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54) Titulo: PROCESSO PARA A OBTENGAO DE (57) Resumo: PROCESSO PARA A OBTENGAO DE FUR

NAO GILINDRICOS A presente invengao se refere a um processo p
a obtencao de furos ndo clindncos compreendendo as seguin
etapas a) tragar um poligono com o formato e tamanho do furo

FUROS NAO CILINDRICOS

73) Titular(es): SERVICO NACIONAL DE APRENDIZAGEM obtido utlizando ferramentas CAD, b) tragar um poligono inte
NDUSTRIAL - SENAI/ SP deniro do poligono a ser obtdo, sem que o poligono mero ulrapa

03 i do poligono a ser abiido quando for rotacionado, <) aph
72) Inventor(es): MARCELO HIRAI CASTRO restrigdes de movimento, definindo dois pontos de contato dos vérti

o poligono nterno com os lados do poligono a ser obtido, sem nv
o poligono a ser obiido com o poligono mterno quando for aplic

rotagao no mesmo, d) girar o poligono nterno com o valor program

por um contolador CNC, e medr, com ferramentas CAD,

deslocamento efetuado pelo centro do poligono nterno em fungao
giro dado, f) grar o poligono intermo, sem que ocorra INVasao

poligono a ser obiido pelo poligono iero, até que o mesmo perco
todo o contorno intemo do poligono a ser obtido, g) gravar todos.
pontospercorndos pelo poligono inferno em fungao

angular dado no_poligono ntemo, h configurar um  programa

controle @ cincronia dos. movimentos do controlador CNC com

ponios percomdos pelo poligono interno em fungdo da rotag3o
referenciar a ferramenta onentando a primerra_posigio angular

ferramenta com o deslocamento medido aneriormente, J) grar
ferramenta desenvolvendo o movimento de transiagdo da mesma, e
definr o deslocamento em um exo lnear para determinar
profundidade do furo
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