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(57) Rezumat:

Inventia se referd la o masina pentru fixare intre douad
suprafete cilindrice, interior-exterior, concentrice, folo-
sitd pentru avansarea controlatéd si/sau manevrarea
simultana Tn sus-jos, lateral stAnga- dreapta si axial a
unui dispozitiv de prindere si fixare, cu aplicare Tn con-
structii civile si industriale, in industria de autoturisme
sau in domeniul aerospatial. Masina conform inventiei
este constituitad dintr-un corp (1) si niste bucse (2 si 3)
avand niste bacuri care sunt pozitionate pe diametrul
mediu a doua suprafete ale unor corpuri care urmeaza
a fi fixate si infiletate cu ajutorul unor suruburi (4) de
fixare, fixarea fiind realizata prin intermediul unui motor
(19) pas cu pas, a unui ansamblu de roti (10, 11 si 15)
dintate care pun in migcare, cu ajutorul unor pene (16),
niste arbori (8) care se rotesc pe niste rulmenti (9), niste
stifturi (5) actioneaza, prin intermediul unor articulatii,
niste brate (7) in forma de T care, cu ajutorul stifturilor
(5), infileteaza si desfileteaza suruburile (4) cu care se
realizeaza blocarea si deblocarea bacurilor cu suprafe-
tele corpurilor de asamblat.

Revendicari: 4
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DESCRIEREA INVENTIEI
(conformreg. 16siart.17) 77T T v

Sume, ST T

a) Titlul inventiei

Masina pentru fixare intre doua suprafete cilindrice: interior-exterior,
concentrice.

b) Precizarea domeniului de aplicare a inventiei

Inventia se refera la o masina pentru fixare intre doua suprafete cilindrice:
interior-exterior, concentrice utilizata pentru avansarea controlata si/sau
manevrarea simultanad in sus-jos, lateral stanga-dreapta si axial a unui dispozitiv
de prindere si fixare, cu aplicare in constructii civile si industriale, in industria
de autoturisme, in domeniul aero-spatial ( la andocare intre doua aeronave ), la
modificarea formei unui avion prin culisarea suprafetelor sau la realizarea
concentricitatii a doua suprafete cilindrice care urmeazi a fi sudate de o flansa.

¢) Prezentarea stadiului actual al tehnicii mondiale

In stadiul actual al tehnicii mondiale, este cunoscuti si documentata
masina de prindere si fixare ( robot industrial ) care realizeaza prinderea si
fixarea la interior cu ajutorul a 2, 3 sau mai multe bacuri metalice pe care se
aplica sau nu alte materiale: cauciuc, poliuretan etc.

Este cunoscutd, de asemenea, masina de prindere si fixare ( robot
industrial ) care realizeaza prinderea si fixarea la exterior cu ajutorul a 2, 3 sau
mai multe bacuri metalice pe care se aplica sau nu alte materiale: cauciuc,
poliuretan etc.

Sunt cunoscute dispozitive, se cunosc masini de prindere si fixare la care
prinderea si fixarea se realizeaza prin deplasarea unor bacuri de 1a o cota
minima la una maxima sau invers de la o cota maxima la una minima, ele sunt
realizate de producatorii: SCHUNK, FESTO, SMC si alti.

Solutia tehnica cea mai apropiatd de inventia prezentatd este realizata de
firma SCHUNK, aceasta a proiectat si documentat masini si dispozitive pentru
prindere de la interior sau exterior pentru aplicatii industriale folosind
cunostintele tradifionale.
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Sunt cunoscute dispozitive in cataloagele de firma si literatura de
specialitate internationala cu denumirea de Angular Grippers sau Gripper,
acestea realizeaza prinderea $i fixarea alternativ la interior $i exterior a unui
obiect cu suprafata cilindrica, 1a aceste dispozitive actionarea bacurilor se face
cu ajutorul unor caneluri dispuse pe un suport intr-un unghi definit care permite
culisarea bacurilor inainte si inapoi, prin aceasta intelegand ca nu realizeaza
prinderea si fixarea simultana la interior $1 exterior a doua obiecte cu suprafete
cilindrice concentrice.

Este cunoscut de asemenea, dispozitivul de fixare: mandrinul universal
care utilizeaza cunostinte traditionale in vederea fixarii. Strungul Universal
foloseste un dispozitiv de prindere si fixare a semifabricatelor in vederea
strunjirii care se monteaza pe arborele principal al masinii de prelucrare prin
aschiere si la care actionarea bacurilor se face: manual cu o cheie mecanica,
pneumatic sau hidraulic.

Este cunoscut, de asemenea, ca in stadiul actual al tehnicii sarcinile de
actionare al unei masini sau proces sunt rezolvate de PLC-uri (Proglammable
Logic Controls ) individuale si izolate.

Dezavantajul acestor dispozitive de prindere si fixare montate pe diferite
magin §i utilaje consta in aceea ca au un domeniu redus de aplicabilitate si
datorita caracteristicilor constructive nu pot si realizeze prinderea si fixarea
simultana la interior si exterior a doud obiecte cu suprafete cilindrice
concentrice.

d) Precizarea scopului inventiei

Problema tehnica, pe care o rezolva inventia magina pentru fixare intre
doua suprafete cilindrice: interior-exterior, concentrice, consti in aceea ca,
inlatura dezavantajele solutiilor existente avand ca scop rezolvarea unei
probleme tehnice care nu a mai fost rezolvata pana in prezent asa cum spune §i
denumirea: fixare intre doua suprafete cilindrice: interior-exterior, concentrice
intr-un mod simplu si novativ.

¢) Expunerea inventiei, a fiecarui grup de inventii asa cum sunt revendicate
in mod distinct

Masina pentru fixare intre doua suprafete cilindrice: interior-exterior,
concentrice, conform inventiei, inlaturd dezavantajele stadiului actual al tehnicii
mondiale $1 rezolva problema propusa, prin aceea ca etapele asamblarii/fixarii
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intre doua suprafete cilindrice: interior-exterior, concentrice sunt date de
accostaj, prin care se intelege apropierea si pozitionarea dispozitivelor de fixare
prezentate:

- in figura 1 prin care bacurile de fixare la interior (2) sunt strabatute de
filete, bacurile de fixare la interior (3) si bacurile de fixare la exterior (1) sunt
strabatute de canale si prin infiletarea suruburilor (4) se apropie si ajung in
contact cu componentele de asamblat la locul previzut si cu forta dorita;

- in figura 2 prin care bacurile de fixare la interior (1) si bacurile de fixare
la exterior (2) sunt strabatute de canale, bacurile de fixare la exterior (3) sunt
strabatute de filete si prin infiletarea suruburilor (4) se apropie si ajung in
contact cu componentele de asamblat la locul previzut si cu forta dorita.

In figura 3 este prezentati varianta constructiva propusa prin care cu un
cilindru pneumatic (13), respectiv tija pistonului (14) care este prevazuta cu un
canal, se actioneaza bratele in forma de T (7) si bratele (6) prin care se obtine
deplasarea bacurilor rezultate din sectionarea bucsilor conice (1,2,3) din figura 1
st 2 intr-un cilindru cu raze de diferite dimensiuni pentru a face posibila
pozitionarea intre cele 2 suprafete cilindrice care urmeaza sa fie fixate. Cilindrul
pneumatic (13)are atasata o rigla de senzori (20) care fac citirea unor impulsuri
electrice date de deplasarea pistonului (13) si transformarea lor in mm cu
ajutorul unui soft incarcat in calculatorul de comanda si control care nu este
prezentat in desen. Pistonul pneumatic (13) este fixat pe semicarcasa (18) care
este fixatd cu semicarcasa (17).

Fixarea se realizeaza cu un motor pas cu pas (19) care actioneaza o roata
dintata (15) care actioneaza o roata dintata la interior si exterior (10) concentrica
cu tija (14) a pistonului pneumatic (13) si care actioneaza rotile dingate (11).
Rotile dintate (11) prin rotire cu ajutorul unor stifturi (5) actioneaza prin
intermediul unor articulatii sferice bratele in forma de T (7) care cu ajutorul
unor stifturi (5) infileteaza si desfileteaza suruburile (4) cu care se realizeaza
blocarea si deblocarea bacurilor cu suprafetele celor doua corpuri de asamblat.

Forta este mentinuta si dupa incetarea infiletarii cu ajutorul unui sensor
de efort care permite controlul si reglajul presiunii de strangere a bacurilor.

In figura 4 este prezentata schema principiului general de functionare
pentru deplasarea pe axele x,y,z a dispozitivului cu bacuri de fixare intre doua
suprafete cilindrice: interior-exterior, concentrice prezentat in figura 3.
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Deplasarea simultana pe axele x.y,z: in sus-jos, lateral stanga-dreapta si
axial se realizeaza cu ajutorul unor cilindri (8) care sunt prevazuti cu rigle
sensori (11) care calculeaza distanta parcursa cu o precizie de 0,01-0,001 mm,
realizandu-se o pozitionare precisa a dispozitivelor de fixare prezentate in
figura 1 si 2.

Pentru realizarea centrarii se utilizeaza camere care cu ajutorul unor
fotografii comunica corectiile care trebuie efectuate cu un calculator gi un PLC
care comanda circuitul pneumatic, respectiv cilindri pneumatici care sunt
previazuti cu rigle de sensori.

Cilindri pneumatici (8) care sunt prevazufi cu rigle de sensori (11) au
montat un traductor cu microimpulsuri de la 0-20 mA care transforma cu
ajutorul unui PL.C sau a unui procesor BTA aceste valori in mm, acesta primeste
informatiile de la o camera care realizeaza imagini dupa fiecare migcare de
translatie efectuata de acesti cilindr pe care o comunica prin PLC. Cu ajutorul
camerelor se verifica pozitia fata de pozitia finald de pozitionare si se dau
comenzile corespunzatoare pe cele 3 axe: x,y,z.

Camera contine: sensorul CCD care permite captarea unei imagini,
interfata electronica care permite prelucrarea imaginii $i1 interfata informatica
care permite legarea camerei la o retea informatica, trimiterea imaginilor la un
PLC sau procesor BTA si la un monitor.

Obiectivul camerei este format din: inelul de diafragmai, inelul de
focalizare, inelul de extensie si filtrul de lumina care nu lasa sa treaca decat
lumina emisa de ledurile amplasate in jurul obiectivului camerei.

Sistemul vizual functioneaza pe principiul méasurarii cantitatii de lumina a
unei imagini. Fiecare pixel al unei imagini este analizabil de 256 niveluri de gn
( 0 pentru negru si 255 pentru alb) si se poate defini nivelul de gr care ne
intereseaza in fiecare imagine.

Conectarea camerei se face prin cablu negru care include alimentarea camerei, 1
intrare §1 2 iesiri §i un cablu verde de retea, prin intermediul ciruia camera este
conectatd la PLC sau un procesor BTA si un calculator cu monitor.

Sistemul automat comanda determina actiunile in functie de informatiile
pe care le primeste de 1a detectori: echipamente pneumatice, hidraulice si
electrice.

Qj‘a
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Schema de principiu de functionare a maginii pentru fixare intre doua
suprafete cilindrice: interior-exterior, concentrice.

Sistemul automat proceseazi informatiile —
l 1 T

Dispozitivele de actionare realizeaza actiunile 1
! T

Detectorii ( camere, rigle de senzori ) furnizeaza informatii ——

Masina pentru fixare intre doua suprafete cilindrice: interior-exterior,
concentrice se alimenteaza cu aer de la compresorul de aer (1). Pe circuitul de
aer inainte de circuitul de comanda este pozitionat un filtru decantor (2). B1 si
B2 (3) sunt presostate cu comanda electrica.

Valva proportionala (4) comanda sistemul de reglare a presiunii aerului
(5), valoarea presiunii este cititai pe manometrul (6).

Electrovalva pneumatica 5/2 cu pilot pneumatic y1 (7) actioneaza
pistonul pneumatic (8) pe care este pozitionata o rigla de senzori (11) cu
ajutorul careia se cunoaste pozitia tijei pistonului pneumatic in fiecare moment.

Pistonul pneumatic (8) este actionat de un sistem anticidere cu supapa de
sens pilotata (9) si un robinet pentru reglarea debitului (10).

f) Prezentarea avantajelor rezultate din aplicarea inventiei

Magsina pentru fixare intre doua suprafete cilindrice: interior-exterior,
concentrice, conform inventiei, prezintd urmatoarele avantaje:

- realizeaza fixarea simultana intre doua suprafete cilindrice: interior-
exterior, concentrice cu un nivel ridicat de precizie folosind o metoda
novativa care nu a mai fost prezentata

- are o larga aplicabilitate in toate domeniile de activitate in care se
doregte fixarea intre 2 obiecte care urmeaza sa fie fixate cu dispozitivele
prezentate in figura 1 si figura 2 : in constructii civile si industriale, in
industria de autoturisme, in domeniul aero-spatial ( 1a andocare intre doua
aeronave), la modificarea formei unui avion prin culisarea suprafetelor
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sau la realizarea concentricitatii a doua suprafete cilindrice care urmeaza
a fi sudate de o flansa

- are o constructie simpla g1 robusta

- foloseste un sistem integrat TIA ( Automatizare Total Integratd ) care
oferad un mediu software ce integreaza intr-un mod unitar toate
componentele si este usor de realizat din punct de vedere tehnic

- creste productivitatea fata de solugiile tehnice clasice
- asigura o fixare sigura

g) Prezentarea, pe scurt, a figurilor din desene, daca acestea exista

Se dd mai jos un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu figurile
1, 2, 3, 4 care reprezinta:

- figurile 1 si 2 reprezintd 2 dispozitive in sectiune longitudinal care
functioneaza prin infiletarea si desfiletarea unor suruburi i culisarea unor
suprafete conice, cu larga aplicabilitate in industrie si care realizeaza fixarea
intre doua suprafete cilindrice: interior-exterior, concentrice.

- figura 3 este prezentat un dispozitiv de actionare a bacurilor conice: de
pozitionare pe un anumit diametru mediu calculat cu ajutorul unor camere care
prelucreaza imagini $i de fixare intre doua suprafete cilindrice interior-extenor,
concentrice.

- figura 4 este prezentatd schema pneumatica de actionare a pistoanelor
pneumatice (8) prevazute cu rigle de senzorn (11), pentru actionarea pe fiecare
directie x, y si z exista cate un circuit pneumatic similar cu cel prezentat la care
se atagaza camere care prelucreaza imagini.

h) Prezentarea in detaliu a cel putin unui mod de realizare a inventiei

revendicate. utilizind exemple acolo unde este cazul si cu referire la desene,

daca acestea existd; in cazul unor variante de realizare, se prezinta cel
putin un exemplu de realizare pentru fiecare varianta;

Functionarea masinii pentru fixare intre doua suprafete cilindrice:
interior-exterior, concentrice se realizeazai cu actionare de la o retea de aer
comprimat (1), aerul trece printr-un filtru decantor de impuritati (2).
Presostatele B1, B2 (3) cu comanda electrica regleaza presiunea acrului cu
ajutorul valvelor proportionale (4) si (5) care formeaza un circuit pneumatic de

6
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reglare a presiunii aerului, valoarea presiunii este cititd de manometru (6) care
este previdzut cu un sensor de presiune.

Electrovalva 5/2 cu pilot pneumatic y1 (7) actioneaza cilindrul cu dubla
actionare pneumatica (8) prevazut cu riglad de sensori (11) inainte si inapoi.

Sistemul anticidere cap cu supapa de sens pilotata (9) permite actionarea
graduala a pistonului pneumatic (8) cu rigla de sensori (11) prin interpretarea
microimpulsurilor de 1a 0-20 mA si prin interpretarea imaginilor comunicate de
camera $i prelucrate de un PLC sau procesor BTA si vizualizate pe un monitor.

Conform inventiei, in figura 4 avem schema pneumatica de actionare a
pistoanelor pneumatice (8), acestea actioneaza 3 sanii prevazute cu canale de
ghidare care realizeaza manevrarea simultana sus-jos, lateral stanga-dreapta si
axial a unui dispozitiv de prindere si fixare intre doua suprafete cilindrice:
interior-exterior, concentrice prezentat in figura 3. Fiind un proces continuu de
ajustare a pozitiei dispozitivului de fixare intre doua suprafete cilindrice se
ulilizeaza 3 camere care inregistreaza in imagini deplasarea pe cele 3 directii §i
comunica cu un calculator si un PLC.

Acest tip de actionare pneumatica cu citirea pozitiei cu ajutorul unei rigle
de sensori (20) se aplica si pentru deplasarea dispozitivului de fixare pe un
anumit diametru mediu calculat intre doua suprafete cilindrice interior-exterior,
concentrice conform cu figura 3, la acest sistem este conectata o camera care
inregistreaza in imagini deplasarea bacurilor $1 comunica cu un calculator $1 un
PLC.

In figura 3 este prezentata varianta constructiva propusa prin care cu un
cilindru pneumatic (13), respectiv tija pistonului (14) care este prevazuta cu un
canal, se actioneazi bratele in forma de T (7) si bratele (6) prin care se obfine
deplasarea bacurilor rezultate din sectionarea bucsilor conice (1,2,3) din figura 1
si 2 intr-un cilindru cu raze de diferite dimensiuni pentru a face posibila
pozifionarea intre cele 2 suprafete cilindrice care urmeaza sa fie fixate. Cilindrul
pneumatic (13)are atasat o rigla de senzori (20) care fac citirea unor impulsuri
electrice date de deplasarea pistonului (13) si transformarea lor in mm cu
ajutorul unui soft incércat in calculatorul de comanda si control care nu este
prezentat in desen. Pistonul pneumatic (13) este fixat pe semicarcasa (18) cu
suruburile (22). Semicarcasa (18) care este fixata cu semicarcasa (17) cu
suruburile (21).
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Fixarea se realizeaza cu un motor pas cu pas (19) care actioneaza o roata
dintata (15) care actioneaza o roata dintata la interior si exterior (10) concentrica
cu tija (14) a pistonului pneumatic (13) si care actioneaza rotile dintate (11).
Rotile dintate (11) prin rotire cu ajutorul unor pene (16) se rotesc arbori (8) care
se rotesc pe rulmentii (9), stifturile (5) actioneaza prin intermediul unor
articulatii sferice bratele in forma de T (7) care cu ajutorul unor stifturi (5)
infileteaza si desfileteaza suruburile (4) cu care se realizeaza blocarea si
deblocarea bacurilor cu suprafetele celor doud corpuri de asamblat. Stifturile (5)
sunt identice pentru bratele (6), pentru bratele in forma de T (7) si pentru arborii

(8).
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III. REVENDICARI
(conform art. 18. Revendicarile )

Sunt revendicate dispozitivele din figura | si figura 2 caracterizate prin
aceea ca fixarea se realizeaza prin culisarea pe suprafete conice a bacurilor
bucsilor conice (2 si 3) si a bacurilor corpului (1) in momentul infiletarii
suruburilor de fixare (4).

Este revendicat dispozitivul din figura 3 caracterizat prin aceea ca
pozitioneaza bacurile bucsilor conice (2 si 3) si bacurile corpului (1) pe
diametrul mediu al celor doua suprafete ale corpurilor ce urmeaza a fi fixate si
solutia tehnica de infiletare a suruburnilor de fixare (4) cu ajutorul unui motor pas
cu pas (19), a unui ansamblu de roti dintate (10,11,15) care prin rotire cu
ajutorul unor pene (16) se rotesc arbori (8) care se rotesc pe rulmentii (9),
stifturile (5) actioneaza prin intermediul unor articulatii sferice bratele in forma
de T (7) care cu ajutorul unor stifturi (5) infileteaza si desfileteaza suruburile (4)
cu care se realizeaza blocarea si deblocarea bacurilor cu suprafetele celor doua
corpuri de asamblat.

Este revendicata schema pneumatica prezentata in figura 4 caracterizata
prin aceea ca ( se utilizeaza 3 astfel de scheme pneumatice identice ), fiecare
schema pneumatica utilizeaza o electrovalva pneumatica pilotata (7), un sistem
anticadere al pistonului (9) si pistonul pneumatic (8) prevazut cu rigla de
senzori (11) care transforma miscarea de transatie pe axele x.y,z: in sus-jos,
lateral stanga-dreapta si axial in curent electric: 0-20 mA valori care sunt
prelucrate printr-un soft specific s transformate in mm.

Este revendicat de asemenea utilizarea unui sistem vizual cu 4 camere
pentru pozitionare $i fixare caracterizat prin aceea ca avem cate o camera pentru
cele 3 directii x, y, z §i 0 camera pentru pozifionarea bacurilor bucsilor conice (2
si 3) s1 a bucsilor corpului (1) pe diametrul mediu al celor 2 suprafete ale
corpurilor ce urmeaza a fi fixate.
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