


















































































































































































































































































































































































































































































































































DISPOZITIVE DE CAPTARE /
COLECTARE



Elementele (dispozitivele) de captare/colectare indeplinesc functia logistica cu
acelasi nume. Aceasta functie implica extragerea obiectului dintr-un depozit si
punerea lui la dispozitie, in vederea unor manipulari ulterioare.

Elementele de captare pot fi fixe sau mobile. Dispozitivele de captare mobile
au n structura lor un element numit impingdator antrenat de un mecanism,
care executa o miscare (de translatie, rotatie sau oscilanta).

Tn figura, impingatorul E, executd o miscare de translatie alternativa,
antrenand la fiecare cursa cate un obiect (0), scos din acumulatorul tip put (A).
Obiectul captat este pus la dispozitie (evacuat), prin orificiul OR.



Mecanismul de actionare al impingatorului trebuie sa asigure oprirea
acestui element in pozitia in care locasul L din element este in dreptul
acumulatorului A. Durata t1 (s) a acestei stationari trebuie sa permita

caderea obiectului in locas.

t=11.12 |2

d

unde: - h [m] este inaltimea obiectului, iar g =9,81 [m/sz] acceleratia
gravitationala.

Pozitia impingatorului in raport cu acumulatorul A depinde de
dimensiunile obiectului manipulat si tolerantele acestor dimensiuni.
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* Dispozitivul de captare a unor piese sferice, din figura, functioneaza inmod
similar cu cel din figura anterioara. Impmgatorul E executa tot o miscare de

translatie, rectilinie alternativa.
* Pentru o buna functionare, este necesara respectarea urmatoarelor conditii
dimensionale:
S>d/2;
H-d=1,2..13Ad;

unde: Ad - este toleranta dimensiunii “d”.



Elementele de captare pot fi
concepute si cu impingatorul E,
avand o miscare de rotatie sau
de oscilatie.

Dispozitivele de captare din
figura, a si b, sunt prevazute cu
cate un impingator rotativ in
jurul unei axe orizontale. Prin
forma constructiva adecvata a
impingatorului, el poate capta
obiecte dintr-un buncar (fig.,a),
sau dintr-un acumulator tip put
(fig.,b).

Dispozitivele de captare din
figurile,c si d au in structura lor
constructiva cate un impingator
cu miscare oscilanta.

In practica industriala au fost
dezvoltate si o serie de alte
solutii, Tn care pentru realizarea
functiei de captare, elementul
impingator efectueaza miscari
compuse.
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« Tn afara acestor solutii, in care elementele de tip impingator functioneaza in afara
depozitelor, o a doua categorie de elemente de captare o constituie cele care
actioneaza in interiorul depozitelor. Solutia prezinta avantajul suplimentar al
distrugerii “boltilor” care pot apare la depozitarea pieselor in buncare.

 Tnfigura, a se prezintd scehematic un dispozitiv de captare cu miscare de translatie
centrala, obiectele captate pe durata cursei ascensionale a elementului de captare E,
fiind evacuate prin prevazut in acesta.

* In cazul exemplului prezentat schematic in figura,b, elementul de captare E, ridica
obiectul si il evacueaza prin tubul T, unde acesta este retinul la cursa inversa de catre
clichetii C1 si C2.
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* Elementele de captare interioare depozitelor, care executa o miscare de rotatie dupa
0 axa orizontala sunt cunoscute si sub numele de elemente de captare cu carlig.

 In figura se prezintd un asemenea dispozitiv montat in interiorul unui buncar cu dou$
spatii. Elementul de captare este compus dintr-un disc rotitor 3, pe care sunt
montate carligele 4. Ansamblul celor doua executa o miscare de rotatie continua in
spatiul buncarului propriu-zis 2, in care ajung piesele din prebuncarul 1. Obiectele
antrenate pe parcursul acestei miscari sunt evacuate in tubul 6, in momentul in care
acestea ajung in zona 5.



Pentru piese de tipul piulitelor, depozitate in buncare, se pot utiliza ca
elemente de captare fie sectoare cu miscare rectilinie alternativa (fig.,a), fie
rotoare cu palete (fig.,b).

Pentru piesele de tip saiba, depozitate in buncare stationare (fig.drt),
elementele de captare cel mai des utilizate sunt de tipul impingatoarelor
interioare duble, functionand in faze alternative



Captarea obiectelor sau materialelor poate fi facuta si cu ajutorul miscarii de vibratie
comunicata buncarului

Tn figura se prezinta un dispozitiv de captare cu miscare vibratorie, utilizat la un depozit de tip
buncar. Elementul de captare E, in forma de palnie, este biela unui patrulater articulat pus in
miscare de vibratie orizontala de catre o lamela elastica L, incastrata intr-un element fix. Este
solidara cu o armatura atrasa in mod succesiv de catre un electromagnet EM. Palnia vibranta
capteaza materialul depozitat in vrac, in interiorul buncarului, si il va deversa (livra) in vasul V.



DISPOZITIVE DE ORDONARE



Dispozitivele (elementele) de ordonare realizeaza functia denumita ordonare, care
consta in aranjarea obiectelor de manipulat intr-o formatie, in pozitii relativ bine
determinate.

Dispozitivele (elementele) de ordonare lucreaza dupa unul din urmatoarele doua
principii fundamentale:

a) - dupa principiul selectarii;
b) - prin schimbarea orientarii obiectelor manipulate.

Dispozitivele (elementele) care lucreaza prin selectare, retin dintr-un flux de
obiecte manipulate pe cele orientate corect si le elimina pe cele care au o
orientare gresita.

Dispozitivele (elementele) care lucreaza dupa principiul schimbarii orientarii,
modifica orientarea (deci, directia dreptelor caracteristica si auxiliara) a acelor
obiecte manipulate care se deplaseaza orientate gresit intr-un flux de obiecte
manipulate.

Atat dispozitivele (elementele) care lucreaza dupa principiul selectarii, cat si cele
care lucreaza dupa principiul schimbarii orientarii realizeaza apropierea punctelor
caracteristice ale obiectelor manipulate pana la distanta minima posibila
(realizandu-se asanumitul “reglaj dimensional”).

Din punct de vedere constructiv, dispozitivele (elementele) de ordonare
lucreaza fie folosind forma geometrica a obiectului si forta gravitationala care
actioneaza asupra acestuia, fie utilizand un mecanism sau energie “injectata” din
exterior.



DISPOZITIVE DE ORDONARE PRIN SELECTARE

Sicanele sunt elemente de ordonare care lucreaza dupa principiul selectarii utilizand forma
geometrica a obiectelor manipulate si fortele gravitationale. Prin sicane se inteleg suprafete
formate sau orificii practicate in jgheaburi de acumulare-transport in vederea ordonarii prin
selectare a obiectelor care se deplaseaza in aceste jgheaburi.

Tn figura, se prezinta o sicana sub forma unui orificiu practicat in suprafata de sprijin a
jeheabului. In cazul Tn care obiectul plat se deplaseaza in pozitia (b), va trece de orificiu (va fi
selectat), iar daca se deplaseaza in pozitia (a), obiectul cade si este eliminat

<l




« Infigura, se prezint3 o sicana aseméanatoare (sub forma unui decupaj practicat in jgheabul de
transport), care elimina obiectele care se deplaseaza in pozitia (b), datorita fortei gravitationale care
provoaca rasturnarea si alunecarea piesei in orificiu. Obiectele care se deplaseaza in pozitia (a)
depasesc sicana, fiind selectate.

* Infigura,c, se prezinta modelul mecanic al obiectului manipulat care aluneca si se rastoarna in orificiul
sicanei; muchia (mA) a sicanei fiind modelata prin cupla de rotatie A si mansonul M, iar obiectul printr-
o bara de lungime /.



* Considerand dimensiunile din figura,c obiectul va incheia caderea in orificiu Tn momentul in
care centrul sau de greutate s-a deplasat pe verticala pe distanta:

_ [r2 2
h=41% -

« Tn consecintd, cdderea are loc in timpul:
2 2

t =

* Indecursul caruia obiectul se deplaseaza in lungul jgheabului pe distanta:

217 12
g

s=g.sina.t® +V,.t = 2\/I° = IZ.sina +V,

unde - oc este unghiul de inclinare fata de orizontala jgheabului

 Caurmare, obiectul va putea cadea daca orificiul sicanei are latimea (masurata in sensul de
deplasare a obiectelor):

2417 =12
d>s=21” -1 sina+ >V,

9



Tn general sicanele se utilizeaz& in constructia unor buncére care efectueazd si operatiuni de
ordonare a pieselor.

Un asemenea sistem, care indeplineste mai multe subfunctiuni logistice integrate este
prezentat in figura, reprezentand solutia constructiva a unui buncar vibrator circular, prevazut
cu un sistem de ordonare prin selectare, fiind des intalnita la alimentarea automata a unor
posturi de lucru.

Forma sectiunii jgheabului este determinata de forma semifabricatului, constructia acestuia
fiind prevazuta cu elemente de ordonare de tipul sicanelor



In figura se prezinta cateva
asemenea dispozitive de ordonare
prin selectare, pentru diferite
tipuri de obiecte.

Atunci cand in buncar se vor
depozita obiecte cilindrice la care
raportul lungime/diametru are
valori cuprinse in intervalul I/D =
1...1,5 jgheabul din interiorul
buncarului vibrator poate avea
forma prezentata in figura, a.

In acest caz, in conditiile in care

obiectul va trebui sa parareasca
buncarul numai in pozitia |,
datorita sicanei prevazute in
jgeheab, obiectele care vor urca in
pozitiile Il sau Ill vor vi aruncate de
pe jgeab Thapoi in zona de pe
fundul buncarului de unde vor
refncepe sa urce si vor trece doar
atunci cand vor avea pozitia
corecta (l).

Singurul caz in care jgheabul spiral
din interiorul unui buncar vibrator
nu trebuie prevazut cu elemente
de ordonare de tipul sicanelor este
acela in care raportul lungime/
diametru al pieselor depozitate
I/D > 1

(fig. ,b).

In acest caz se utilizeaza pentru
ordonarea pieselor jgheaburi cu
sectiune prismatica
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DISPOZITIVE DE ORDONARE PRIN MODIFICAREA ORIENTARII

OBIECTELOR

Modificare orientarii obiectelor manipulate se poate realiza, cel mai simplu, prin actiunea fortei gravitationale
cu utilizarea formei obiectului.

Tn cazul in care se doreste ordonarea prin modificarea orientarii unor obiecte cilindrice cave, care se deplaseaza

pe jgheaburi inclinate (fig.), solutia cea mai simpla consta in monarea la extremitatea cursei pe jgheab a unui cui
de orientare.

Obiectele care se vor deplasa pe jgheab in pozitia (a) se vor agata in cuiul (C) si apoi vor cadea in orificiul (0),
rasturnandu-se in jurul varfului cuiului sub actiunea fortel gravitationale. Daca deplasarea obiectelor se face in
pozitia (b), acestea se vor lovi de cuiul (C) si vor cadea in orificiul (O) sub ac’§|unea greutatii proprii. Tn ambele
situatii din orificiul de evacuare piesele vor iesi ordonate, cu partea plina inainte
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Dispozitivul de ordonare din figura utilizeaza propietatea obiectelor tip ciuperca de a se
rostogoli astfel incat punctele lor sa descrie traiectorii circulare.

Obiectele se deplaseaza in tubul T fie in pozitia (a), fie in pozitia (b). La iesirea din tub cad
pe un plan inclinat P.

La contactul cu planul inclinat, functie de pozitia lor, se rostogolesc in sensul (a’) sau (b’),
cazand in jgheaburile inclinate (a”’), sau (b”’), in care se deplaseaza in continuare cu
extremitatea de diametru mai mare inainte.
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Tn afara acestor dispozitive simple, in practica industriald au fost dezvoltate si alte constructii de dispozitive de
ordonare prin modificarea orientarii, care utilizeaza in scopul realizarii acestei subfunctiuni logistice o serie de
mecanisme pentru modificarea orientarii obiectelor.

Dispozitivul de ordonare prin schimbarea orientarii din figura contine un disc rotativ “D” prevazut cu 4 locasuri radiale
(I-1v).

Obiectele manipulate se deplaseaza in tubul “T”in pozitia (a) sau (b) si cad succesiv in locasurile discului, sprijinindu-se
pe cama fixa “C”.

Discul antreneaza obiectele in miscare de rotatie in sensul sagetii.

In timpul trecerii din pozitia (1) Tn pozitia (ll), obiectul este impins de profilul camei inspre exterior.

Daca are pozitia (a), el este retinut de lamela elastica L si deplasat mai departe de disc pana in pozitia (IV), cand cade in
tubul T1 avand partea cu diametrul mai mare plasata inainte.

Daca obiectul are pozitia (b), in dreptul lamelei L ajunge portiunea de diamteru mai mic, motiv pentru care lamela nu
se deformeaza si nu retine obiectul. In aceasta situatie, acesta cade din pozitia Il, prin orificiul practicat in cama, direct
in tubul T1, tot cu portiunea cu diamteru mai mare inainte.
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Un sistem asemanator, cu disc rotativ, utilizat pentru ordonarea pieselor cu cap sferic este prezentat in figura.
Obiectele se deplaseaza liber intr-un jgheab inclinat 1, la iesirea din care ele cad in locasul discului rotitor 3.
Dispozitivul mai cuprinde o cama fixa 4, doua came de ridicare 2 si 3, precum si o cama de impingere a obiectului spre
zona de evacuare 6.

n functie de pozitia avutd de obiect la intrarea in dispozitiv se realizeaz fie ciclul (a), fie (b), astfel incat el pardseste
dispozitivul orientat intotdeauna cu partea sferica in sus.



DISPOZITIVE DE TRANSFER



ASPECTE GENERALE PRIVIND FUNCTIA DE TRANSFER

Dispozitivele de transfer realizeaza functia logistica denumita de transfer. Aceasta implica
deplasarea in spatiu a obiectului manipulat, modificandu-i-se atat pozitia punctului
caracteristic cat si directiile caracteristice si auxiliare.

Tn sistemele integrate de prelucrare, organizarea fluxului de transfer este dictata de structura
fluxului tehnologic si spatiul pe care acesta se desfisoara. in functie de acesti doi parametri,
se aleg echipamentele adecvate, se intocmeste planul general de amplasament (lay-out-ul)
precum si schema optima pentru operatiile de transport.

Proiectarea unui subsistem logistic de transport aferent unui sistem integrat de fabricatie,
necesita intr-o prima faza, determinarea fluxului total de transport. Pentru aceasta, odata cu
intocmirea planului general de amplasament, este necesar a se stabili toate punctele din care
se colecteaza sarcinile (piesele) de transport si punctele unde acestea trebuie sa ajunga.

Apoi, pe baza volumului de transport necesar (de reguld in 24 de ore), se intocmeste schema
unui traseu convenabil pentru efectuarea fluxurilor de transport pentru sistemul servit.
Schema fluxurilor de transport, da posibilitatea alegerii atat a tipurilor, celor mai adecvate de
echipamente de transport, cat si a numarului optim al acestora.

La stabilirea variantei optime pentru un subsistem logistic de transfer se vor avea in vedere
indici economici si indici de productie, cum ar fi: marimea investitiei, costul manipularii si
gradul de automatizare necesar.



1 - transportor cu placi; 2 - transportor cu racleti;
3 - transportor cu melc; 4 - transportor cu banda;

-

5 - transportor cu rulouri

In sistemele clasice de fabricatie, organizarea transportului la posturile de lucru se realizeaza cel mai adesea,
cu mijloacele traditionale de transport uzinal (poduri rulante, carucioare, electrocare). Spre deosebire, in
cadrul sistemelor moderne de prelucrare organizarea transportului, in ideea de subsistem logistc integrat
unui sistem de fabricatie, se realizeaza fie in cadrul unui flux de transport continuu, prin utilizarea diferitelor
tipuri de transportoare (fig) care efectueaza alimentarea si transferul produselor la posturile de lucru cu un

grad ridicat de automatizare.



transportor suspendat; 2 - magazie modular;

| ™

3, 5 - transportor cu banda; 4, 7 acsensor pentru pies
6 - container; 8 - dispozitiv de prindere a pieselor;

9 - post de lucru

da intregul flux

tehnologic, de la inceperea fabricatiei pana la depozitare (fig.).

a, care sa cuprin

fie alegand o solutie mai complex



Alegerea uneia dintre solutiile mentionate, depinde de importanta atribuita procesului de fabricatie, precum si de
posibilitatile tehnologice si economice ale beneficiarului unui asemenea sistem de fabricatie.

La firmele cu posibilitati, introducerea tehnologiilor automate si utilizarea robotilor pe fluxul tehnologic, nu poate fi
conceputa fara asigurarea unui subsistem logistic de transfer operativ, adecvat procesului tehnologic respectiv.

Sistemele integrate de prelucrare, constituite din subsisteme de lucru cu comanda CNC sau DNC, roboti industriali
pentru alimentarea cu semifabricate, roboti industriali pentru control si cu transportoare automate (fig.), au o mare
flexibilitate. Pot fi programate cu usurinta pentru prelucrarea unor familii de piese, pe baza tehnologiilor de grup.

Tn stabilirea si proiectarea subsistemului logistic de transfer aferent unui sistem integrat de prelucrare, un aport

insemnat 1l are calculatorul electronic, cu ajutorul caruia se pot utiliza complet informatiile si se pot obtine solutii
optime.



TRANSPORTOARE GRAVITATIONALE

Transportoarele gravitationale realizeaza transportul continuu al obiectelor
manipulate sub actiunea gravitatiei. Prezinta avantajul ca nu consuma energie, sunt
simple constructiv, ieftine, se exploateaza si intretin usor.

Au dezavantajul unui gabarit relativ mare si a faptului ca pot fi utilizate numai la
coborare.

Se executa in mai multe variante, cum ar fi: tuburi de transport, planuri inclinate si
transportoare cu role.

Deplasarea obiectelor manipulate sub actiunea greutatii proprii se poate face in
miscare libera - spre exemplu caderea libera a obiectelor intr-un tub dispus vertical
(“put”) - sau ghidata (in jgheaburi si tuburi inclinate).

Dispozitivele de transfer tip put sunt de fapt acumulatoare (stivuitoare), caderea

libera a obiectului - sub actiunea greutatii proprii - avand loc pe masura eliberarii
unui numar de obiecte din extremitatea inferioara a acumulatorului.

In capitolul referitor la acumulatoare, s-au prezentat sectiuni de jgheaburi si tuburi.

Daca sunt montate inclinat, ele se pot considera, la randul lor, si ca dispozitive de
transfer, deoarece obiectele continute se deplaseaza in miscare de alunecare sau
rostogolire.



 |In figura se prezinta schema de actionare a fortelor asupra unui obiect
cilindric ce se deplaseaza intr-un jgheab, inclinat cu unghiul o in raport cu
orizontala, directia axei sale fiind perpendiculara pe directia de deplasare.

* Obiectul tinde sa alunece si sa se rostogoleasca sub actiunea greutatii
proprii.



* Ecuatiile miscarii sunt, pentru alunecare:

Gsina — uGcosa = Sy
9

* iar pentru rostogolire:

rGsina— KGcosa = | w

unde: r - este raza cilindrului; G - greutatea obiectului; | - momentul sGu de inertie
masic in raport cu linia de contact cu jgheabul; 1 - coeficientul de frecare de
alunecare; K - coeficientul de frecare de rostogolire intre obiect si jgheab (tub);g -
acceleratia gravitationald,; - acceleratia liniard a obiectului in miscare de
alunecare; iar - acceleratia unghiulara in miscare de rostogolire.

* Explicitand din ecuatii, parametrii cinematici ai miscarii si tinand seama ca pentru
un cilindru de lungime / din material omogen de greutate specifica y

se obtine:

V = (SIna — cosa)g

.4 K

@ =—(SIna ——cosa)(g
5 r



. Sunt posibile urmatoarele cazuri:

a) V<0 o<0
obiectul nu se misca; pozitia jgheabului: o < arctg u ; a<arctg X
;
b) v<0O o w>05
obiectul se rostogoleste fara alunecare; pozitia jgheabului: arctg E < a < arctgu
r
o V>0 ; w<0 ;
obiectul aluneca fara rostogolire; pozitia jgheabului: arctgu < a < arcth
r
d v>0; w>0 ;
obiectul se rostogoleste cu alunecare; pozitia jgheabului:
K
a > arctg— a > arctgu
r

Din punct de vedere energetic si al uzarii jgheabului, pentru un obiect cu suprafata
de revolutie, este avantajos ca obiectul sa se rostogoleasca fara alunecare (b).



* Se considera deplasarea in jgheabul inclinat a unui obiect prismatic, situatie in care
miscarea pe transportrorul gravitational trebuie sa fie de alunecare fara rostogolire.

e  QObiectul va aluneca in cazul in care

a > arctgu
* Pentru ca rostogolirea obiectului, cu socuri, prin rasturnarea sa succesiva in jurul

muchiei (m) sa fie imposibila,

a
a < arctg—
unde a si b sunt dimensiunile sectiunii obiecl?ului prismatic.



Atat in cazul rostogolirii, cat si in cel al alunecarii obiectelor in jgheaburi si tuburi, miscarea este
influentata si de ghidarea laterala.

Se considera, in acest sens, un obiect cilindric sau prismatic care se deplaseaza intr-un jgheab
drept, de sectiune dreptunghiulara inclinat cu unghiul o fata de orizontala (fig.).

Obiectul atinge peretii laterali ai jgheabului in pozitia indicata in figura. Luand in considerare

sistemul de forte si dimensiunile din figura, rezulta conditia depasirii de catre obiect a pozitiei
respective:

Gsina=2 N u

unde: G - este greutatea obiectului, iar u - coeficientul de frecare al cuplului material obiect-
peretele lateral al jgheabului.

Conditia va fi indeplinita in cazul in care diferenta dintre latimea jgheabului si lungimea obiectului
va fi

2 12
bl al> D —H”
2(1— 1)



In fig.se prezinta inscrierea unui obiect de
forma prismatica sau cilindrica intr-un
jeheab sau tub curbat. Conditia depasirii
curburii este ca obiectul sa nu atinga
peretii laterali decat in maximum 2
puncte, deci folosind notatiile din figura,
sa existe jocul “s”

S>0
b=S+D+h

2
h=R- |R?——
4

Cu aceasta, latimea jgheabului (diametrul
tubului) trebuie sa fie in curbura

|2

b=S+D+R- RZ—Z




* Incazulin carein jgheab se deplaseaza formatii de obiecte in miscare de rostogolire sau de alunecare, se cer luate
masuri pentru limitarea vitezei de deplasare.

* Dezideratul poate fi realizat prin intermediul asa-ziselor “blende”, care opresc miscarea formatiei, permitand reluarea
separata a miscarii fiecarui obiect in parte.

* Infigura din stg. se prezinta constructia unui jgheab cu “blende fixe”. Blendele fixe sunt opritoare montate in dreptul
unor praguri prevazute in jgheab si care sunt instalate la distanta SB unul fata de celalalt.

Daca Vmax este valoarea maxima la care se limiteaza viteza obiectului

S _ Vmax
B = ——
2a
unde a - este acceleratia obiectului, care este a=V= (sina — pcosa)g
. . : A D 2D , . K
in cazul in care obiectul aluneca, si a= Ea) = ?(Slna — —Cosa)g

in cazul In care obiectele se rostogolesc
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Pe langa limitarea vitezei de deplasare,
utilizarea blendelor contribuie si la
diminuarea zgomotului produs de
circulatia formatiei de obiecte prin
jgheab, la corectarea pozitiei
obiectelor si la separarea lor.

Cu ajutorul unor “sisteme de blende”
se pot realiza transportoare
gravitationale pas cu pas, care pe langa
transferul obiectelor, realizeaza si
separarea acestora.

In figura,a se prezinta schema unui
dispozitiv din aceasta categorie, folosit
pentru deplasarea unor obiecte
cilindrice.

Ansamblul este constituit din mai
multe elemente identice, al caror
numar depinde de lungimea traseului
pe care trebuie sa se realizeze
transferul.

Se observa faptul ca doua elemente
vecine (i) si (i+1) constituie cate un
locas pentru un obiect, elementul i
constituind o blenda pentru oprirea
obiectului (oi+1).

Daca obiectul (0i) este extras din
locasul sau, elementul (i) basculeaza
sub actiunea contragreutatii si
“blenda” (i) se retrage, obiectul (oi+1)
avansand cu un pas (fig.,b).




 Tnfigura se prezintad un exemplu de transportor gravitational complex,
utilizat in structura unui sistem de fabricatie integrat.







TRANSPORTOARE CU BANDA

Tansportoarele cu banda de alimentare sunt dispozitive pentru realizarea transferului lung sau
scurt.

Sunt constituite dintr-un element flexibil (banda) 1, infasurat pe tamburi, din care cel putin unul
este antrenat 4, si unul liber 5 (de intoarcere, intindere si deviere).

Banda de transport este sprijinita pe un ansamblu de role, cu rol de reazem, superioare 2 si
inferioare 3.

Este alimentata la unul din capete de catre o statie de incarcare 6 si este descarcata la capatul
opus printr-o statie de descarcare 7 (fig.).
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* Transportoarele cu banda se pot utiliza fie pe
trasee rectilinii, fie pe trasee cu ramuri inclinate
(fig.), in functie de necesitatile procesului
tehnologic servit.



Principala componenta
a transportoarelor cu
banda, care antreneaza
obiectele de manipulat
prin intermediul
fortelor de frecare, o
reprezinta banda de
transport (fig.).
Aceasta se compune
dintr-o structura de
rezistenta si un invelis
protector. Structura de
rezistenta poate fi
realizata din insertii din
material textil , sau
insertii din cablu de
otel.
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Un al doilea element important din structura transportoarelor cu banda il reprezinta tamburii,
care pot avea functiuni de antrenare, de intoarcere si de deviere.

Considerand rolul lor functional sunt standardizate, trei grupe si anume:

- grupa |, cuprinde tamburii de antrenare si tamburii liberi din zonele cu forte mari de tractiune
in banda;

- grupa Il, tamburi de intoarcere;

- grupa Ill, tamburi de deviere, care modifica directia de rulare a benzii cu cel mult 30°
Tamburii de antrenare, din grupa |, se executa, in functie de marimea sarcinii de incarcare in
doua variante: normala (simbol T) si intarita (simbol I).

Suprafata cilindrica exterioara a tamburului se acopera cu un strat striat de cauciuc, vulcanizat
(fig.,a), cu o grosime de 15...20 mm pentru marirea aderentei dintre tambur si banda de
antrenare.

Capetele tamburilor se realizeaza cu o conicitate de 1:28 pe o lungime de 0,25 din lungimea
tamburului.

Tamburii se monteaza pe lagare de rostogolire (fig.,b), sau pe lagare de alunecare.



La transportoarele care lucreaza in plan orizontal sau cu inclinare mica, cu
incarcare mare si lungime mica, se procedeaza la cresterea lungimii prin
actionarea suplimentara si la capetele de intoarcere ale benzii. (fig.).



Fiecare tambur de antrenare este prevazut cel putin cu un grup de actionare, format cel mai adesea dintr-un grup
motoreductor si un cuplaj.

Tamburii liberi din grupele Il si lll, care au fie rolul de deviere a benzii, fie de intoarcere sau de intindere a acesteia, se
construiesc cu lagare exterioare sau cu lagare interioare.

Se executa in doua variante: normala si intdrita. La varianta intarita tamburul are grosimea mantalei si diametrul axului
mai mari.

Rolele de sustinere a benzii sunt utilizate atat pentru ramura purtatoare cat si pentru ramura de intoarcere a benzii
Diametrul rolelor de sustinere se calculeaza cu relatia :

\V/ [mm]
d >6—10*
unde: V este viteza benzii in m/s; nr - tur@{i’a rolelor de sustinere, care are valori cuprinse in domeniul 500...600 rot/min
pentru ramura purtatoare si 650...800 rot/min pentru ramura de intoarcere.

Pasul rolelor de sustinere este de asemenea un parametru important. Valoarea lui se alege in functie de tipul traseului
transportorului si zonele functionale ale benzii. Astfel, pentru tronsoane rectilinii si racordari concave, pasul se alege in
functie de latimea B, a benzii si masa volumica a materialului.

La transportoarele de lungime mare, la care forta maxima de tractiune din banda verifica relatia [2]:

Tmax =25 (gB + qG) [N]
unde gB este masa benzii pe lungime de un metru, in kg/m; gG - masa incarcaturii transportate pe o distanta de un
metru, in kg/m;
Se recomanda ca pasul rolelor de-a lungul traseului sa fie proportional cu forta de tractiune locala din banda.
Aceasta se obtine cu relatia:

| =8h T—J [mm]

P (s +06) g

unde sageata admisibila, raportata la pasul rolelor, hrel se adopta in conformitate cu prescriptiile tabelare date in
literatura de specialitate .



Capacitatea de transfer a dispozitivului poate creste prin deformarea benzii (albierea) astfel incat sa formeze
un jgeheab mobil.

Deformarea se realizeaza prin sprijinirea benzii pe ghirlande de role articulate, neantrenate, suspendate de
stalpi de sustinere asezati la intervale egale.

In figura se prezinta o sectiune transversala printr-o banda transportoare sprijinita pe o ghirlanda de role.



* Cu notatiile din figura, G fiind greutatea obiectului;

U - coeficientul de frecare de alunecare dintre banda si obiect; - acceleratia
benzii, ecuatia diferentiala a miscarii obiectului va fi:

* Conditiile de antrenare, in sus, a unui obiect de catre un transportor al carui
banda este inclinata cu un unghi o fata de orizontala, pot fi analizate
considerand figura

: G-
uGcosa > Gsina +—V

9

Sau

v < g(ucosa —sina)
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e Cadrul transportorului se executa din tronsoane si se compune din doua longeroane
1, fixate pe picioarele 2, rigidizate intre ele prin traverse (fig.).

* Pelongeroane sunt fixate rolele de sprijin 3 si 4. Longeroanele se executa din profile U
sau L, iar picioarele din profile L sau teava. Distanta dintre picioarele cadrului se
pozitioneaza intre 2...4 m, tronsoanele asamblandu-se cu suruburi.



Transmisia pentru actionarea transportoarelor cu banda este cuplata la tamburii de
actionare.

Tn principiu, o transmisie pentru actionare se compune dintr-un motor electric, un reductor si
cuplaje. (fig.).
Pentru transportoarele care lucreaza in plan inclinat (60...80) se prevad frane, care se

monteaza pe arborele de intrare in reductor (frane cu saboti sau frane disc), sau pe arborele
tamburului de antrenare (frana cu saboti).



e Constructiile recente de sisteme de transport cu
banda se caracterizeaza printr-un inalt grad de
flexibilitate, obtinuta atat printr-o conceptie
modulara de realizare cat si prin solutii foarte
diversificate de realizare a elementului flexibil,
banda de transport.

* Tn continuare, sunt prezentate cateva realizari in
acest sens, concepute in scopul asigurarii functiei
de transport interoperational in cadrul sistemelor
integrate de fabricatie.









TRANSPORTOARE CU ROLE

Din punct de vedere functional transportoarele cu role pot fi gravitationale inclinate
sau transportoare orizontale cu role libere sau actionate.

Transportoarele gravitationale cu role (fig.), permit micsorarea unghiului de inclinare
a planului inclinat, pentru deplasarea sarcinii fiind necesar a fi indeplinita conditia:

Qsing > W [N]
in care Q este sarcina care se deplaseaza pe role, in N; W - rezistenta totala la
deplasare; - unghiul de inclinare al transportorului.



* Transportoarele orizontale cu role (fig.), au
unghiul
[ =0, si deci pentru deplasarea sarcinii este
necesara o forta pentru invingerea rezistentei
totale la Tnaintare, data de relatia :

2 f ud (quj
W=0I— ng)=— +Kk
Q x +(Q+nQq) ~5 b

unde : Q este sarcina transportata, in N; f -
coeficientul frecarii de rostogolire ,(f =
0,05...0,1); D - diametrul rolelor; n - numarul
de role pe care se reazema sarcina; g -
greutatea partii rotative a rolei, in N; # -
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* Actionarea rolelor se face cel mai adesea utilizand transmisii cu roti conice
sau transmisii de actionare cu lant.

e Transportoarele cu role se compun din doua longeroane 1 (fig.) usor
inclinate, fixate pe picioarele 2.

 Tntre longeroanele laterale sunt montate pe axe fixe, prin intermediul unor
lagare de rostogolire, rolele 3.

e Pasul rolelor trebuie astfel ales incat sarcina sa se sprijine pe cel putin doua
role si optim pe 8...10 role.



n
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Tn functie de forma si dimensiunile sarcinilor individuale transportate, rolele pot avea diferite

forme (fig).



—

Transportoarele cu role pot urmari si trasee curbe.

Tn portiunea curb3 a traseului, pentru a lua in considerare diferenta de parcurs pe

raza exterioara, fata de cea interioara, rolele se construiesc conice (fig.,a), sau
cilindrice (fig.,b).

Raza de curbura se adopta in general |la valoarea:

r=(3..4)L[m]
unde L este lungimea utila a rolelor, in m.
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Tn cazul transportoarelor cu role actionate (fig.) sarcina se deplaseaza datorita frec3rii care
apare intre role si sarcina.

Actionarea rolelor se poate face de catre un arbore comun, prin angrenaje cu roti dintate
conice sau prin intermediul unor transmisii cu lang.

Pentru transportul sarcinilor mari si foarte mari, fiecare rola este actionata de catre un
grup motoreductor.

Puterea necesara actionarii transportorului se calculeaza cu relatia:

W.v
Ji

P = » [kN]

unde W este rezistenta la deplasare a sarcinilor; v - viteza de deplasare a sarcinii, in m/s;
- randamentul transmisiei de actionare a rolelor.



Deplasarea obiectelor
manipulate sub actiunea
unor forte aplicate se poate
face si cu ajutorul unor
echipamente de tansport
continuu, numite generic
transportoare.

Tn functie de natura
proceselor tehnologice
servite, se pot utiliza
multiple variante
constructive de
transportoare, clasificate in
general in : transportoare cu
organ flexibil si
transportoare fara organ
flexibil.

Transportoarele cu role
apartin categoriei de
transportoare fara organ
flexibil, si functie de traseul
impus pot fi cu role libere
sau actionate, cu portiuni
drepte inclinate sau curbe.
(fig.)

Transportoarele cu cea mai
larga utilizare in sistemele
integrate de prelucrare sunt
cele cu organ flexibil de
tractiune care poate fi:
banda de transport, lanturi
cu zale sau cabluri.

Natura organului flexibil
determina denumirea
transportorului.







TRANSPORTOARE CU CABLU

Transportoarele cu cablu (fir sau lant) sunt dispozitive de transfer suspendate, cu o raspandire
foarte larga, in industria constructoare de masini, la realizarea fluxurilor de transport a sarcinilor
individuale pe liniile automate de fabricatie.

Transportoarele cu cablu (fig), constau dintr-un organ de tractiune (fir sau lant) fara sfarsit 1, pus
in miscare de cel putin un tambur antrenat 6.

Obiectele sunt transportate cu ajutorul unor dispozitive de prindere a sarcinii 4, care se
deplaseaza pe o cale de rulare suspendata 2, fixate pe niste carucioare de sarcina 3.



Calea de rulare poate fi un profil I,U sau T, in circuit
inchis, dispusa pe un traseu orizontal, inclinat si curb,
care poate atinge o lungime de pana la 2 km si se
realizeaza fie suspendata de tavanul halei, fie se executa
in constructii metalice proprii.

Organul de tractiune se prezinta cel mai adesea sub
forma unui lant cu eclise si bucse, cu sau fara role, a
caror pas are valori cuprinse intre (100...1600) mm.
Viteza de deplasare recomandata [25] este de (0,1... 10)
m/min.

Carucioarele de sarcina se aleg pe doua sau patru roti,
functie de marimea sarcinii, care poate ajunge pana la
20 kN.

Razele minime ale curbelor sunt de aprox. 0,3 m, in plan
orizontal si 2 m in plan vertical.

Unul din aspectele specifice ale utilizarii acestor sisteme
de transport il reprezintd incarcarea/descarcarea lor.

Tn acest sens solutiile cele mai utilizate previd fie
modificarea traseului pentru transportor (fig, a), fie
utilizarea unor platforme cu deplasare in plan vertical
(fig., b), fie utilizarea unor conveioare (fig., c),
Dispozitivele de prindere a sarcinii pot avea diferite
forme, in functie de forma si dimensiunile obiectelor
transportate.

Utilizarea transportoarelor suspendate are avantajul de
a putea urmari trasee de forme complexe.

Lantul de transport poate sa asigure transferul si pe
nivele diferite. In plus, utilizarea acestor tipuri de
transportoare prezinta avantajul suplimentar al faptului
ca nu utilizeaza spatiu la solul halei, spatiu cel mai
adesea aglomerat.




Aplicatiile in strctura
sistemelor integrate de
prelucrare a acestor
sisteme de transport sunt
intalnite in cadrul liniilor
automate de
vopsire/galvanizare in liniile
de asamlare etc.




TRANSPORTOARE CU PLACI
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Transportoarele cu placi au o larga raspandire in industria constructoare de masini.

Prezinta avantaje fata de transportoarele cu banda atat din punctul de vedere a posibilitatii de a
dezvolta forte de tractiune mai mari, cat si din acela a unor lungimi mai mari ale transferurilor
posibile.

Transportorul se compune din rotile stelate motoare 1 (fig.) si de intindere 2, care transmit
miscarea lanturilor 3, pe care sunt fixate placile 4. Antrenarea se face prin transmisia 5 (motor
electric asincron - reductor - o treapta de angrenaje deschise).

Tntinderea lanturilor se realizeaza cu dispozitivul de intindere, cu mecanism cu surub 6. incircarea
transportorului se poate face in orice punct al sau, iar descarcarea numai la capatul acestuia,
utilizand sau nu dispozitive pentru incarcare si descarcare.
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Transportoarele cu placi pot lucra in plan orizontal pe orice traseu, sau in plane inclinate, cu
unghiuri de inclinare de pana la 30...350.

Lanturile cel mai frecvent utilizate in constructia transportoarelor cu placi, sunt lanturile
articulate cu bucse si role.

Placile transportorului se executa uzual din otel sau material plastic. Pentru transportul sarcinilor
unitare, se monteaza cu distante intre ele, sau suprapus, formand un tablier continuu, pentru
transportul in vrac al materialelor.

Viteza placilor transportorului este functie de destinatia acestuia. In cazul utilizarii
transportoarelor in fluxuri tehnologice, valorile uzuale sunt cuprinse in domeniul 0,05...1,5 m/s,
respectiv 0,5...0,7 m/s, in cazul transportului unor materiale n vrac.






TRANSPORTOARE PAS CU PAS

e
] / i 1
B b i
i fe2 | '>¢_‘_ ______ <

Fortele de antrenare ale obiectelor deplasate pot fi aplicate de impingatoare sau locasuri antrenate de mecanisme.

In figura se prezinta schema cinematica a unui mecanism care deplaseaza pas cu pas obiectele (0i), in jgheabul (j), prin
intermediul impingatoarelor (ii), care patrund in niste locasuri (slituri) din suprafata de sprijin a jgheabului.

Elementul conducator al mecanismului este cama dubla 1.

Avansul Tmpingatoarelor cu o cursa egala cu pasul lor p, se face prin partea de mecanism actionata de profilul 1a.
Impingatoarele sunt ridicate si coborate cu ajutorul mecanismului actionat de profilul camei 1b. Secventele miscarii
unui impingator (ii) sunt: 1-avans, impingand obiectul (oi) cu pasul p; 2-coborare sub suprafata de sprijin a jgheabului;
3- retragerea cu pasul p; 4- ridicarea peste suprafata de sprijin a jgheabului, in spatele obiectului (oi+1).



TRANSPORTOARE ELICOIDALE
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Din punctul de vedere al clasificarii sistemelor de transport, transportoarele elicoidale sunt echipamente de
transport fara organ flexibil de tractiune.

Transportoarele elicoidale pot avea trasee orizontale sau inclinate, cu unghiuri de pana la 20. Sunt echipamente
simple, ieftine si usor de exploatat si intretinut.

Constructiv, transportoarele elicoidale (fig.) se compun dintr-un arbore 2 pe care este montata o spirala elicoidala
(melc) executata din tabla de otel. Ansamblul arbore-spirala functioneaza intr-un jgheab inchis 4. Incarcarea
materialului se face printr-un orificiu de alimentare 5, iar descarcarea prin orificiul 6. Arborele elicoidal este antrenat
in miscarea de rotatie continua de catre un motor electric printr-o transmisie mecanica de tip reductor 7 si cuplaj 1.

La rotirea arborelui, materialul dintre spirele elicoidale este deplasat axial, neavand posibilitatea de a se roti, datorita
greutatii si frecarii de peretele jgheabului.

Arborii se executa avand sectiune circulara tubulara sau plina, cu lungime de (2...4) m. Arborii cu sectiune tubulara
sunt recomandati pentru transportoare de lungimi mici.

Spirele melcului se executa prin matritare, din tabla de otel cu grosimi de (2...8) mm.

Tn cadrul sistemelor integrate de prelucrare transportoarele elicoidale sunt utilizate cu precadere in cadrul
subsistemelor de transort ale materialelor auxiliare.



TRANSPORTOARE PNEUMATICE

Principiul transportoarelor pneumatice consta in introducerea obiectului sau
materialului de transportat intr-un curent de aer si transportarea lor de catre
acest curent de aer pana la locul de destinatie, unde sunt separate de
curentul de aer.

Pentru deplasarea corpurilor solide intr-un mediu de aer, este necesar ca intre
extremitatile conductei de transport sa existe o diferenta de presiune, care
creaza un curent de aer cu o viteza mai mare decdt viteza la care obiectele
plutesc in aer.

Tn functie de modul in care se realizeazd miscarea aerului prin conducte,
transportoarele pneumatice pot fi:

cu aspiratie (vacum),
cu refulare (cu aer comprimat)
mixte.



Transportoarele pneumatice cu aspiratie
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Se compun din pompa de vid 1(centr|fuga sau cu plston) care produce la capatul conductei, in dreptul punctului
de Tncarcare, o presiune mai mica decat valoarea presiunii atmosferice.

Prin intermediul unor guri de aspiratie a aerului 2, din zona de incarcare 9, este aspirat materialul si transportat
prin conducta 3, pana la separatorul 4, unde viteza curentului de aer scade brusc si obiectele se depun la baza
acestuia, de unde printr-un sistem de golire de tip ecluza 5, sunt descarcate din transportor.

Instalatia este prevazuta de asemenea, cu un sistem de filtrare 6, si cu un cos 8, de evacuare a aerului in
atmosfera.

Transportoarele pneumatice cu aspiratie sunt in general folosite la transportul unor incarcaturi usoare, pe
distante mici, deoarece depresiunea realizata este de ordinul (0,4...0,5).105 N/m?. Transportoarele pneumatice
prin aspiratie permit absorbtia materialului din mai multe puncte si descarcarea intr-unul singur.



Transportoarele pneumatice prin refulare
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Se compun din: compresorul 1, rezervorul de aer pentru egalizarea presiunii 2, alimentatorul cu material, prevazut cu
dispozitiv de reglare a debitului 3, conducte metalice de transport 4, separatoare 5, prevazute cu guri de descarcare 6,
filtre 7, prevazute si ele cu guri de descarcare 8 si conducte de evacuare a aerului 9.

Materialul introdus in conducta cu ajutorul unor roti celulare este antrenat de catre aerul refulat de compresor si
transportat pana in zona separatorului, unde, datorita scaderii bruste a vitezei aerului, se depune la baza acestuia,
putand fi evacuat prin gura de descarcare.

Transportoarele pneumatice prin refulare sunt recomandate pentru incarcarea dintr-un punct si descarcari in mai multe
puncte, deoarece constructia lor permite utilizarea unor conducte ramificate.

Pentru cd presiunea din conducte este mare (6.105 N/m2), aceste transportoare se pot folosi la deplasarea unor sarcini
mai grele pe distante mai mari



Transportoarele pneumatice mixte
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functioneaza prin aspiratie pe o parte si refulare pe cealalta parte, ambele parti fiind servite de catre acelasi

exhaustor.

Principalele parti componente ale unui transportor pneumatic mixt sunt: gura de aspiratie (sorbul) 1, conductele
de aspiratie 2, separatorul 3 cu gura de descarcare 4, filtrul 5 cu gura de descarcare 6, exhaustorul 7, rezervorul
egalizator 8, separatorul 9 cu gura de descarcare 10, filtrul 11 cu gura de descarcare 12 si conductele de evacuare

a aerului Tn atmosfera 13.

Instalatia permite absorbtia din mai multe puncte si descarcarea intr-unul sau mai multe puncte. Materialul
transportat prin aspiratie si depus in separatorul 3, este introdus din nou in conducta de suprapresiune si
transportat la separatorul 9, din care se descarca. Inainte de a fi aspirat de exhaustorul 7, aerul este curatat cu

ajutorul filtrului 5.



Sisteme de transport de tip

“Posta pneumatica”
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Transportul de piese pe distante mici sau moderate se poate realiza prin conducte sau tuburi
(fig.).

Acest tip de transport necesita o conducta 1 (sau o retea de conducte), prin care sunt
propulsate obiectele de transferat 2, de catre ventilatoarele de inalta presiune 3.

Deplasarea obiectelor se realizeaza prin depresiune sau prin suprapresiune. Conducta sau
tubul de transport trebuie sa fie perfect etansa, sa fie prevazuta cu un sistem de incarcare 4 si
sisteme de descarcare 5, echipamente pentru alimentare cu energie si echipamente de
comanda si control automate.

Viteza obiectelor in tuburile de transport pneumatic este functie de viteza aerului V, si de
timp.











































































* Aceasta escaladare de date solicitate trebuie
coordonatd in sectorul productiei in timp eficient. Tn
ciuda volumului implicat, nu trebuie sa existe nici un
moment de asteptare in cererea de informatii, care
trebuie acoperita in timp real. Inceputul si sfarsitul
unei ture de lucru (pornirea si stingerea), trebuie
asigurate fara probleme. In ciuda fluxurilor complexe
de materiale si informatii, frecventa si mentinerea
sistemului trebuie sa fie simpla.



