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STUDIUL STRUCTURAL - CINEMATIC
AL UNEI PRESE MECANICE

BURTESCU! Adriana Marina, CRENICEAN? Teodora,
DOBRE? Mid:lina-Adriana, ENE*Gabriela
Conducator stiintific: Sl.dr.ing. Ileana DUGAESESCU

REZUMAT: Prin aceasta lucrare ne propunem sa realizam studiul structural-cinematic al
unei prese cu genunchi. Studiul structural presupune elaborarea modelului structural, iar pe
baza acestuia se va forma schema de conexiuni. Apoi se va realiza analiza cinematica,
respectiv calculul parametrilor dependenti de pozitii, viteze si acceleratii pentru grupa
modulara activa GMAL si pentru grupele modulare pasive RRR si RRT.

CUVINTE CHEIE: Prese, prese cu genunchi, analiza cinematica, diada RRR, diada RRT.

1 INTRODUCERE

Lucrarea isi propune cunoasterea particulari-
tatilor constructive si functionale ale preselor si
sectiuneca din teoria mecanismelor care trateaza
problema analizei structural-cinematice.

Presa este masina cu care se executd operatia
de presare a unui material Datorita garnei largi de
si productivitatii rldlcate, presele constituie in
prezent cea mai importanta grupa de masini pentru
prelucrarea la rece a metalelor.
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2 EXEMPLE DE PRESE

2.1 Prese mecanice cu manivela cu simpla
actiune (prese cu excentric)

Sunt cele mai raspandite presela care
asigurarea traiectoriei rectilinii a miscarii principale
se realizeaza cu ajutorul a doud sau patru ghidaje
fixate pe batiu in lungul carora se deplaseaza
culisoul presei.

Tn figura de mai jos este prezentati schema
cinematica a unei prese.
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]\ transmisie
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curea

Motor de
antrenare

Fig. 1. Prese cu maniveli cu arborele
perpendicular pe fata principali a masinii

Aceasta presd are marele avantaj ca poate fi
deservita din doua directii fata si lateral.
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Functionare: miscarea este transmisa de la
motorul de antrenare prin intermediul curelei de
transmisie la roata volantd, de unde miscarea este
transmisd apoi la arborele principal cu ajutorul
cuplajului, de unde ea ajunge la bucsa excentrica de
care este cuplatd biela mecanismului care
transforma miscarea de rotatie a arborelui motor in
miscare de translatie a culisoului.

2.2 Prese cu genunchi

Acestea sunt prese ce dezvolta forte de presare
foarte mari §i care transforma miscarea de rotatie a
motorului de actionare in miscare rectilinie-
alternativd cu ajutorul unui mecanism de tip
genunchi format dintr-o articulatie cilindrica cu trei
elemente aflate in miscare plan-paralela.

Datorita faptului ca forta dezvoltatd de aceste
prese este mare mai ales la sfarsitul cursei se
recomanda utilizarea lor la operatiile de stantare,
marcare, calibrare etc.

Caracteristicile acestor prese sunt:
e productivitate mare;

e rigiditatea mare;

e precizie mare de executie a pieselor;

e conditii optime de exploatare a matritelor;
e forte maxime de deformare.

Mamvela oscilanta

Manivela de Sistem de anrenare

actionare

Element in miscare
plan paralela

Fig. 2. Presa cu genunchi

2.3 Prese cu surub

Sunt masini pentru deformari plastice la care
energia primitda de la motorul de antrenare se
transforma in lucru mecanic prin intermediul unui
mecanism cu surub. Exista o varietate foarte mare
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de prese cu surub, dar cele mai raspandite sunt cele
cu frictiune, la care transmiterea miscarii de la
sistemul de antrenare la mecanismul
miscarii principale se face prin frecare cu ajutorul
unui mecanism cu discuri frontale, conice sau cu
cuplaje speciale.

2.4  Presa mecanici cu surub cu frictiune cu
discuri frontale

In figura de mai jos este prezentatd o presa mecanica.

J7I777777|

Fig. 3. Presa mecanica cu surub cu frictiune cu
discuri frontale

Miscarea este transmisd de la motorul de
antrenare prin curea la cele doua discuri de frictiune
care la rdndul lor transmit miscarea unui surub
fixat Intr-o piulitd si care determind coborirea si
respectiv ridicarea culisoului. Presa are si un Sistem
de cuplare de tip piston care preseazd rotile de
frictiune pe suprafata de frecare a volantului si
astfel realizeazd transmiterea miscarii. Variantele
constructive ale acestor tipuri de prese sunt:

e cu doua sau trei discuri;

e cu surub mobil,

e cu piulita mobila;

e cu discuri conice;

e cu doi volanti;

e cu un singur disc;

e curole sau cu tamburi etc.
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2.5 Prese hidraulice

Aceste prese se deosebesc de cele mecanice
prin mecanismul de actionare care constd intr-un
cilindru si un piston actionat de un lichid sub
presiune (de obicei ulei hidraulic). Presiunea
necesara este produsa de o pompa antrenatd de un
electromotor.

Presele hidraulice se folosesc Tn general
pentru executarea operatiilor de ambutisare dar cu
ajutorul lor se pot executa si operatii de stantare.
Dupa caracteristica operatiilor de stantare pe care le
executd existd doua feluri de prese hidraulice:

- Prese de tip normal dotate si cu sisteme
speciale de limitare afortei care se dezvolti in
momentul ruperii materialului.

- Prese speciale cu triplu efect pe care se
monteazd stante care auun joc foarte mic ntre
poanson si matrita si la care conturul de stantat este
tinut sub presiune tot timpul efectudrii operatiei.

3 MODELAREA STRUCTURALA A
PRESEI CU GENUNCHI

Gradul de mobilitate (M) pentru un
mecanism reprezintd numarul gradelor de libertate
ale acestuia in raport cu elementele fixe. Acesta se
calculeaza cu formula:

M;=3-n-2-1-s (D)
unde n reprezinta numarul de elemente mobile
dintr-un sistem, i reprezinta numdrul cuplelor
inferioare, iar s reprezintd numarul cuplelor
superioare.

N se numeste numdrul de contururi
independente, iar calcularea acestuia este
importanta deoarece furnizeaza numarul de ecuatii
vectoriale independente ce se pot scrie pentru un
lant cinematic. Formula de calcul este:

N=>c —n )
n care:
ZCk - reprezintd numdrul total al cuplelor
(inferioare si superioare);
Mecanismul plan (fig.4) este constituit din
n = 5 elemente mobile si i = 7 cuple cinematice
inferioare. Gradul de mobilitate este unitar, iar

numarul de contururi indepente este
N=7-5=2.

In figura de mai jos este prezentatd schema
cinematica a mecanismului plan.

£rr

0

Fig. 4. Mecanism plan — Presa cu genunchi

Pe baza schemei cinematice se realizeaza
modelul structural din Fig.5. Acesta este 0
reprezentare simbolicd, independentd de pozitia
mecanismului si care are in vedere, exclusiv, clasa
elementelor si natura cuplelor cinematice din
sistem.

Fig. 5. Modelul structural
pentru mecanismul plan din Fig. 4
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Pe baza modelului structural se elaboreaza
schema de conexiuni.

RRT(4,5) ©
DQ
RRR(2,3) &
BO
GMAI(A,1)
A+ E F(T) (|)
0

Fig. 6. Schema de conexiuni
corespunzatoare schemei din Fig. 5

Mecanismul este constituit din punct de
vedere structural din trei grupe modulare:
- grupa modulara activa constituitd din cupla activa
din A si elementul cinematic 1;
- grupa modulara pasiva de tip RRR formata din
elementele cinematice 2, 3, cuplele cinematice din
B si E fiind cuple cinematice potentiale;
- grupa modulara pasiva de tip RRT formata din
elementele cinematice 4, 5 si cuplele D si F.

4 MODELAREA CINEMATICA A PRESEI
CU GENUNCHI

Parametri geometrici constanti
corepunzatori fiecdrei grupe modulare sunt
urmatorii:

Grupa modulara activa GMAI (A,1) :

AB=0.12

Grupa modulara pasiva RRR(2,3): BC=0.4,
EC=0.46

Grupa modulara pasiva RRT(4,5): DF=0.25

Se vor determina Parametri dependenti
pentru fiecare grupa modulara in parte. Acestia sunt
Parametri dependenti de pozitie, viteze si
acceleratii.

Tn figura de mai jos s-au pus in evidenta Parametri de
pozitii pentru fiecare grupa modulara.

Fig. 7. Mecanism plan — Presa cu genunchi

4.1 Grupa modulara activa

In figura 8 este prezentati grupa modulard
activd. Aceasta este alcatuitd din cupla A si

elementul 1.
Y 5
A

Fig. 8. Grupa modulara activa GMAI
Parametri dependenti de pozitie:

XBy = XA + AB-cos|( gy 3)

YBy = YA + AB-sin(¢l,)

0.2
0.13
XB 0.067

I
0

YBy

= m-0067
-0.13
-0.2

0 6.67 13.33 20
k

26.67 33.33 40

Fig.9. Parametri dependenti de pozitie
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Parametri dependenti de viteze: Parametri dependenti de pozitie:
X1By = ~l-AB -sin(¢Ly) 4 XBy — XE + BC-cos(¢2) — EC-cos(¢3) = 0 ©)
Y1By = wl-AB-cos(¢L) YB, — YE + BC-sin(¢2) — EC-sin(¢3) = 0
1 350
T
0.67 |y . 320 ~ N
v’ N
0.33 ’ / 305 \ r/
X1By ' * / " \ 920 59 N
Y1B A ° .
- -k- _ ° 4 ¢3?k 260 [e S
0.33 \ .“, i L SR
067 230
215
10 667 13.33 20 26.6733.33 40 200
: : 67 33. 0 4 8 12 16 20 24 28 32 36 40
k k
Fig. 10. Parametri dependenti de viteze Fig.13 Parametri dependenti de pozitie
Parametri dependenti de acceleratii: Parametri dependenti viteze:
X2B, = —wl1”-AB -cos(¢L) ©) ( —BC-sin(@2,) EC-sin(¢3,) J
A k=
BC-cos —-EC.cos
Y2B, = —wl’-AB-sin(¢L) (42 (48 @)
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Fig.11. Parametri dependenti de acceleratii 0 4 8 12 16 20 24 28 32 36 40

k

. . Fig.14. Parametri d denti de vit
4.2  Grupa modulara pasiva de tip RRR (2,3) g ependenti de viteze

Aceasta este alcatuita din elementele 2 si 3 si )
din cuplele cinematice potentiale B si E. Parametri dependenti de acceleratii:

o {xzsk -0 - BC-(02)-cos(@2y) + Ec.(mgk)z.cos(qﬁk)]
. {YZBk -0- BC~(w2k)2-sin(¢2k) + EC‘(G)?:k)Z«Sin(qﬁk)]
(8)

Fig. 12. Grupa modulara pasiva RRR
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Fig.15. Parametri dependenti de acceleratii

4.3 BPT pentru C
Parametri dependenti de pozitie:

XCy:= XE + EC-cos(43y)

YCy:= YE + EC-sin(¢3) ©)

0.5

0.25 \ ” 4
XCy J
0
YCy
- e m
- - e
0.25-., -'..-I'-

-0.5
0 10 20 30 40

I

Fig.16. Parametri dependenti de pozitii

Parametri dependenti de viteze:

X1Cy = -3y EC-sin(¢3y)

Y1Cy = 03 EC-cos(3y) (10)

0.28 \
0.16 \
Y1C, \

0.04 _\

-0.08
-0.2

-1 -0.6 -0.2 0.2 0.6 1
X1Cy

Fig.17. Parametri dependenti de viteze

Parametri dependenti de acceleratii:

X2C, = ~(3,)>-EC-cos(43) — s3EC-sin(3,)

Y2C, = —((03k)2'EC'Sin(¢3k) + 83k~EC-COS((I)3k) (11)
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Y2Cy N\
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-10 -7 -4

X2Cy
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Fig.18. Parametri dependenti de acceleratii

4.4 BPT pentru D
Parametri dependenti de pozitie:

XDy = XE + DE-cos (43y)

YDy := YE + DE-sin(43y) (12)
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Fig.19. Parametri dependenti de pozitii

Parametri dependenti de viteze:

X1Dy := ~3, DE-sin(¢3)

Y 1Dy = 03y DE-cos(¢3y) (13)
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Fig.20. Parametri dependenti de viteze

Parametri dependenti de acceleratii:

X2Dy = (3,)°-DE -cos(48) — &3 DE-sin(¢3,)

Y2D, = (3,)”-DE sin(43) + £3,-DE-cos(43)

1.4
0.8
Y2Dg

= (.2
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Fig.21. Parametri dependenti de acceleratii

45 Grupa modulara pasiva de tip RRT (4,5)

Aceasta este alcatuita din elementele 4 si 5 si
din cuplele cinematice potentiale D si F.

w4
CcD

7

FG 5

Fig. 22. Grupa modulari pasiva RRT

Parametri dependenti de pozitie:

XD, — XP + DF-cos(¢4) —s-cos(a) = 0 (15)

YDy — YP + DF-sin(¢4) —s-sin(a) = O
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6
——— 5 MODELAREA ELEMENTELOR
4.4 CINEMATICE
M o3 S-a efectuat modelarea fiecdrui element
_Sk cinematic, s-au trasat traiectoriile si apoi Ss-a
e m 2 efectuat asamblarea finala.
g4mememememememe me Elementele  cinematice  modelate  sunt
prezentate mai jos.
"2 0 8 16 24 32 40

K
Fig.23. Parametri dependenti de pozitie
Parametri dependenti viteze:

[ ~DFsin(¢4) —cos(a) J
Ak =
DF~cos(¢4k) -sin(a) (16)

~(Y1Dy - 0)

2.8

o4y 16 A >

- 0.4’---.\:'_. _,../{..

o 4

0 8 16 24 32 40
k

Fig. 24. Parametri dependenti de viteze

Parametri dependenti de acceleratii:

_[xzok -0- DF-(®4k)2'C°S(¢4k)]

Dy =
“ { v2D, - 0 - DF-(4)?sin(64) | (17)
w A
. ,\\\ A
BAS

k

Fig.25. Parametri dependenti de acceleratii
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5 - culisa

EEEEEE— |

6 - ghidaj
Fig. 26- Elementele cinematice modelate

Ansamblul  presei cu
prezentat in figura de mai jos.

genunchi  este

Pentru realizarea ansamblului final s-au
stabilit constrangerile pentru fiecare element
cinematic n parte.

Fig.27. Modelarea elementelor cinematice

In aceastd figura s-au pus in evidentd
traiectoriile descrise de elementul cinematic 1
(numit maniveld), balansierul 3 si end-effectorul 5.

Fig.28. Trasarea traiectoriilor
6 CONCLUZII

S-a realizat calculul parametrilor dependenti de
pozitie, de viteze si de acceleratie pentru grupa
modulari activa GMALI si pentru grupele modulare
pasive RRR si RRT. S-a efectua modelarea
mecanismului.
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8 NOTATII

Urmatoarele simboluri sunt utilizate in cadrul lucrarii:
X, Y - Parametri dependenti de pozitie

X3, Y1 - Parametri dependenti de viteze

X2, Yo - Parametri dependenti de acceleratii
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