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CONSTRUCTIA SI CINEMATICA
STRUNGULUI NORMAL

1. Scopul si continutul lucrarii

+ Cunoasterea elementelor componente ale strungului hormal si a cinematicii acestuia.
+ Cunoasterea modalitatilor de generare si preluerare pe strungurile /normale, cat si a
reglajelor necesare.

2. Consideratii generale
2.1. Clasificarea strungurilor

Strungul, una din cele mai vechi masini-unelte si totodata una dintre cele mai
raspandite in industria constructoare de magini, este destinat prelucrarii suprafetelor de
revolutie cilindrice, conice, plane, elicoidale (filete) si profilate, exterioare si interioare, in
conditiile unei productii de serie mica, mijlocie sau mare. Tn acest SE0p se utilizeaza cutite de
diferite tipuri, burghie, alezoare, tarozi, filiere s.a. Strunjirea asigura,o productivitate buna si
precizie satisfacatoare pentru forma si dimensiunile suprafetelorprelucrate; este considerata
o prelucrare de degrosare si semifinisare si'se preteaza la executia pieselor de dimensiuni mici
(de mecanica fina) pana la cele de dimensiuni foarte mari (de mecanica grea).

Strungurile se clasifica dupa djferite criterii:

+ dupa calitatea suprafetei generate (strunguri de degrosare, definisare);

+ dupa precizia pieselor obtinute (sttunguri cu precizie normalagstrunguri de precizie);

+ dupa greutate si dimensiuni de gabarit (strunguri mici, mijlocii, grele si foarte grele);

+ dupa gradul de universalitate (sttunguri universale, specializate si speciale);

+ dupa gradul de automatizare (strunguri cu comanda manuala, semiautomate si automate);
+ dupa pozitia arborelui principal (strunguri orizontale, strunguri verticale sau carusel);

¢ dupa numarul arborilor principali (strunguri monoax si Multiaxe).

Strungurile fabricate in tara noastra se simbolizegza.grintr-un grup de litere, urmat de
un grup de cifre, care reprezinta diametrul maxim de prelucrat sau diametrul si lungimea
maxima. Prima litera din simbols€ste S, dupa care urmeaza o alta litera, reprezentand: N —
normal; C — carusel; R — revolveretc. Astfel, un strung normal care poate prelucra piese de
diametrul maxim de 400 mmgsi. lungimea maxima de 2000 mm, se va simboliza SN 400 x
2000.

Strungurile normalg,se caracterizeaza prif pezitia orizontala a arborelui principal,
avansul longitudinal continuu st universalitatea prelucrarilor pe care le poate efectua.

In functie de gama dimensionala a pieselor prelucrate (diametrul Dy si lungimea
maxima), strungurile normale au fost impartite Tn strunguri mici, mijlocii si grele:
¢ strunguri mici — cu diametrul maxim de strunjire Dy sub 250 mm;
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+ strunguri mijlocii — cu diametrul maxim D, cuprins intre 250 si 800 mm;
¢ strunguri grele — cu diametrul Dy peste 800 mm.

2.2. Principiul de lucru al strungului normal

Generarea suprafetelor pe strungurile normale se realizeaza prin compunerea a doua
miscari de lucru: o miscare de rotatie (miscarea principala de aschiere 1) efectuata de piesa
semifabricat — fixata si antrenata de arborele principal — si 0 miscare de translatie a sculei
aschictoare (migcarea de avans Il) — ca miscare de repozitionare continua a sculei fata de
piesa, n vederea prelucrarii ntregii suprafete.

Miscarea de avans poate fi executata:

+ in lungul axei piesei (pe directie longitudinala),"pentru prelucrarea suprafetelor cilindrice;
+ perpendicular pe axa piesei (pe directie transversala), pentru prelucrareassuprafetelor plane
frontale;

+ combinatii intre aceste doua directii, la preluerarea suprafetelor conieessi a celor profilate.

n afara acestor operatii caracteristice strungului normal, prifsutilizarea unor scule si
dispozitive specifice, se pot executa si alte tipuri de operatii: gauriri, alezari cu alezorul sau
cutitul, rectificari, chiar si frezari.

2.3. Constructia si cinematica strungului normal
2.3.1. Descrierea generala a strungului normal

Forma constructiva si principalelé parti componente ale,unui strung normal din gama
mijlocie sunt prezentate in figura 3.1. Pe batiul (patul) 1, sprijinit pe doua picioare 2 si 3 si
prevazut cu ghidajele longitudinale 4, se deplaseaza caruciorul 5, pe care se afla sania
principala (longitudinald) 6, cu sania transversala 7 si saniuta longitudinala 8, cu suportul
portscula 9. Pe batiul strungului estesmontata papusa fixa 10, T care se gasesc mecanismele
cutiei de viteze Cv si arborele principal 11 al strungulut;™la capatul caruia este montat
dispozitivul de prindere 12 a semifabricatului. Sub cutia de viteze se afla cutia de avansuri si
filete 13, care primeste miscareawde la cutia de viteze si, prinyintermediul unei lire cu roti de
schimb AsBs (situata sub capacul de’protectie 14), o transmite caruciorului 5 prin bara de
avansuri 15 (la strunjirea obisnuitd) sau prin surubul_conducator 16 (la filetare). Papusa
mobila 17, asezata pe niste ghidaje ale batiului (plasate intre ghidajele 4 ale mesei principale
6), se poate deplasa longitudinaly (manual la strungurile mici si mijlocii si mecanic la
strungurile grele) si foloseste’la sprijinirea semifabricatelor lungi sau la operatii de burghiere,
largire, adancire, alezare, tarodare s.a., scula montandu=se in pinola 18. Motorul electric de
actionare 19 al cutiei de viteze este fixat in partea séperioara a papusii fixe (ca in figura 3.1)
sau n partea inferioara a piciorului 2. Unele strunguriuniversale poseda suplimentar o bara
20 de legatura a manetelor de pornire-oprire.

Tn afara subansamblurifor principale evidentiate in figura 3.1, strungul normal mai are
0 serie de organe de comanda, roti de mana, manete; butoane — specifice ca forma si mod de
pozitionare fiecarui strung n parte.

Dupa cum s-a aratat mai sus, parametrii caracteristici principali ai strungului
universal sunt:

+ distanta Tntre varfuri (varful antrenor fixat pe arborele principal si varful din pinola papusii
mobile) — indica lungimea maxima a semifabricatului ce se poate prelucra intre varfuri;

+ diametrul maxim al semifabricatelor care se pot prelucra, rotindu-se deasupra ghidajelor
batiului — Dy (cand piesa este prinsa numai n dispozitivul universal sau platou) sau deasupra
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saniei transversale — Ds (figura 3.2).

n afara parametrilor principali, strungurile universale sunt caracterizate si prin alte
marimi: greutate si dimensiuni de gabarit; numarul treptelor de turatii; valorile turatiilor
limita; limitele seriei de avansuri de lucru si de filetare; diametrul alezajului arborelui
principal; marimea conului Morse (alezajul conic ce permite montarea varfului de centrare)
la arborele principal si la pinola papusii mobile; pasul surubului conducator; puterea
motorului de antrenare.
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Fig. 3.1. Elementele companente ale strungului normal

2.3.2. Structura cinematica a strungului universal

Masina-unealta trebuie sa asigure, prin constructia eiatat directia si sensul miscarilor
cat si materializarea anumitor viteze de lucru, care sa ofere posibilitatea de reglare a masinii
la valorile optime ale parametrilor regimului de aschiere.

Modul de realizare a miscarilor de lucru, plecand de la motorul electric de actionare a
strungului, prin lanturile cinematicé™proprii fiecarei miscari, 1a scula si la piesa, rezulta din
schema cinematica structurala a strungului normal
(figura 3.3).
® Migcarea principala Jwsde/ rotasie a
semifabricatului se asigura de langul cinematic
principal, ce contine, ca princCipale elemente,
motorul electric ME; si cutia dewiteze Cv — avand
ca element final axul principal AP, care antreneaza
piesa P. Transmiterea miscami de la motorul
electric la cutia de viteze sesface prin transmisia cu
curele 1-2 sau prin cuplarea’ directa a axului
motorului la primul ax al/Cutiei de viteze (ca in fig;
3.1). Pentru a oferi posibilitatea operatorului de-a
porni in gol motorul electric si de a cupla abia Fig. 3.2. Dimensiunile maxime ale
ulterior cutia de viteze, lantului cinematic principal semifabricatelor prelucrate pe strung
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I s-a atasat un cuplaj de oprire - pornire C1. El mai contine, de asemenea, un inversor de sens
I1 si un element de franare F, pentru oprirea rapida a arborilor la decuplarea miscarii principale
(frana F actioneaza la deschiderea cuplajului C1). Cutia de viteze Cv constituie mecanismul
de reglare?, ce realizeazi la axul principal un numar de trepte de turatie ni+ ng [n Tn rot/min],
dispuse in serie geometrica si este construita, la marea majoritate a strungurilor normale, cu
roti baladoare (deplasabile axial pe arbori canelati); fixarea turatiei dorite se face prin
intermediul uneia sau a mai multor manete, asezate pe carcasa cutiei de viteze (dispuse n
cutia papusii fixe sau Tn batiu).

, P Sl Spc Rmy
‘/— o
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A

Fig. 3.3. Schema cinematica structurald a strungului normal

@ Miscarea de avans este derivata din lantul cinematic al miscarii\principale prin lira rotilor
de schimb AsBs la cutia de avansuri si filete Caf (construita cu mecanisme Norton si roti
baladoare sau numai cu roti baladoare)./De aici miscarea de rotatie se poate transmite la cutia
caruciorului Cc pe doua cai:
+ a — prin surubul conducator Sc si piulita Ps solidara cu caruciorul (constituind mecanismul
de transformare a miscarii de rotatie' in miscare rectilinie, de avans longitudinal al
caruciorului), in cazul operatiilor de/filetare (cuplajul Cs este in"pozitia 1);
* b — prin bara conducatoare Ba (bara de avansuri) la mecamismele din cutia caruciorului,
pentru operatiile de strunjire (cuplajal Cs este in pozitia 3).

Mecanismele din cutia carucierului Cc asigura transmiterea miscarii de rotatie de la
bara de avansuri Ba mai departe:
* b1 — la pinionul Pc al cremalierei Gr'si transformarea miscarii de rotatie in miscare de avans
longitudinal Il al caruciorului (cuplajul C4 n pozitia 1);
* b, — la surubul conducatordransversal Sct, prin care se obtine miscarea Il a saniei
transversale St (cuplajul C4 Tn/pozitia 3).

Prin locul de amplasare /a comutatorului’ Cap, constructorul masinii a urmarit

! Mecanismele de reglare pot fi de naturd mecanica, hidraulici, electricd sau combinate; cele mai
frecvente sunt cele mecanice — cu roti de schimb, cu roti glisante, cu cuplaje etc. Aceste mecanisme,
combinate uneori cu motoarele electrice cu doud sau trei turatii, dau constructii simplificate si un
numadr mare de trepte de turatie la axul principal. La unele strunguri mai mici se utilizeaza si variatoare
mecanice continue de turatii sau combinatii ale acestora cu cutii de viteze mai simple.
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imposibilitatea cuplarii simultane (accidentale) a celor doua avansuri mecanice (longitudinal
si transversal).

Miscarile de avans pot fi realizate si manual, daca se intrerupe Tntr-un punct lantul
cinematic de avans mecanic (cuplajul Cz deschis sau Cs Tn pozitia neutra 2) si Se actioneaza
manual elementul final printr-o manivela sau roata de ména: Rmi — pentru actionarea
pinionului Pc al cremalierei Cr in vederea deplasarii caruciorului pe directie longitudinala;
Rm; — pentru actionarea surubului de avans Sct, Thwederea deplasarii saniei transversale.

La majoritatea strungurilor mijlocii, miscarea saniei portcutit (saniuta longitudinala)
se face numai manual.

@ 1n afara miscarilor de generare prezentate —gpe.directiile de avans 1"sau 111, se pot realiza
si deplasari rapide de pozigionare. Deplasarile/de pozitionare se efectueaza fie manual — cu
rotile de ména Rmy si Rmy, fie mecanic, prifslanzurile cinematice auxiliare actionate de la un
al doilea motor electric ME>, miscarea transmitandu-se (cu turagia nereglabila) prin
intermediul cuplajului de depasire Cd (v. fig. 3.3). Legatura diregta a elementelor finale a
langurilor de avans cu motorul ME> constituie de fapt lanzurile cinematice de avans rapid.

@ Sania portcutit Spc (pozitia 8 in fig. 3.1) Se poate inclina pe sania transversala St cu un
unghi maxim de 90° si permite deplasarea*manuala a suportului portcutit pe directia IV —
paralela sau Tnclinata fata de ghidajele fongfitudinale. Tntrucét surubul SI nu are o lungime prea
mare, deplasarea 1V se executa pe distanta de 150 + 200 mm.

Avansul la strung, in directie longitudinala sau transversala, se masoara prin valoarea
deplasarii saniei respective (exprimata in milimetri) la o rotatie’aarborelui principal [mm/rot].

Lantul cinematic de filetare: Strunjirea filetelor presupune generarea pe semifabricat
a unei curbe elicoidale de pas impus p. Pentru aceasta, trebui€ sa se asigure, la o rotatie a
piesei, deplasarea longitudinala a.caruciorului cu pasul p al*filetului de executat. Altfel spus,
avansul la filetare trebuie sa fielegal cu pasul filetului pgiAceasta presupune existenta unei
legaturi cinematice rigide infre turatia piesei si viteza, de deplasare longitudinala a
caruciorului?.

Ansamblul cinematic care inhdeplineste aceasta functie de reglare este format — in cazul
strungurilor normale obisnuite, din’ lira cu roti de schimB*AsBs asociata cu o cutie de filete
(cutie de multiplicare) (nereprezentata distinct in fig,/8:3). Mecanismele lantului de filetare
sunt comune cu cele ale lanttrilor cinematice de”awans pana la comutatorul Cz, cutia de
multiplicare constituind de fapt un subansamblu akcutiei de avansuri Caf. Deoarece 0 mare
parte din pasii filetelor sunt multipli intre ei de(2, 4, 8, ..., prin introducerea cutiei de
multiplicare intre lira cu foti.de schimb si surubul conducator Sc, se obtine, pentru aceleasi
rapoarte de filetare de baza.asigurate de rotile de schifnb, un numar mai mare de pasi®.

Prin intermediul surubului conducator Sc si/@piulitei cuplabile Ps (doua semi-piulite de
zavorare) rigidizate de €arucior, miscarea se tramsmite la carucior. Aducerea sculei in pozitia
initiala, dupa fiecare/trecere, se face prin jinversarea sensului miscarii in intregul lang
cinematic (inversand sensul de rotire a arborelui principal). Se evita astfel decuplarea piulitei
sectionate, deoarece readucerea manuala a caruciorului in pozitie initiala, chiar daca s-ar

2 Lantul cinematic de filetare este un lant cinematic complex care se inchide prin ansamblul sculi
aschietoare - piesd (considerat ca un "mecanism fictiv") si coreleaza turatia surubului conducétor Sc
cu turatia piesei, in functie de pasul elicei de prelucrat si de pasul surubului conducator al m-u.

3 Pe strungurile universale se pot executa patru tipuri de filete: filete normale metrice (cu pasul
exprimat ih mm); filete in toli (Whitworth) — cu dimensiunea precizata prin numarul de pasi N pe un
tol (un inch = 25,4 mm); filete modul — caracteristice suruburilor melc, cu pasul ih mm; filete
Diametral Pitch — caracteristice suruburilor melc, cu pasul in toli.
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efectua intr-un timp mult mai scurt, ar ridica dificultati mari de repunere a varfului cutitului
pe traiectoria elicei filetului.

2.3.3. Constructia si cinematica strungului SNA-500

Produs al Intreprinderii ,,Strungul” Arad, strungul SNA-500, dupi insusi simbolul siu,
se recomanda ca un strung normal, cu diametrul de prelucrare maxim de 500 mm. La acesta
se disting urmatoarele subansambluri principale (figura 3.4):

@ Batiul (patul) 1, turnat din fonta, este format din doi pereti longitudinali rigidizati prin
nervuri transversale puternice. La partea superioara este prevazut cu doua sisteme de ghidare
longitudinale 2:

* un sistem format dintr-un ghidaj in forma de V intors — in partea din fata si alt ghidaj plan
—Tn partea din spate, pentru conducerea saniei longitudinale 3;

* un sistem format dintr-un ghidaj plan — in partea din fata si un ghidaj.in forma de V intors
—n partea din spate, sistem aflat in interiorul celdi dintéi si paralel cu acesta, utilizat pentru
conducerea papusii mobile 4.

Batiul este montat rigid pe picioarele 5'§i"6:{In interiorul piciorului‘mare 5, Tn partea
de jos, se afla motorul principal de actionare MEy (motor asincron trifazatccu turatia unica de
1500 rot/min si puterea de 7,5 kW), bazinul.de ulei si pompa depulel. Tn spatiul dintre
picioarele 5 si 6 este fixata tava 7 pentru colectarea spanului si a liehidului de racire, iar sub
aceasta tava se amplaseaza bazinul 8 pentru lichidul de racire, pe care este amplasata si
electropompa 9.

@ Papusa fixa 10, montata Tn partea stangd a batiului 1, contine cutia de viteze Cv, care
primeste miscarea de la motorul MEg, primintermediul unei transmisii cu curele trapezoidale
Tct. Pe axul de intrare Tn Cv sunt montate si ambreiajele de mers inainte CE: si Thapoi CE>
(figura 3.5), comandate de inversorul 11 (l1 in fig. 3.3), utilizatsla cuplarea — decuplarea
miscarii de rotatie a arborelui principald2 (v. fig. 3.4). Cu ajuterul;tamburilor 13 si 14 poate
fi comandata deplasarea rotilor baladoare din cutia de viteze, incat sa se obtina la axul
principal 12, toate cele 24 turatii (21 turatii distincte). Rotirea tamburului central 14 asigura,
printr-o transmisie roata dintata - gremaliera, patru pozitii de angrenare (v. fig. 3.5) pentru
baladorul cu patru roti 49-63-60-55%de,pe axul 11l. Rotind tamburul exterior 13 (v. fig. 3.4)
(pe acesta sunt marcate turatiile neminale), prin intermediul*unei transmisii cu roti conice si
a doua came cilindrice (CC1 si CE2 in fig. 3.5) antrenate prin pana comuna, se realizeaza
deplasarea baladorilor 45-60-20 de/pe axul 111 si 45-60-22.de pe axul V.

La dreapta tamburilor 13 si 14/(v. fig. 3.4) sunt grupate butoanele de comanda pentru
pornirea - oprirea motorului electri¢ (pozitia 15), pentru cuplarea - decuplarea pompei de
alimentare cu lichid de racire -"ungere (pozitia 16) si pentru realizarea impulsurilor de rotire
a arborelui principal (pozitia 17).

De la cutia de viteze, gare_cuprinde arborii I +\l/(v. fig. 3.5), miscarea se transmite
cutiei de avansuri si filete (arborii XI + XVI) prin intepmediul baladorului 60-32 (pe axul VII),
actionat de maneta 18 (v. fig. 3:4). Prin aceasta, se asigura posibilitatea filetarii cu pas normal
sau pas marit. Maneta 19 sevfeloseste pentru deplasarea rotii baladoare 53 (pe axul VIII) (v.
fig. 3.5), care are doua jpozitii de angrenare si caré permite inversarea sensului miscarii
transmise catre cutia de avansuri si filete (comutaterul 12 din fig. 3.3).

@ Cutia de avansuri si filete (Caf) (20 in figura_3/4) este fixata rigid pe batiu si primeste
miscarea de la cutia de viteze Cv prin intermediul rotilor de schimb AsBs, plasate sub capacul
lateral 21. Din punct de vedere cinematic (v. fig. 3.5), realizarea diferitelor avansuri si filete
se face prin intermediul unor roti dintate baladoare, comandate cu ajutorul unor came
cilindrice. Mecanismul cutiei de avansuri si filete se compune din trei mecanisme partiale:
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+ un mecanism reductor (o cutie de multiplicare) M1, comandat de maneta 22 (v. fig. 3.4), cu
patru pozitii (A; B; C; D) si cu actiune asupra baladorilor dubli 23-46 (notat cu Mia Tn fig.
3.5) — pe axul X111 si 23-34 (notat cu Map in fig. 3.5) — pe axul XI, ce permite stabilirea a patru
rapoarte diferite (2/1; 1/1; 1/2 si 1/4);

+ un mecanism final comandat de maneta 24 (v. fig. 3.4), cu 5 pozigii (I; 11; 1I; 1V; V) si cu
actiune asupra baladorului simplu Kz cu 35 de dintizde pe axul XIII (v. fig. 3.5) si asupra
baladorului M2 cu 35 de dinti de pe axul XVII. Din cele’5 pozitii sunt utilizabile 4 pozitii de
lucru: a, b, ¢, d (v. medalionul din fig. 3.5). M2 pérmite cuplarea si decuplarea surubului
conducator. Prin solutia constructiva adoptata la acestsstrung, bara de avansuri XIX se roteste
tot timpul, surubul conducator fiind antrenat numai“pentru pozitiile 11, 111 si Viale manetei 24
(v. fig. 3.4).

+ un mecanism intermediar Mz, comandat de mameta 23 (v. fig. 3.4), cu 6 ‘pozitii (1; 2; 3; 4;
5; 6) si cu actiune asupra baladorilor dubli 24-27; 33:36; 42-45 (pe axul XW) (v. fig. 3.5), care
asigura valorile de baza pentru avansuri si filete, precum si tipul filetului,(metric, Whitworth,
modul si Diametral Pitch);

Fixarea unui anumit raport de transfer, pentru strunjirea unui filet de tip si de pas
Impus, se face prin pozitionarea corespunzatoare a manetelor 22, 23"si 24 de la cutia de
avansuri si filete (v. fig. 3.5) si eventual prin sehimbarea rotilor de schimb AsBs (v. fig. 3.4).
Pentru trecerea de la filet pe dreapta la filetpe stanga se foloseste maneta inversoare 19, care
actioneaza baladorul 53 de pe axul VIII (v. fig:3.5).

Manipularea mecanismelor din cutia de avansuri si filete se,face numai in timpul rotirii
axului principal cu turatii mai mici dé 160 rot/min sauyin cazul folosirii cuplajelor
electromagnetice, prin apasarea butonuluide impuls 17 (v. fig. 3.4).

@ Caruciorul 25 este rigidizat de sania longitudinala 3 si primeste miscarea de la cutia de
avansuri si filete 20, prin bara conducgatoare (bara de avansuri) 26 sau prin surubul conducator
27. Miscarile de avans longitudinal‘sigtransversal ale caruciortiui 25 si respectiv ale saniei
transversale 28 pot fi realizate Tn urmatoarele moduri:
+ manual, cu ajutorul rotii de mana.29 (pentru deplasarea longitudinala a caruciorului) si a
rotii de mana 30 (pentru deplasarea transversala a saniei 28);
+ mecanic (automat), cu avans de lucru, utilizand miscarea de la bara de avansuri, care are
practicat un canal de pana pe Tntreaga lungime activa a el si prin care transmite miscarea la
pinionul cu 18 dinti de pe axul XIX (v. fig. 3.5), montat TA*Cutia caruciorului. De la acesta,
printr-un mecanism cu roti dintate si.a cuplajului electromagnetic CEs (pe axul XXI), miscarea
este transmisd la mecanismul reductor melc-roatda melcata/4/28 si ajunge la cupla cu gheare
Cg (axul XXIII), comandata /demaneta 31 (v. fig. 3.4)..Cand maneta 31 se cupleaza in jos
(cupla Cg se deplaseaza in pozigia a) (v. fig. 3.5), miscarea se transmite prin rotile 30-48 si
18-50 la pinionul cu 12 dingisde pe axul XXV — aflat in permanenta angrenare cu cremaliera
Crm (pozitia 32 n fig. 3.4,/fixatd pe batiu) si asigura avansul longitudinal al caruciorul 25. La
cuplarea in sus a manetei 3&5cupla Cg (v. fig. 3.5) Se deplaseaza in pozitia b si, prin angrenajele
26-51 si 45-37-22-18, roteste surubul conducator XXVII (notat cu Sct in fig. 3.3), determinand
deplasarea saniei transversale.
+ mecanic (automat), cu avans rapid, cand miscarea de rotatie a cuplei Cg (v. fig. 3.5) este
preluata direct de la motorul electric ME>, montat pe carcasa caruciorului.

Deplasarea intr-un sens sau altul este comandata cu ajutorul butonului manipulator 33
(v. fig. 3.4), miscarea ajungand la mecanismul pinion-cremaliera de avans longitudinal sau la
surubul de avans transversal in functie de pozitia manetei 31. Tn momentul cuplarii motorului
de avans rapid ME2 (v. fig. 3.5), cuplajul electromagnetic CEs (de pe axul XXI) se decupleaza,
intrerupand legatura dintre bara de avansuri si cupla Cg (de pe axul XXI11I) si permite utilizarea
avansului rapid chiar in timpul lucrului cu avansul de lucru mecanic.
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VIS WE] MASINI-UNELTE CU COMANDA NUMERICA SI PRELUCRARI PRIN ASCHIERE

Decuplarea miscarii de avans se face prin aducerea manetei 31 (v. fig. 3.4) in pozitie
neutra (centrald)?, dar decuplarea avansului longitudinal poate fi realizata si automat, prin
sistemul de tamponare al caruciorului: sub carucior, fixata de batiu, se afla bara de tamponare
34, pe care sunt montate tampoanele 35 (maxim 6 la numar) ce asigura, in functie de pozitia
n care au fost reglate, posibilitatea opririi caruciorului la cota la care s-a facut reglarea. Acest
dispozitiv ofera posibilitatea reglarii a maximum sase cote.

Sistemul de decuplare fiind de natura mecaniCa;*se recomanda a fi utilizat la obtinerea
cotelor cu tolerante mai largi, din cauza posibileloréerori datorate frecarii elementelor in
miscare sau inertiei acestora.

Pentru prelucrarea filetelor, caruciorul estevdeplasat cu ajutorul sdrabului conducator
27 (Sc sau axul XXVIII in fig. 3.5), prin intermediul a doua semi-piuliteszavor, din bronz,
cuplate pe surub prin maneta 36 (v. fig. 3.4).

Evitarea cuplarii simultane la cutia de avansuri a surubului conducator si a barei de
avansuri este asigurata prin interblocarea mecanica a parghiilor ce ¢emanda aceste cuplari
(maneta 31 din fig. 3.4).

@ Saniile. Pe strungul normal SNA-500. se_disting mai multe sanii (v. fig. 3.4): sania
longitudinala 3; sania transversala 28; sania portcutit 37; portcugitul normal 38; portcutitul
rapid si portcutitul din spate (nereprezentate i figura).

+ Sania longitudinala 3 constituie suportul de baza atat al carucierului cat si al subansamblelor
enumerate mai sus, ea putandu-se deplasaimanual sau mecanic pe ghidajele batiului.

+ Sania transversala 28 poate fi deplasata atat cu avans manual cat si'cu avans mecanic. Pentru
deplasare manuala, maneta 31 trebuie sa se afle Tn pozitie neutr@{(cuplajul Cg din fig. 3.5 -
axul XXIII, este pe pozitia centrala c). Pe sania transversala potfiymontate diferite portcutite,
atat in fata semifabricatului cat si in.spatele acestuia. Tn acestssgop, in partea din fata a fost
practicat un canal circular cu sectiune T, care permite rotinea,suportului intermediar (sania
portcutit 37 in fig. 3.4) sub unghiut dorit, iar in spate doua canale T, paralele.

+ Sania portcutit 37 se poate deplasa numai cu avans manual, iar prin rotirea ei cu un anumit
unghi, pot fi realizate strunjiri conice.

@ Piapusa mobila 4, care se poate deplasa manual_si se poate rigidiza pe ghidajele
longitudinale interioare 2 ale batiului, serveste pentru sprijinirea pieselor lungi sau cu
rigiditate scazuta pe varful rotativ 39. Fixarea ei rapida pe batiu se face cu ajutorul manetei
40, iar pentru o fixare mai sigurd, de lunga durata, s=a“prevazut un surub suplimentar de
blocare 41.

Deplasarea pinolei 42 in interiorul papusei miobile 4 se realizeaza numai manual, cu
ajutorul rotii de mana 43, iar rigidizarea acesteia intfz0.anumita pozitie se face cu maneta 44.
Scoaterea varfurilor sau a diferitelor reductii dinalezajul pinolei este posibila prin retragerea
acesteia pana la capat de cursa. Doua suruburi de reglare 45 — asezate fata in fata, permit
deplasarea transversala a papusii mobile cu maximum 10 mm, pentru strunjirea conica
exterioara a pieselor lungi, fixate intre varfuri, utilizand avansul longitudinal.

Tn spatele piciorului 6 al strungului este amplasat dulapul electric 46, pe care este fixat
Intrerupatorul 47 al circuitului de alimentare a lampii de iluminare 48 (la tensiunea de 24W)
si intrerupatorul electric principal (general) 49.

Legaturile cinematice din cutia de viteze sunt puse in evidentd in schema fluxului

4 Avand in vedere faptul ci maneta 33 este cu autorevenire, avansul rapid este cuplat numai cat timp
este actionata aceasta. Eliberarea manetei asigura decuplarea automata a avansului rapid.
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cinematic (figura 3.6), cu notatiile din figura 3.5.
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Fig. 3.6. Schema fluxului cinematic pentru cutia de viteze a strungulwipnermal SNA 500

3. Materiale si utilaje necesare desfasurarii lucrarii practice

+ Strungul universal SNA 500, dotat cu dispozitiv universal de prinderé cu trei bacuri si suport
portcutit multiplu;

+ Planul cu vederea generala a strungulul, continand si elementele de comanda (fig. 3.4);

+ Plansa cu schema cinematica a strunguluiinormal SNA 500 (fig. 3.5).

¢ Subansambluri demontate (cutia de'Witeze; cutia de avansuri sivfilete) pentru vizualizarea
elementelor componente si a reglajelor.

4. Metodologia desfasurarii lucrarii practice

+ 1. Se identifica pe strungul existent in laborator partile componente si manetele de comanda,
conform celor prezentate n figurile 3.3 si 3.4;

* 2. Se precizeaza lanturile cinematice de avans de lucru; famtul cinematic de filetare si cele
de avans rapid, corespunzator figurilor 3.3 si 3.5 si se identifica mecanismele de reglare si de
comutare componente;

+ 3. Se regleaza cateva turatiimurmarind, in paralel — peseutia de viteze demontata, pe schema
cinematica a strungului si pe schema fluxului cinematic (v. fig. 3.6) — deplasarile rotilor
baladoare (v. fig. 3.5), precumssi‘pozitia si rolul manetelor de comanda.

+ 4, Se stabileste numarul de‘turatii la iesire — cu justificari.

¢ 5. Se pun in evidenta (pe schema fluxului cinematic) rapoartele partiale de transfer impuse
de conducatorul lucrariif8i se’ modifica schema cimematica a cutiei de viteze (desenata
anterior), prin plasarea blocurile baladoare 1n pozifia"¢orespunzatoare rapoartelor precizate.
* 6. Se calculeaza turatia obtinuta la nivelul arborelui principal VI (v. fig. 3.5) pentru traseul
impus §i se regleazd p€ masind turatia imediatsinferioara valorii calculate; se formuleaza
concluzii privind diferenta dintre turatia calculata,si turatia adoptata pe magina.

5. Continutul referatului

@ Ca parte teoretica, referatul trebuie sa contina urmatoarele puncte:

¢ principiul de lucru al strungurilor normale si principalele parti componente ale strungului
din gama mijlocie;

¢ schema cinematica structurala a strungului normal (fig. 3.3) si modul de realizare a
miscarilor de generare si auxiliare.

¢ schema cinematica a cutiei de viteza (arborii | ... VI din fig. 3.5);

+ schema fluxului cinematic pentru cutia de viteze a strungului (fig. 3.6).
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@ Ca parte practica:

+ Pe schema cinematica structurala (anterior desenatd) se pune in evidentd componenta si
traseul unui lant cinematic de lucru (precizat de conducatorul lucrarii).

+ Pentru rapoartele de trasfer impuse de conducatorul Tacrarii, rapoarte evidentiate in schema
fluxului cinematic (fig. 3.6), se modifica schema cinlematica a cutiei de viteze, prin deplasarea
blocurilor baladoare in pozitiile de cuplare cerute déstraseu.

+ Se calculeaza turatia semifabricatului si se alegé€ turatia pe strung.

+ Se trag concluzii.
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7. Verificati-va cuno§tintele

¢ Prezentati structura lanturtlomeinematice (de lucru si quxiliare) ale strungului normal.

* Explicati (utilizand schemaycinematica a strungulut SNA 500) modul de obtinere a gamei
de turatii la nivelul arbor¢lui principal (la nivelul semifabricatului).

mecanic (automat).

¢ Elaborati schema fluxului cinematic pentru cutia de viteze a strungului normal SNA 500
plecand de la schema cinematica a acestuia.
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