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Esercitazione:
DENTATRICE-STOZZATRICE (DA RIPORTARE SUL QUADERNO)

o Nei meccanismo di f}gura 1, del quale & nota la geometria, la manovella
mo rice ruota cog velocita angolare nota Q, imprimendo alla slitta 4 un moto
veiFéc?le altei?atlvo tramite il corsoio 2 ed il glifo oscillante 3 al quale &
solidale un settor i i i
Solidale e dentato che si lmpegna nella cremagliera realizzata sulla

zltdeiermini la vglocité della slitta 4 nella configurazione assegnata.
v an © i' a forza resistente Q sulla slitta 4 si determini il momento motore
l. .ag?.lcar? allé manovella 1 per l'equilibrio del sistema. Si trascurino le
azionl d'inerzia dei membri del meccanismo e l'attrito nelle coppie cinematiche
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Zalcolo e dipensionamento del veiano

sia dato il meccanismo della pagina pPrecedente furzionante in condizioni

s 2n
di regime periodico con periocdo T = o

m

Sulla slitta 4 agisce la sola forza Q, supposta costante, durante la fase
di discesa della slitta stessa (fase di lavoro del meccanismo: arco AjAj
valutato nel senso del moto della manovella 1) (v. fig.2).

Il momento motore M, sulla manovella 1 sia costante. Dati la velocita
angolare media Qp della manovella ed il grado di irregolaritad &, determinare il
momento d'inerzia Jy del volano (calettato sull'albero della manovella 1) e le
sue dimensioni di massima per rispettare il grado di irregolaritd richiesto.

8iano trascurabili, in prima approssimazione, le azioni d'inerzia dei
membri del meccanismo rispetto alle azioni dovute alla forza resistente Q.
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Somma ultime due 0-2 3-6 7-10 11-14 15-18

Q= 11500 N cifre del N.
8= matricola
O;C = a =45 mn r/b 0,16 0,20 0,25 0,30 0,33
0103 = b = 120 mm d/
— r
oA = r Cn (rad/s) 26 23 20 18 15

Il momento resistente sulla manovella 1 dovuto alla forza resistente Q, in
una posizione generica del meccanismo nella corsa di discesa della slitta, vale:

Q
M, = My —93 dove M.; = Q- a =costante
1

L'andamento del rapporto di trasmissione £2;/Q; durante il periodo 0 + 2=
sia noto. (Determinabile per via analitica o per punti in via grafica).
L'andamento sia quello riportato nella figura 3. E' percid immediato il calcolo
del momento resistente My; per ogni posizione del meccanismo; il suo andamento &
riportato nel diagramma di fig.4.

L'energia cinetica del meccanismo vale:

E, =
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[Jvﬁf + J;,Qg + m‘vi + Jllez + mMuvE o+ ngg]

dove mz, my, J1, J2, J3 sono le masse ed i momenti d'inerzia (rispetto agli assi
di rotazione) dei membri 2, 4 e 1, 2, 3 rispettivamente.
Si pud scrivere: .
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dovz J* & 11 momsuto d'inerzia del meccanismo ridotto all‘'albero meciore 0o1.
Traszurando in prima approssimazione l'energia cineticz dei memiri del
meccanismo rispetto a quella del volano, si ha: I - J,
L'equazione dell‘'energia del meccanismo, trascurando ltattrito, diventa:

1 . 1 . 1 .
Ia - L = 53700 - 2 a%(al - o) e I N Sat(el, -al)

ottenendo:

k =~ 3'Q25 (1)
avendo posto:

QI S = Qf... - Qi,,

2 2Q?

‘k = (I'l - Ly )-x - (Ln - L:)Iin (v.fig.4)

w2 T ) Mz 2w

F,';.E;

Noto 1‘'andamento del momento resistente durante il periodo (fig.4) =i
ottiene 1l'andamento del lavoro resistente L, (ad esempio integrando graficamente
la funzione Myy).
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Il lavoro resistente alla fine del periodo vale L, -fnrl-dqa ed e
0
rappresentato dall'ordinata del diagramma (v.fig.4) per ¢ = 25,
Essendo il sistema, per ipotesi, a regime, i lavori (motore e resistente),
nulli all‘'inizioc del periodo, devono essere uguali alla fine di questo. E°*
quindi noto il lavoro motore Im che deve essere fornito in un periodo (uguale al

lavoro resistente in un periodo). Avendo supposto che il momento motore My sia
costante, essendo:

2%
L, - I'M_ - d
70

: : s . L
81 ottiene il valore del momento motore M, = ;‘ =cost
x

Graficamente si rileva il valore di k e dalla (1) si calcola il valore del
momento d‘inerzia del volano Jy.
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Dimengsionamento del volano

Noto il momento d‘'inerzia Jy del volano e detti Jes bo, hg, m, Rg il

momento d'inerzia, 1la base, l'altezza, la massa ed il raggio baricentrico della
corona del volano, si pud scrivere:

2
Jy = a'-J, dove Jo =™ ng [Jc = m(R,,z + %’)]

Jy = ¢'mR) = a'2x “Ry - by - by .i._Rg
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Y = Peso specifico del materiale con cui & costruito il volano
o' & funzione di B secondo i valori riportati in tabella 1.

8i fissa un valore di B (B grande per volani slanciati, B piccolo per
volani “tozzi* e pid compatti, v.fig.5). palla (2), fissato un valore di B che
caratterizza la sezione della corona (resta fissato anche o' dalla tabella 1),
sl calcola Ry e quindi dalla (3) si trova il prodotto bohg. si definiscono poi i
valori di by ed hy a seconda del tipo di volano (B) scelto.

Sulla corona del volano, schematizzata da un anello sottile rotante con
velocitd periferica v, nasce una tensione normale periferica che vale:

Op = é ‘vl Oanm (4)

Tale tensione deve essere minore della tensione normale ammissibile a
trazione per il materiale di cui la corona & costituita. L'equazione (4) deve
essere utilizzata come verifica nota che sia 1a velocita v, ovvero fornisce il
valore limite superiore della velocita periferica della corona una volta che sia
fissato il materiale della corona stessa,

TABELLA 1
l B 12 20 50 53
’ o 1,033 1,059 1,08 1,13

Fig.§ = Tipi di voleno,
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Irteqrazione grafica

Sia assegnato il diagramma di una funzione y=v(x) e se ne voglia eseguire 1l'inte-
grazione nell'intervallo —){2 (vedi figura). Si suddivide 1'intervallo in tanti
(siano n) intervalli parziali Al' A, ..., An ; dal punto di mezzo di ciascu-
no di tali intervalli si traccia una parallela all‘'asse delle ordinate, fino ad
intersecare il diagramma della y(x) nei punti di ordinate y _, vy ¢ e 2 ¥ ;
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si costruiscono quindi gli n rettangoli, di base 231,112, ... +A e di altezza
n

rispettivamente v _, v ., -.. , ¥ .
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L'integrazione grafica permette ora di calcolare la somma algebrica delle aree
di tali rettangoli; il risultato & percié tanto meglio aporossimato, guanto pin
l'area di questi rettangoli si avvicina all'area sottesa dal diagramma originale.

Come altezza dei rettangoli, anziché 1'ordinata del punto medio di ogni intervallo
Z&_ , 81 pud assumere la media aritmetica delle ordinate estreme dell'intervallo

i
stesso: nei casi normali, la differenza effettiva fra i risultati ottenuti con

i Voni o2 ¥ v le ordinate estre-
e D UE 127 Yo17 Yoo© =t Yt Yy
me dei vari intervalli, l'integrazione numerica si esegue calcolando la somma

delle aree dei trapezi che si sono sostituiti al diagramma originale, cioé:

<

i due metodi € minima. Dette v 1 ¥

};olx ~ :t LatVez 4,
% T L=1 2

Se gli intervalli d&_ sono tutti uguali tra loro, il calcolo numerico risulta
. i
evidentemente semplificato.



