare a sarcinii este controlata prin reglaj manual.

Se mai cunoaste o unitate de actionare a robotilor (RO 80780), cuprinzand un cilindru
pneumo-hidraulic, alimentat de la un distribuitor pneumatic cu trei pozitii, un distribuitor
hidraulic cu doua pozitii pentru reglaj, precum si cate un drosel hidraulic $i pneumatic, iar
pentru comanda, un sistem electronic de urmarire si comanda, compus dintr-un traductor
incremental de pas, un numarator cu prescriere si un bloc logic de prelucrare interna, iar pe
timpul repausului, se utilizeaza o frana actionaté de un cilindru pneumatic, alimentat de un
distribuitor cu doua pozitii, actionat de sistemul electronic de comanda.

Din brevetul RO 107728 B1, se cunoaste o unitate pneumatica de actionare a
robotilor, cuprinzand un cilindru dublu pneumo-hidraulic, ce are doud camere alimentate
pneumatic, iar intre cele doua pistoane si o0 bucsa fixa, separatoare, se formeaza alte doua
camere conectate la un echipament cu care formeaza un circuit hidraulic inchis, cu rolul de
reglare al vitezelor si de control al deplasarilor de pozitionare.

Problema pe care o rezolva inventia este realizarea unui control riguros al legii de
variatie a vitezei de deplasare a sarcinii, ceea ce permite cresterea preciziei de pozitionare.

Unitatea de pozitionare pneumo-hidraulica, liniara, inlaturd dezavantajul mentionat
si rezolva problema tehnica, propusa, prin aceea ca este formata dintr-un motor pneumatic,
liniar, deservit de un distribuitor pneumatic si dintr-un motor hidraulic, avadnd camerele
cuplate prin intermediul unei supape de sens unic, comandata, formate dintr-un corp in care
sunt prelucrate un scaun cilindric al supapei, nigte orificii de alimentare si un orificiu pentru
colectarea eventualelor pierderi de ulei, un element mobil conic, mentinut in contact cu
scaunul de catre un arc elicoidal, un capac inferior, fixat de corp, etansat printr-o garnitura
si prevazut cu un orificiu cu rol de drenaj, un ansamblu intermediar, mobil, format dintr-o tija,
un surub de reglare, o piulita de blocare si niste sfere de contact, si un actuator piezoelectric
cu amplificare mecanica, incorporat3, fixat de corp, avand rolul ca, atunci cand motorul pneu-
matic este alimentat astfel incat ansamblul mobil se deplaseaza in sensul de lucru, controlul
vitezei de deplasare se realizeaza aplicand un semnal electric proportional actuatorului, care
determina deplasarea proportionald a ansamblului mobil si, implicit, a elementului mobil
conic, modificandu-se astfel controlat sectiunea de curgere dintre partea conica a elemen-
tului mobil gi scaun, permitand astfel controlul proportional al debitului de lichid care circula
intre camerele motorului hidraulic, pozitia tijei motorului hidraulic, cuplatd mecanic cu tija
motorului pneumatic, prin intermediul unui cuplaj solidar cu sarcina actionatd, fiind urmarita
de un traductor de deplasare.

Prin aplicarea inventiei, se obtin urmatoarele avantaje: este posibil controlul legii de
variatie a vitezei de deplasare a sarcinii prin comanda electrica proportionala si se obtine o
precizie ridicatad de pozitionare a sarcinii.

Se prezinta, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu fig. 1
si 2, care reprezinta:

- fig. 1, schema functionala a unitatii pneumo-hidraulice, liniare;

- fig. 2, sectiune longitudinala prin supapa de sens unic, comandata.

Unitatea de pozitionare pneumo-hidraulica, liniara, este formata dintr-un motor A,
pneumatic, liniar, deservit de un distribuitor B, pneumatic si dintr-un motor C, hidraulic, avand
camerele C, si C,, cuplate, prin intermediul unei supape D, de sens unic, comandata,
formate dintr-un corp 1, in care sunt prelucrate un scaun a, cilindric, al supapei, niste orificii
b si ¢, de alimentare si un orificiu d, pentru colectarea eventualelor pierderi de ulei, un
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element mobil 2, conic, mentinut in contact cu scaunul a de céatre un arc 3, elicoidal, un
capac inferior 4, fixat de corpul 1, etansat printr-o garnitura 5 si prevazut cu un orificiu e, cu
rol de drenaj, un ansamblu intermediar G, mobil, format dintr-o tija 6, un surub de reglare 7,
o piulitéd de blocare 8 si niste sfere de contact 9 si 10, si un actuator piezoelectric 11, cu
amplificare mecanica, incorporata, fixat de corpul 1, prin intermediul unei piese 12.

Atunci cand motorul A este alimentat, astfel incat ansamblul mobil se deplaseazain
sensul v,, controlul vitezei de deplasare se realizeaza aplicand un semnal electric
proportional actuatorului 11, care determina deplasarea proportionala a ansamblului G, mobil
si, implicit, a elementului mobil 2, conic, modificandu-se astfel controlat sectiunea de curgere
dintre partea conicd a elementului mobil 2 si scaunul a, permitand astfel controlul
proportional al debitului de lichid care circula de la ¢ la b, respectiv, din camera C, in camera
C, si, implicit, controlul vitezei de deplasare in apropierea punctelor de pozitionare
programate.

Atunci cand motorul A este alimentat astfel incat ansamblul mobil sa se deplaseze
in sensul v,, actuatorul 11 nu este comandat, supapa D se comporta ca o supapa de sens
unic, clasica, respectiv, curgerea de la b la ¢ este posibila si se realizeaza printr-o sectiune
maxima, curgerea de la ¢ la b este blocat3, iar viteza de deplasare a sarcinii este maxima.

Pozitia tijei motorului C, cuplatd mecanic cu tija motorului A, prin intermediul unui
cuplaj E, solidar cu sarcina actionata, este urmarita de un traductor de deplasare F, ceea ce
face posibila obtinerea unei precizii ridicate de pozitionare.

Utilizdnd un actuator piezoelectric Physik Instrumente de tip P-287, cu deplasarea
maxima de 700 m si un traductor de deplasare Rexroth, de tip 1684-841-51/1685-882-31 cu
rezolutia de 1 ym, s-a obtinut o precizie de pozitionare a sarcinii de + 0,01 mm.
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Revendicare

Unitate de pozitionare pneumo-hidraulica, liniarg, formata dintr-un motor (A) pneumatic,
liniar, deservit de un distribuitor (B) pneumatic si un traductor de deplasare (F), si dintr-un
motor (C) hidraulic, avand camerele (C, si C,) cuplate prin intermediul unei supape (D) de
sens unic, comandata, formate dintr-un corp (1) in care sunt prelucrate un scaun (a) cilindric
al supapei, niste orificii (b si ¢) de alimentare si un orificiu (d) pentru colectarea eventualelor
pierderi de ulei, caracterizata prin aceea ca, respectiv, controlul proportional al debitului de
lichid, care circula de la orificiul (b) la orificiul (¢), este realizat prin intermediul unui element
mobil (2), conic, mentinut, in contact, cu scaunul (a), de catre un arc (3) elicoidal, un capac
inferior (4), fixat de corpul (1), si un ansamblu intermediar (G), mobil, format dintr-o tija (6),
un surub de reglare (7), o piulitéd de blocare (8) si niste sfere de contact (9 $i 10), si un actuator
piezoelectric (11) cu amplificare mecanica incorporata, fixat, de corpul (1), prin intermediul
unei piese (12), avand rolul ca, atunci cand motorul (A) este alimentat astfel incat ansamblul
mobil se deplaseaza in sensul (v,), controlul vitezei de deplasare se realizeaza aplicand un
semnal electric proportional actuatorului (11), care determin& deplasarea proportionala a
ansamblului (G) mobil si, implicit, a elementului mobil (2), conic, modificandu-se astfel controlat
sectiunea de curgere dintre partea conica a elementului mobil (2) si scaunul (a), pozitia tijei
motorului (C), cuplatd mecanic cu tija motorului (A), prin intermediul unui cuplaj (E) solidar
cu sarcina actionatd, fiind urmarita de traductorul de deplasare (F).
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Fig. 2
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