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¢4 DISPOZITIV PENTRU TENSIONARE AUTOMATA A UNUI FIR

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un dispozitiv pentru tensionarea
automata a unui fir care echipeaza un robot de infa-
surat, care deplaseaza dispozitivul Tn jurul reperului
supus Tinfasurdrii, si asigura distantd minima intre
dispozitiv si reper, dispozitivul regland tensiunea de
intindere a unui fir, in particular, a unei fibre de carbon,
in cadrul unui proces de infasurare peste un reper
oarecare. Dispozitivul conform inventiei este constituit
dintr-un element (1) de ghidare a unui fir (2), un sabot
(3), un ax (4) filetat, rotitor si netranslatabil, antrenat in
migcare de rotatie de rotorul unui motor (5) electric, o
piulita (7) translatabila si nerotitoare, un arc (6) de
compresiune reglabil ca inaltime, ca urmare a translatiei
piulitei (7), si un corp (8) al dispozitivului, controlul
automat al tensionarii firului realizédndu-se cu ajutorul
unui traductor de fortd general, care transmite infor-
matia motorului (5) electric comandat software. Fig. 2
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Inventia se referd la un dispozitiv pentru tensionare automatd a unui fir, in particular a

Dispozitiv pentru tensionare automata a unui fir

unei fibre de carbon, integrat intr-un sistem de infisurare cu fir a unui reper, in particular a
unei matrite.

Este cunoscut un sistem de infisurare cu fir a unui reper fix [US7536761 B2; Li, Z. :
Tension control system design of a filament winding structure based on fuzzy neural network.
Engineering Review, 35, 9-17 (2015); Akkus, N. si Genc, G. si Girgin, C.: Control of the
pretension in filament winding process. Acta mechanica et automatica, 2,3 (2008)], care
contine un robot de infasurare, la care tensionarea firului se realizeazd cu un dispozitiv cu trei
role, dintre care doua role fixe si una mobild, deplasabild sub actiunea unui arc sau a unui
piston. Dispozitivul este plasat inaintea robotului de infasurare, la o distantd mare fatd de
reperul supus infasurdrii.

Este cunoscut si un sistem [Imamura, T. and Akamine, K. and Honda, S. and Terashima,
K. and Takemoto, H.: Modeling and tension control of filament winding process. IFAC
Proceedings Volumes, 35, 13-18 (2002)] la care reperul pe care se infdsoard firul este rold
antrenoare, iar rola de pe care se desfésoaré firul este franatd astfel incat in fir sd apari
tensiunea axiala doritd. Acest sistem poate fi folosit pentru infigurarea unei matrite sub forma
de cilindru.

Dezavantajele dispozitivului cu trei role constau in aceea cid nu pot fi folosite pentru
inféisurarea unor repere complexe, cu directoare si generatoare diferite in diversele sectiuni ale
reperului, si ci tensionarea se realizeazi intre capul de infasurat si rola sursé de fir si nu intre
reperul pe care se infdsoard firul si capul de infésurat, ceea ce are ca efect o distributie
neuniforma a firului pe reperul supus infasurarii.

Dezavantajul sistemului cu franare a rolei de pe care se desfagoara firul consti in aceea ci
nu poate fi folosit pentru infisurarea unor repere complexe.

Problema pe care o rezolvd inventia este de a realiza un dispozitiv pentru tensionare
automatd a unui fir, in particular a unei fibre de carbon, cit mai aproape de punctul final de
infasurare, adica intre reperul supus infasuririi si capul de infasurat.

Dispozitivul de tensionare automatd a unui fir, in particular a unei fibre de carbon,

conform inventiei, inldturd dezavantajele mentionate prin aceea ci, in scopul schimbarii

modului de tensionare a unui fir, in particular a unei fibre de carbon, in procesul de infasurare,
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indiferent de directia de deplasare a capului de infisurat, fiind plasat foarte aproape de reperul
de infasurat.

Se prezintd in continuare inventia, in legitur3 cu figurile 1, 2 §i 3, care reprezinti:

- fig. 1, vederea de ansamblu a dispozitivului, in reprezentare axonometric;

- fig. 2, sectiune A-A, longitudinald in planul median al dispozitivului;

- fig. 3, sectiune B-B, longitudinala.

Conform inventiei, dispozitivul de tensionare automatd a unui fir, in particular a unei fibre
de carbon, este compus dintr-un element 1 de ghidare a unui fir 2, un sabot 3, un ax filetat 4,
rotitor §i netranslatabil, antrenat in miscare de rotatie de un motor electric 5, un arc de
compresiune 6, sprijinit intre o piulifd 7, nerotitoare, antrenatd in migcare de translatie de axul
filetat 4, si sabotul 3. Motorul electric 5 este fixat fatd de un corp 8 al dispozitivului. Corpul 8
al dispozitivului ghideaza antirotatie piulita 7, precum si sabotul 3. Corpul 8 al dispozitivului
se asambleazd demontabil cu elementul 1 de ghidare, de exemplu cu ajutorul unui surub,
nefigurat.

Elementul de ghidare 1 al firului 2 prezinta un alezaj a, prin care firul 2 translateaza intre
rola sursa de fir si reperul supus infisurarii, ambele nefigurate. In ambele extremitati ale
alezajului a din elementul de ghidare 1 al firului 2 este previzuti céte o razd de racordare b,
cu scopul de a elimina riscul mpeﬁi firului 2. Alezajul a prezinti o intrerupere ¢, amplasata
median in dreptul sabotului 3, pe care se sprijina firul 2 supus unei forte de apisare dezvoltata
de arcul de compresiune 6. intreruperea ¢ este prevazutd, la randul sdu, la ambele extremitati
cu cite o razi de racordare d, avand rolul de a elimina riscul ruperii firului 2. in dreptul
intreruperii ¢ este realizatd o degajare cu indltime mai mare decét intreruperea c, egald cu
indltimea sabotului 3.

Forta de apasare dezvoltatd de arcul de compresiune 6 este liniar dependentd de sdgeata
acestuia.

Sabotul 3 este incadrat pe laturile laterale de cétre corpul 8, pentru a mentine o directie
constantd perpendiculard pe elementul 1 de ghidare a firului 2, astfel realizind o tensionare
ajustabild a firului 2, aceasta fiind sprijinit pe intreruperea c si presat de sabotul 3.

Sabotul 3, prezinti i acesta raze de racordare e in partile superioara si inferioari pentru a
evita ruperea firului 2. Sabotul 3 este apésat de catre arcul de compresiune 6 citre interiorul

elementului de ghidare 1 al firului pentru a tensiona prin frecare firul 2.




a 2018 00377 29/05/2018

Ca urmare a rotirii axului filetat 4, antrenat de rotorul motorului electric 5, translateazi
piulita 7, ca urmare a blocarii rotirii de cétre corpul 8, efectul fiind modificarea lungimii
arcului de compresiune 6, deci a fortei dezvoltaté de acesta.

Dispozitivul de tensionare automaté a unui fir se amplaseazi pe capul mobil al unui robot,
care antreneazi pe o traiectorie optima dispozitivul in jurul reperului supus infisurarii. Intre
dispozitiv §i capul robotului este plasat un traductor de fortd general, care mésoard forta de
frecare dintre fir si dispozitiv, deci forfa de intindere la care este supus firul §i transmite
informatia motorului electric 5. Motorul electric 5§ va fi comandat si roteasca rotorul, deci

axul filetat 4, astfel incét s& se obtind tensiunea dorita in fir.

:

-
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Revendicari

1. Dispozitiv pentru tensionare automati a unui fir, care echipeazi un robot de infasurat,
ce deplaseazd dispozitivul in jurul reperului supus infasurdrii §i asigurd distan{d minima
(optim3) intre dispozitiv §i reperul supus infasurarii, destinat reglarii tensiunii de intindere a
unui fir, in particular a unei fibre de carbon, in cadrul unui proces de infasurare peste un reper
oarecare, caracterizat prin aceea cd, este alcituit dintr-un element (1) de ghidare a unui fir
(2), un sabot 3, un ax filetat 4, rotitor si netranslatabil, antrenat in migcare de rotatie de rotorul
unui motor electric §, o piulitd 7, translatabila si nerotitoare, un arc de compresiune 6, reglabil
ca inalfime ca urmare a translatiei piulitei 7, si dintr-un corp 8 al dispozitivului.

2. Dispozitiv de tensionare automatd a unui fir, conform revendicarii 1, caracterizat prin
aceea cii, avand in cadrul dispozitivului un motor electric comandat software, controleazi
automat tensionarea firului cu ajutorul unui traductor de fortd general care transmite

informatia motorului electric 5.
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