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49 AUTOMAT DE PRESARE HIPOCICLOIDAL SFERIC,

ECUATORIAL

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un automat de presare, hipo-
cicloidal sferic, ecuatorial, destinat prelucrdrii, prin
deformare plasticd la rece sau la semicald, a unor
repere diverse, de dimensiuni reduse. Automatul de
presare, hipocicloidal sferic, ecuatorial, conform inven-
tiei, are inclus n lantul cinematic principal un mecanism
(B) planetar monomobil, format dintr-o roata (9) dintata
conicd, centrald, pland, cu unghi al conului de divizare
al danturii de 180", asamblaté tat8 de un batiu (10) prin
strangere pe con, si fixatd faid de acesta prin niste
suruburi (19), un arbore (6) central principal si doi, trei,
patru sau cinci sateliti (A) identici, fiecare format dintr-o
roatd (11) dintatd cu danturd conica, al cdrei numar de
dinti este egal cu jumatate din numarul de dinii ai rotii
(9) dinfate conice plane, si al c8rei unghi al conului de
divizare al danturii are valoarea de 60°, IAgaruitéd pe un
braj (8) solidar cu arborele (6) central principal, §i o
rola-butoi (15?, al cdrei centru (a) este cuprins in conul
de divizare al danturii rotii dintate (11), solidard direct
sau {:)rintr—o piesd (13) intermediara cu roata (11)
dintatd, si dispusda fatd de acesta pe fata dinspre axa
automatului, si, ca urmare, a rotirii arborelui (6) central
ﬁrincipal, rolele-butoi (15), ale caror centre (a) descriu

ipocicloide sferice ecuatoriale normale, cu doud bucle
identice, suprapuse sau echiunghiular orientate, antre-
neazd temporar, in vecindtatea fiecdrui punct de
intoarcere (b si ¢) al hipocicloidei descrisd de centrul
rolei-butoi respective, in migcare de translatie rectilinie
alternativd, doud, patru, sase, opt sau zece culisoare
(16) dispuse echiunghiular de-a lungul unui cerc coaxial
cu axa automatului, Si de raza egald cu distanta dintre
oricare punct de intoarcere (b sau ¢) si axa auto-
matului, axele culisoarelor (16) fiind paralele cu axa
automatului.
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Automat de presare hipocicloidal sferic, ecuatorial

Inventia se referd la un automat de presare, hipocicloidal sferic, ecuatorial, destinat
obtinerii de piese metalice prin deformare plastici la rece sau la semicald.

Este cunoscut un automat de presare la rece, hipocicloidal sferic, ecuatorial, cu un singur
satelit in mecanismul planetar si cu doud sau mai multe culisoare dispuse echiunghiular de-a
lungul unui cerc coaxial cu axa automatului, axele culisoarelor fiind paralele cu axa
automatului.

Dezavantajul acestui automat de presare constd in aceea ci productivitatea (numérul de
presiri realizate in unitatea de timp) asiguratd poate fi insuficienta pentru anumite aplicatii.

Problema pe care o rezolvd inventia este de a realiza un automat de presare,
hipocicloidal sferic, ecuatorial, cu productivitate crescuta.

Automatul, conform inventiei, are inclus in lanful cinematic principal un mecanism
planetar, monomobil, format dintr-o roata dintatd conicd, centrald, pland, cu unghi al conului
de divizare al danturii de 180°, asamblati fafd de un batiu prin strAngere pe con si fixati fata
de acesta prin niste suruburi, un arbore central, principal, si doi, trei, patru sau cinci satelifi
identici, fiecare format dintr-o roati dinfatd cu danturd conicd, al carei numir de dinti este
egal cu jumitate din numérul de dinti ai rotii dintate conice plane si al carui unghi al conului
de divizare al danturii are valoarea de 60°, lagaruita pe un brat solidar cu arborele central,
principal, si o rold-butoi, al cérei centru este cuprins in conul de divizare al danturii rotii
dintate, solidard direct sau printr-o piesa intermediara cu roata dintata si dispusa fata de acesta
pe fata dinspre axa automatului, si ca urmare a rotirii arborelui central, principal, rolele-butoi,
ale cdror centre descriu hipocicloide sferice ecuatoriale normale cu doud bucle, identice,
suprapuse sau echiunghiular orientate, antreneaza temporar, in vecinitatea fiecirui punct de
intoarcere al hipocicloidei descrisd de centrul rolei-butoi respective, in migcare de translafie
rectilinie-alternativd doud, patru, sase, opt sau zece culisoare dispuse echiunghiular de-a
lungul unui cerc coaxial cu axa automatului si de razi egald cu distanta dintre oricare punct de
intoarcere al hipocicloidelor ecuatoriale normale cu doud bucle descrise si axa automatului,
axele culisoarelor fiind paralele cu axa automatului.

Inventia prezintd urmatoarele avantaje:

- asigurd productivitate crescutd;
- asigurd caracteristici dinamice superioare datoritd constructiei compacte, echilibratid dinamic
inclusiv ca urmare a amplasdrii satelitilor diametral opus sau echiunghiular in raport cu

axa automatului.
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Se prezinti in continuare opt exemple de realizare a inventie:, in legaturd cu. figurile 1,

2,3,4,5,6,7,8,9,10,11, 12,13, 14, 15, 16, 17, 18, 19, 20, 21, 23, 24, 25, 26, 27, 28, 29, 30,

31,3213
- fig
- fig
- fig
- fig
- fig
- fig
- fig
- fig
- fig

- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.
- fig.

3, care reprezinta:

. 1, schemi cinematica a automatului de presare, pentru o variantd de realizare;

. 2, sectiune dupa planul A1-Al din figura 1;

. 3, vedere dinspre planul A3 din figura 1;
. 4, sectiune dupa planul A4-A4 din figura 1;

. 5, schemai cinematicd a automatului, pentru o altd variantd de realizare;

. 6, sectiune dupi planul B1-B1 din figura 5;

. 7, vedere dinspre planul B3 din figura 5;

. 8, sectiune dupa planul B4-B4 din figura 5;

. 9, schemad cinematicd a automatului, intr-o alti varianti de realizare;
10, sectiune dupd planul C1-C1 din figura 9;

11, vedere dinspre planul C3 din figura 9,

12, sectiune dupa planul C4-C4 din figura 9;

13, schema cinematica a automatului, intr-o alti varianta de realizare;
14, sectiune dupa planul D1-D1 din figura 13;

15, vedere dinspre planul D3 din figura 13;

16, sectiune dupa planul D4-D4 din figura 13;

17, schema cinematica a automatului, intr-o alta varianta de realizare;
18, sectiune dupa planul E1-E1 din figura 17;

19, vedere dinspre planul E3 din figura 17;

20, sectiune dupd planul E4-E4 din figura 17,

21, schema cinematicd a automatului, intr-o alti varianta de realizare;
22, sectiune dupd planul F1-F1 din figura 21;

23, vedere dinspre planul F3 din figura 21;

24, sectiune dupd planul F4-F4 din figura 21;

25, schema cinematici a automatului, intr-o alti varianta de realizare;
26, sectiune dupi planul G1-G1 din figura 25;

27, vedere dinspre planul G3 din figura 25;

28, sectiune dupd planul G4-G4 din figura 25;

29, schemd cinematicd a automatului, intr-o alti varianta de realizare;
30, sectiune dupd planul H1-H1 din figura 29;

31, vedere dinspre planul H3 din figura 29,

37/«%«/

A/



-2013-00015- -
04 -01- 2013

- fig. 32, sectiune dupa planul H4-H4 din figura 29;

- fig. 33, o reprezentare grafica a hipocicloidei sferice ecuatoriale cu doud bucle.

O hipocicloida sferica este o curba pe sferd descrisd de un punct al unui cerc rulant,
sprijinit pe sferd, care se rostogoleste fird alunecare peste un cerc baza, fix, acesta fiind tot un
cerc al sferei, dar diferit de cercul rulant. Hipocicloida sfericd este ecuatoriala daca cercul
baza este un ecuator al sferei.

O hipocicloida sfericd se poate genera cinematic cu ajutorul unui mecanism planetar cu
roti dintate conice.

O hipocicloida, inclusiv una sfericd, este inchisa §i unicursald dacé raportul dintre raza
cercului central fix si raza cercului rulant este un numar rational. Prin extensie, hipocicloida
generatd cinematic cu ajutorul unui mecanism planetar cu roti dintate este inchisd si
unicursali daca raportul dintre numarul de dinti al rotii centrale fixe si numarul de dinti al
rotii satelit, roatd rulanti, este un numar rational.

Inventia se refera la cazul particular al hipocicloidei sferice ecuatoriale unicursale cu
doud bucle, generatad cu ajutorul unui mecanism planetar monomobil simplu cu roti dintate
conice, cu doi, trei, patru sau cinci sateliti identici dispusi echiunghiular. Pentru aceasta,
numdrul de dinti al rotii dintate conice centrala fixa si numarul de dinti al rotii conice al unui
satelit trebuie sa se afle intr-un raport strict de 2:1, roata dintata conica centrala fixa trebuie si
fie una plana, cu unghiul la varf al conului de divizare al danturii de 180°, iar unghiul la varf
al conului de divizare al danturii unei roti dintate conice a unui satelit trebuie sa fie de 60°. Cu
fiecare satelit se solidarizeaza, direct sau printr-o piesd intermediard, o piesd, de exemplu o
rold-butoi, al cérei centru materializeazd punctul generator de hipocicloida sfericd ecuatoriala
cu doud bucle. Daci se foloseste rola-butoi, atunci fixarea acesteia fati de roata satelit se face
astfel incat un plan de simetrie longitudinal al acesteia sd contind axa rotii satelit, iar un alt
plan de simetrie longitudinal, perpendicular fatd de anteriorul, sa fie tangent la conul de
divizare al danturii rotii satelit. In aceste conditii, centrul rolei-butoi este implicit inclus in
conul de divizare al danturii conice a rotii satelit si descrie cinematic o hipocicloida sferica
ecuatoriali cu doud bucle, normala.

intr-o varianta de realizare, automatul de presare, hipocicloidal sferic, ecuatorial,
conform inventiei, este prevazut cu un motor electric 1 care, printr-o roatd de curea 2 si niste
curele trapezoidale 3, antreneaza in migcare de rotatie uniforma un volant 4, acesta antrenand
la randul sdu, printr-un cuplaj S, un arbore central 6, principal. Utilizarea unei frane 7
amplasatd pe arborele principal 6, eventual a unui ansamblu cuplaj-frind monobloc, este

optionala, dar recomandata.
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Arborele central 6, principal, cu care sunt solidare dou brate 8, doi sateliti A si o roatd
dintatd conicd plana 9, centrala, fixa, cu unghiul la varf al conului de divizare al danturii de
180°, solidard cu un batiu 10, formeazd un mecanism planetar B. Un satelit A este format
dintr-o roatd dintata conicd 11, o bucsa 12, o piesd 13 intermediard, solidari cu roata dintata
conicd 11 pe fafa acesteia aflatd spre axa automatului, fixata fatd de aceasta de exemplu prin
niste suruburi 14, si o rold-butoi 15, solidard cu piesa 13 intermediara. Bucsa 12 poate fi
inlocuita cu un rulment adecvat.

in timpul rotatiei arborelui central 6, principal, datorita angrenarii rotilor dintate conice
11 cu roata dintatd conicd pland 9, fiecare satelit A este antrenat in migcare de rotatie in jurul
bratului 8 corespondent si, impreuna cu acesta, in miscare de rotatie in jurul axei arborelui
central 6. Datoritd acestor migcari, centrul a al unei role-butoi 15 descrie fatd de un reper fix o
hipocicloida sferica ecuatoriala cu dou bucle, normalé, cu doud puncte de intoarcere b si ¢,
iar fiecare rola-butoi 15 efectueazd, aparent, o migcare de rotatie in jurul propriei axe.

Asamblarea celor doi satelifi A se face astfel incét traiectoriile descrise de centrele a ale
celor doud role-butoi 15 sd se suprapunid. Ca urmare se vor suprapune si punctele de
intoarcere b si ¢ ale celor doud hipocicloide sferice identice descrise de centrele a ale celor
doua role-butoi 15, astfel incat la o rotatie completd a arborelui central 6, principal, se
genereazi doud puncte de intoarcere distincte, doud puncte de intoarcere b suprapuse si doud
puncte de intoarcere ¢ suprapuse.

In punctele de intoarcere b si ¢ tangentele la hipocicloidele generate cinematic de
punctele a sunt paralele cu axa arborelui central 6, principal, deci paralele cu axa automatului.

Pe directiile tangentelor in punctele de intoarcere b si ¢ la cele doud hipocicloide sferice
ecuatoriale astfel generate, in batiul 10 sunt ghidate doua culisoare 16 dispuse diametral pe un
cerc coaxial cu axa automatului si de razi egald cu distanta dintre oricare punct b sau ¢ si axa
automatului, orientate spre fata frontalda d a automatului §i amplasate sub conul de divizare
plan al rotii dintate conice plane 9. Fiecare culisor 16 are practicat la capitul opus fata de fata
frontala d a automatului o suprafati cava e corespondentd cu suprafata rolei-butoi 15.

Suprafata cavi e a fiecarui culisor 16 trebuie si aiba fatd de batiul 10 al automatului de
presare aceeasi orientare ca §i oricare rold-butoi 15 cind aceasta se afld in punctul de
intoarcere corespunzator pozitiei culisorului 16 respectiv. Orientarea corectd a suprafetei cave
e se asigurd la montaj. Pentru aceasta ghidarea fiecarui culisor 16, de preferintd prin caneluri,
se face prin intermediul unei bucse 17, cilindricd, coaxiala cu axa culisorului 16
corespunzdtor, ce se poate roti fatd de batiul 10 si care se fixeazd fatd de acesta prin niste

suruburi 18.

— .
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Pozitiile punctelor de intoarcere b si ¢ ale hipocicloidelor sferice descrise de punctele a
sunt dependente de orientarea unghiulari a rotii dinfate conice plane 9. Pentru a asigura, la
montajul automatului, orientarea hipocicloidelor sferice generate de punctele a astfel incét
tangentele la acestea in punctele de intoarcere sa se suprapuna cu axele culisoarelor 16, roata
dintatd conicd plana 9 se asambleazd cu batiul 10 prin stringere pe con, asigurdndu-i-se
orientarea unghiulara necesard. Pentru aceasta corpul rotii dintate conice plane 9 si batiul 10
sunt prevazute cu nigte suprafete conice f si respectiv g, corespondente. Fixarea axiala fata de
batiul 10 a rotii dintate conice plane 9 se realizeazi cu niste suruburi 19.

In vecinatatea fiecirui punct de intoarcere b si ¢ al traiectoriei sale, fiecare roli-butoi 15
formeazd temporar cu suprafata cavd e a culisorului 16 din pozifia respectivi o cuplad
complexa de rotatie si, continudndu-si deplasarea pana in punctul de intoarcere al traiectoriei
sale, antreneaza in migcare de translatie pe aceastd porfiune si culisorul 16 corespunzitor.

La o rotatie completa a arborelui central 6, principal, fiecare culisor este actionat de cate
doua ori, deci se realizeaza patru presari.

Cursa culisoarelor 16, posibil reglabild, este de ordinul milimetrilor, minim necesara
unei operatii anume de presare. Lungimea cursei unui culisor 16 si eventuala reglare a
acesteia se asigurd prin intermediul unui limitator 20, deplasabil fatd de batiul 10 si
solidarizabil cu aceasta.

Fiecdrui culisor 16 i este atasat cate un arc elicoidal 21 ce are rolul de a amortiza socul
generat in momentul realizérii cuplei de rotagie ce se formeaza temporar intre o rola-butoi 15
si suprafata cavi e practicatd in culisorul 16, de a pastra aceastd cuplad in timpul translatiei
culisorului 16, de a asigura revenirea acestuia in pozitia maxim departata fajd de fata frontala
d a automatului §i de a pastra aceastd pozitie in timpul in care culisorul 16 corespunzitor nu
este antrenat, asigurandu-se astfel distanfa maxima intre partile mobila 22 si fixa 23 ale sculei
C, fixate de culisorul 16 si, respectiv, de batiul 10.

in functie de necesitati, automatului i se ataseazi subansambluri-modul pentru
alimentare si/sau evacuare automata, specifice tipului de semifabricat folosit si/sau pieselor
rezultate.

Bratul 8, proiectat corespunzitor, asigurd si echilibrarea dinamicd a mecanismului
planetar B.

Intr-o altd varianta de realizare, automatul de presare, hipocicloidal sferic, ecuatorial,
conform inventiei, are doua brate 8 solidare cu arborele central 6, principal, si doi satelifi A.
Asamblarea celor doi satelii A se face astfel incéat traiectoriile descrise de centrele a ale celor

doui role-butoi 15 sa fie defazate cu 90°. Ca urmare la o rotatie completa a arborelui central
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6, principal se genereaza patru puncte de intoarcere distincte, doud puncte de intcarcere b si
doud puncte de intoarcere ¢, descrise de centrele a ale celor doua role-butoi 15.

Pe directiile tangentelor in punctele de intoarcere b si ¢ la cele doud hipocicloide sferice
ecuatoriale astfel generate, in batiul 10 sunt ghidate patru culisoare 16 dispuse echiunghiular
de-a lungul unui cerc coaxial cu axa automatului si de razd egala cu distanta dintre oricare
punct b sau ¢ si axa automatului, orientate spre fata frontald d a automatului §i amplasate sub
conul de divizare plan al rotii dintate conice plane 9.

La o rotatie completd a arborelui central 6, principal, fiecare culisor este actionat céte o
singurd dat3, deci se realizeaza patru presari.

Intr-o altd variantd de realizare, automatul de presare, hipocicloidal sferic, ecuatorial,
conform inventiei, are trei brate 8 solidare cu arborele central 6, principal, si trei sateliti A.
Asamblarea celor trei sateliti A se face astfel incét traiectoriile descrise de centrele a ale celor
trei role-butoi 15 si se suprapund. Ca urmare se vor suprapune si punctele de intoarcere b si ¢
ale celor trei hipocicloide sferice identice descrise de centrele a ale celor trei role-butoi 18,
astfel incét la o rotatie completa a arborelui central 6, principal, se genereazi doud puncte de
intoarcere distincte, trei puncte de intoarcere b suprapuse si trei puncte de intoarcere ¢
suprapuse.

Pe directiile tangentelor in punctele de intoarcere b si ¢ la cele trei hipocicloide sferice
ecuatoriale astfel generate, in batiul 10 sunt ghidate dou culisoare 16 dispuse diametral pe un
cerc coaxial cu axa automatului si de raza egald cu distanta dintre oricare punct b sau ¢ si axa
automatului, orientate spre fata frontald d a automatului si amplasate sub conul de divizare
plan al rotii dintate conice plane 9.

La o rotatie completd a arborelui central 6, principal, fiecare culisor este actionat de cate
trei ori, deci se realizeazi gase presari.

Intr-o altd variantd de realizare, automatul de presare, hipocicloidal sferic, ecuatorial,
conform inventiei, are trei brate 8 solidare cu arborele central 6, principal, si trei sateliti A.
Asamblarea celor trei sateliti A se face astfel incat traiectoriile descrise de centrele a ale celor
trei role-butoi 15 s3 fie defazate cu 60°. Ca urmare la o rotafie completa a arborelui central 6,
principal se genereaza sase puncte de intoarcere distincte, trei puncte de intoarcere b si trei
puncte de intoarcere ¢, descrise de centrele a ale celor trei role-butoi 15.

Pe directiile tangentelor in punctele de intoarcere b si ¢ la cele trei hipocicloide sferice
ecuatoriale astfel generate, in batiul 10 sunt ghidate sase culisoare 16 dispuse echiunghiular
de-a lungul unui cerc coaxial cu axa automatului si de razd egald cu distanta dintre oricare

punct b sau ¢ i axa automatului, orientate spre fata frontald d a automatului gi amplasate sub
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conul de divizare plan al rotii dintate conice plane 9.

La o rotatie completd a arborelui central 6, principal, fiecare culisor este actionat cate o
singurd dati, deci se realizeazi sase presari.

intr-o alta varianta de realizare, automatul de presare, hipocicloidal sferic, ecuatorial,
conform inventiei, are patru brate 8 solidare cu arborele central 6, principal, si patru sateliti A.
Asamblarea celor patru satelifi A se face astfel incat traiectoriile descrise de centrele a ale
celor patru role-butoi 15 si se suprapund. Ca urmare se vor suprapune si punctele de
intoarcere b si ¢ ale celor patru hipocicloide sferice identice descrise de centrele a ale celor
patru role-butoi 15, astfel incit la o rotatie completd a arborelui central 6, principal, se
genereaza doud puncte de intoarcere distincte, patru puncte de intoarcere b suprapuse si patru
puncte de intoarcere ¢ suprapuse.

Pe directiile tangentelor in punctele de intoarcere b si ¢ la cele patru hipocicloide sferice
ecuatoriale astfel generate, in batiul 10 sunt ghidate doud culisoare 16 dispuse diametral pe un
cerc coaxial cu axa automatului si de raza egala cu distanta dintre oricare punct b sau ¢ si axa
automatului, orientate spre faja frontala d a automatului si amplasate sub conul de divizare
plan al rotii dintate conice plane 9.

La o rotatie completd a arborelui central 6, principal, fiecare culisor este actionat de cate
patru ori, deci se realizeazi opt presari.

intr-o alta varianta de realizare, automatul de presare, hipocicloidal sferic, ecuatorial,
conform inventiei, are patru brate 8 solidare cu arborele central 6, principal, si patru sateliti A.
Asamblarea celor patru satelifi A se face astfel incét traiectoriile descrise de centrele a ale
rolelor-butoi 15 solidare cu satelifii A amplasati diametral opus s3 se suprapuni. Ca urmare
cele patru hipocicloide sferice ecuatoriale normale identice se vor suprapune doud céite doua,
cele doua astfel de traiectorii distincte fiind defazate cu 90°. Cele opt puncte de intoarcere b si
¢ se vor suprapune la randul lor doud cate doud, astfel incét la o rotatie completa a arborelui
central 6, principal, se genercaza patru puncte de intoarcere distincte, cate doud puncte de
intoarcere b suprapuse si cate doud puncte de intoarcere ¢ suprapuse.

Pe directiile tangentelor in punctele de intoarcere b si ¢ la cele doud hipocicloide sferice
ecuatoriale astfel generate, in batiul 10 sunt ghidate patru culisoare 16 dispuse echiunghiular
de-a lungul unui cerc coaxial cu axa automatului si de razi egala cu distanta dintre oricare
punct b sau ¢ si axa automatului, orientate spre fata frontala d a automatului si amplasate sub
conul de divizare plan al rotii dintate conice plane 9.

La o rotatie completa a arborelui central 6, principal, fiecare culisor este actionat de céte

douad ori, deci se realizeaza opt presiri.
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Intr-o altd variantd de realizare, automatul de presare, hipocicloidal sferic, ecuatorial,
conform inventiei, are patru brate 8 solidare cu arborele central 6, principal, si patru satelifi A.
Asamblarea celor patru satelifi A se face astfel incét traiectoriile descrise de centrele a ale
celor patru role-butoi 15 sd fie defazate cu 45°. Ca urmare la o rotatie completa a arborelui
central 6, principal se genereaza opt puncte de intoarcere distincte, patru puncte de intoarcere
b si patru puncte de intoarcere ¢, descrise de centrele a ale celor patru role-butoi 185.

Pe directiile tangentelor in punctele de intoarcere b si ¢ la cele patru hipocicloide sferice
ecuatoriale astfel generate, in batiul 10 sunt ghidate opt culisoare 16 dispuse echiunghiular
de-a lungul unui cerc coaxial cu axa automatului §i de razd egald cu distanta dintre oricare
punct b sau ¢ si axa automatului, orientate spre fata frontald d a automatului si amplasate sub
conul de divizare plan al rotii dintate conice plane 9.

La o rotatie completd a arborelui central 6, principal, fiecare culisor este actionat cite o
singurd datd, deci se realizeaza opt presari.

Intr-o altd variantd de realizare, automatul de presare, hipocicloidal sferic, ecuatorial,
conform inventiei, are cinci brate 8 solidare cu arborele central 6, principal, si cinci satelifi A.
Asamblarea celor cinci sateliti A se face astfel incéat traiectoriile descrise de centrele a ale
celor cinci role-butoi 15 si fie defazate cu 36°. Ca urmare la o rotatie completa a arborelui
central 6, principal se genereaza zece puncte de intoarcere distincte, cinci puncte de intoarcere
b si cinci puncte de intoarcere ¢, descrise de centrele a ale celor cinci role-butoi 15.

Pe directiile tangentelor in punctele de intoarcere b si ¢ la cele cinci hipocicloide sferice
ecuatoriale astfel generate, in batiul 10 sunt ghidate zece culisoare 16 dispuse echiunghiular
de-a lungul unui cerc coaxial cu axa automatului si de razd egald cu distanta dintre oricare
punct b sau ¢ si axa automatului, orientate spre fata frontald d a automatului si amplasate sub
conul de divizare plan al rotii dintate conice plane 9.

La o rotatie completd a arborelui central 6, principal, fiecare culisor este actionat céte o

singurd datd, deci se realizeaza zece presari.
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Revendiciri

1. Automat de presare hipocicloidal sferic, ecuatorial, caracterizat prin aceea ci, in

scopul cresterii productivititii, are inclus in lantul cinematic principal un mecanism planetar
(B), monomobil, format dintr-o roata dintati (9) conica, centrala, plana, cu unghi al conului de
divizare al danturii de 180°, asamblata fata de un batiu (10) prin stringere pe con si fixata fata
de acesta prin niste suruburi (19), un arbore (6) central, principal, i doi, trei, patru sau cinci
sateliti (A) identici, fiecare format dintr-o roata dintata (11) cu danturd conicé, al cirei numar
de dinti este egal cu jumiatate din numarul de dinti ai rotii (9) dintate conice plane si al carui
unghi al conului de divizare al danturii are valoarea de 60°, lagaruitd pe un brat (8) solidar cu
arborele (6) central, principal, si o rold-butoi (15), al cérei centru (a) este cuprins in conul de
divizare al danturii rotii dintate (11), solidard direct sau printr-o piesd (13) intermediard cu
roata dintatd (11) si dispusd fatd de acesta pe fata dinspre axa automatului, §i ca urmare a
rotirii arborelui (6) central, principal, rolele-butoi (15), ale cdror centre (a) descriu
hipocicloide sferice ecuatoriale normale cu doud bucle, identice, suprapuse sau echiunghiular
orientate, antreneazad temporar, in vecindtatea fiecirui punct de intoarcere (b si ¢) al
hipocicloidei descrisd de centrul rolei-butoi respective, in miscare de translatie rectilinie-
alternativa doud, patru, sase, opt sau zece culisoare (16) dispuse echiunghiular de-a Iungul
unui cerc coaxial cu axa automatului si de razi egald cu distanta dintre oricare punct de
intoarcere (b sau ¢) si axa automatului, axele culisoarelor (16) fiind paralele cu axa
automatului.

2. Automat de presare hipocicloidal sferic, ecuatorial, conform revendicarii 1,

caracterizat prin aceea ci, mecanismul planetar (B) confine doi sateliti (A) identici dispusi

diametral opus si astfel asamblati incat traiectoriile identice descrise de centrele (a) ale celor
doud role-butoi (15) sa fie suprapuse si cd cele doud culisoare (16), ale ciror axe cuprind
punctele de intoarcere (b si ¢) ale hipocicloidei sferice descrisd de centrele (a) ale celor doua
role-butoi (15), sunt antrenate temporar §i succesiv in miscare de translatie rectilinie-
alternativd de fiecare dintre cele doud role-butoi (15), automatul realizind patru operatii de
presare la fiecare rotatie completd a arborelui (6) central, principal.

3. Automat de presare hipocicloidal sferic, ecuatorial, conform revendicarii 1,

caracterizat prin aceea ca, mecanismul planetar (B) contine doi sateliti (A) identici dispusi

diametral opus si astfel asamblati incat traiectoriile identice descrise de centrele (a) ale celor
doua role-butoi (15) s& fie defazate cu 90° si cd cele patru culisoare (16) sunt antrenate

temporar §i succesiv in migcare de translatie rectilinie-alternativa de cele doua role-butoi (15),

A
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fiecare rold-butoi (15) actiondnd doar asupra a doud culisoare (16), dispuse diametral opus si
ale cdror axe cuprind punctele de intoarcere (b si ¢) ale hipocicloidei descrisa de centrul (a) al
rolei-butoi (15) respective, automatul realizidnd patru operatii de presare la fiecare rotatie
completd a arborelui (6) central, principal.

4. Automat de presare hipocicloidal sferic, ecuatorial, conform revendicdrii 1,

caracterizat prin aceea ci, mecanismul planetar (B) contine trei sateliti (A) identici dispusi

echiunghiular in raport cu axa automatului si astfel asamblafi incét traiectoriile identice
descrise de centrele (a) ale celor trei role-butoi (15) sd fie suprapuse si ci cele doud culisoare
(16), ale caror axe cuprind punctele de intoarcere (b si ¢) ale hipocicloidei sferice descrisd de
centrele (a) ale celor trei role-butoi (15), sunt antrenate temporar si succesiv in migcare de
translatie rectilinie-alternativd de fiecare dintre cele trei role-butoi (15), automatul realizand
sase operatii de presare la fiecare rotatie completd a arborelui (6) central, principal.

5. Automat de presare hipocicloidal sferic, ecuatorial, conform revendicérii 1,

caracterizat prin aceea ci, mecanismul planetar (B) contine trei sateliti (A) identici dispusi

echiunghiular in raport cu axa automatului si astfel asamblati incét traiectoriile identice
descrise de centrele (a) ale celor trei role-butoi (15) sd fie defazate cu 60° si cad cele sase
culisoare (16) sunt antrenate temporar si succesiv in miscare de translatie rectilinie-alternativa
de cele trei role-butoi (15), fiecare rola-butoi (15) actionand doar asupra a doud culisoare (16),
dispuse diametral opus si ale caror axe cuprind punctele de intoarcere (b si ¢) ale hipocicloidei
descrisd de centrul (a) al rolei-butoi (15) respective, automatul realizind sase operatii de
presare la fiecare rotafie completd a arborelui (6) central, principal.

6. Automat de presare hipocicloidal sferic, ecuatorial, conform revendicarii 1,

caracterizat prin aceea ca, mecanismul planetar (B) contine patru sateliti (A) identici dispusi

echiunghiular in raport cu axa automatului si astfel asamblati incét traiectoriile identice
descrise de centrele (a) ale celor patru role-butoi (15) si fie suprapuse si cd cele doud
culisoare (16), ale caror axe cuprind punctele de intoarcere (b si ¢) ale hipocicloidei sferice
descrisa de centrele (a) ale celor patru role-butoi (15), sunt antrenate temporar si succesiv in
miscare de translatie rectilinie-alternativdi de fiecare dintre cele patru role-butoi (15),
automatul realizand opt operatii de presare la fiecare rotatie completd a arborelui (6) central,
principal.

7. Automat de presare hipocicloidal sferic, ecuatorial, conform revendicarii 1,

caracterizat prin aceea ca, mecanismul planetar (B) contine patru satelifi (A) identici dispusi

echiunghiular in raport cu axa automatului si astfel asamblati incét traiectoriile identice

descrise de centrele (a) ale celor patru role-butoi (15) si fie defazate cu 90°, devenind
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suprapuse doud cate doua, si ca cele patru culisoare (16) sunt antrenate temporar si succesiv in
migcare de translatie rectilinie-alternativa de cele patru role-butoi (15), fiecare rola-butoi (15)
actionand doar asupra a doua culisoare (16), dispuse diametral opus si ale céror axe cuprind
punctele de intoarcere (b si ¢) ale hipocicloidei descrisd de centrul (a) al rolei-butoi (15)
respective, automatul realizdnd opt operatii de presare la fiecare rotatie completd a arborelui
(6) central, principal.

8. Automat de presare hipocicloidal sferic, ecuatorial, conform revendicarii 1,

caracterizat prin aceea ci, mecanismul planetar (B) contine patru sateliti (A) identici dispusi

echiunghiular in raport cu axa automatului si astfel asamblati incét traiectoriile identice
descrise de centrele (a) ale celor patru role-butoi (15) s fie defazate cu 45° si ca cele opt
culisoare (16) sunt antrenate temporar si succesiv in miscare de translatie rectilinie-alternativa
de cele patru role-butoi (15), fiecare rold-butoi (15) actiondnd doar asupra a doud culisoare
(16), dispuse diametral opus si ale cdror axe cuprind punctele de intoarcere (b si c) ale
hipocicloidei descrisd de centrul (a) al rolei-butoi (15) respective, automatul realizdnd opt
operatii de presare la fiecare rotatie completa a arborelui (6) central, principal.

9. Automat de presare hipocicloidal sferic, ecuatorial, conform revendicérii 1,

caracterizat prin aceea ci, mecanismul planetar (B) contine cinci sateliti (A) identici dispusi

echiunghiular in raport cu axa automatului §i astfel asamblafi incét traiectoriile identice
descrise de centrele (a) ale celor cinci role-butoi (15) sa fie defazate cu 36° si cd cele zece
culisoare (16) sunt antrenate temporar si succesiv in miscare de translatie rectilinie-alternativa
de cele cinci role-butoi (15), fiecare rold-butoi (15) actiondnd doar asupra a doud culisoare
(16), dispuse diametral opus si ale cédror axe cuprind punctele de intoarcere (b si ¢) ale
hipocicloidei descrisd de centrul (a) al rolei-butoi (15) respective, automatul realizind zece

operatii de presare la fiecare rotatie completd a arborelui (6) central, principal.

A
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