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Structura tezei de abilitare

Realizari stiintifice si profesionale si planuri de evolutie si dezvoltare a carierei
i. Realizari stiintifice si profesionale
|. Cuplaje simple cu functii multiple
Capitolul 1. Introducere
Capitolul 2. Generarea topologica si structurala a cuplajelor elastice si de siguranta
Capitolul 3. Generarea constructiva si calculul de proiectare a cuplajelor elastice si
de siguranta

Capitolul 4. Modelarea dinamica a cuplajului elastic si de siguranta

Capitolul 5. Determinari experimentale asupra cuplajului elastic si de siguranta

Capitolul 6. Studiul influentei elementelor componente ale cuplajelor asupra
momentului de torsiune si a caracteristicii elastice

Capitolul 7. Variante constructive de cuplaje elastice si de siguranta

Capitolul 8. Concluzii

Il. Senzori pentru roboti industriali

Capitolul 9. Sistem senzorial tactil 3D

Capitolul 10. Sistem senzorial 3D pentru determinarea de forte si momente
Capitolul 11. Senzor de alunecare

ii. Planuri de evolutie si dezvoltare a carierei

3/83



Cuplajelor elastice si de siguranta

1. Introducere

Capitolul 1. Introducere

Cuplajele mecanice - organe de masini

Functiile principale:
» transmiterea momentului de torsiune
= transmiterea miscarii de rotatie

Limitare de sarcina f2 fi Comandi
Protectie vibratii, soc | fo Transmit&rgnggnrtniscare 51
Compensiri abateri fa fz Transmitere unisens
Montari paralele, concurente fs fe Limitare de turatie

Fig. 1.1 Functiile simple ale cuplajelor
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Cuplajelor elastice si de siguranta

1. Introducere

Cuplaje mecanice

S——
Permanente Intermitente
I I I I
Fixe Mobile Automate Comandate
I
I I I I
Rigide Elastice De siguranta Unisens Centrifugale

i/

Cuplaj elastic si de siguranta
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siguranta

Criterii de sistematizare a cuplajelor mecanice

l a  Criterii tehnice de functionare

al Modul a2 Morfologia a3 Naturaabaterilor | (@4 Sensul
transmiterii puterii structurald semnificative compensate transmiterii puterii
[
[ ]
Comandatd Automati Fixe Axiale Unidirectionala
(unisens)
Mobile Radiale Bidirectionald
Protectie
- — Unghiulare
Intreruperea Rigide
ciclului functional
- Combinate
Elastice

I|b Criterii calitative

bl Referipoare b2 Referitoare
la functionare la constructie
Fiabilitate Gabarit
Protectie Compactitate
vibratii, socuri
| | Simplitate constructivi
si tehnologica
L [ntretinere usoara

/-

2. Generarea topologica si structurala a cuplajelor elastice si de ’
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2.2. Procedeu de derivare a schemelor structurale

Pornind de la variantele topologice Il 19, Il 20, 1l 21 au fost abordate doua probleme importante:
" propunerea unui procedeu care sa permita derivarea de scheme structurale din variantele

topologice obtinute ( 111 19, 11l 20, Il 21 );
= identificarea si sistematizarea, pe baza procedeului propus, a celor mai reprezentative scheme

structurale utilizabile la cuplaje elastice si de siguranta.

Cuplajele elastice si de siguranta sunt caracterizate prin urmatoarele functii (criterii tehnice

functionale):
* fac legatura intre doi arbori (cu pozitie relativa fixa sau variabila, conform definitiei generale);

« transmiterea puterii este intrerupta atunci cand momentul rezistent depaseste o valoare limita impusa;
* intreruperea fluxului energetic se realizeaza pe baza deformatiei unui element elastic (cand deformatia
atinge valoarea corespunzatoare momentului limita, legatura dintre semicuplaje se intrerupe).

Din analiza critica a mecanismelor utilizate in tehnica a rezultat ca mecanismul cu cama se preteaza
cel mai bine cerintelor formulate anterior, astfel:

2
IJL 'fr‘z
3:\ 3
1 Eiﬂ “ 1
I I 177772
/3
jled) | 2=
Il ==l
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. Procedeu de derivare a schemelor structurale
Scheme structural ale cuplajului elastic si de siguranta




. Procedeu de derivare a schemelor structurale

Scheme structural ale cuplajului elastic si de siguranta
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2.2. Procedeu de derivare a schemelor structurale
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2.2. Procedeu de derivare a schemelor structurale
Scheme structural ale cuplajului elastic si de siguran




3. Generarea constructiva si calculul de proiectare a cuplajelor
elastice si de siguranta

d
f:

3. Generarea constructiva si calculul de proiectare a cuplajelor elastice si de siguranta
3.1. Cuplaje elastice si de siguranta cu tacheti plati de translatie
3.1.1. Determinarea momentului de torsiune a cuplajelor elastice si de siguranta cu tacheti
plati de translatie
3.1.2. Determinarea caracteristicii cuplajelor elastice si de siguranta cu tacheti plati de
translatie
3.2. Cuplaje elastice si de siguranta cu tacheti cu rola
3.2.1. Determinarea momentului de torsiune a cuplajelor elastice si de siguranta cu tacheti cu
rola
3.2.2. Determinarea caracteristicii cuplajelor elastice si de siguranta cu tacheti cu rola
3.3. Cuplaje elastice si de siguranta cu arcuri lamelare dispuse echiunghiular
3.3.1. Determinarea momentului de torsiune a cuplajelor elastice si de siguranta cu cama si
lamele dispuse echiunghiular
3.3.2. Determinarea caracteristicii elastice a cuplajelor elastice si de siguranta cu cama si
lamele dispuse echiunghiular
3.4. Cuplaje elastice si de siguranta cu arcuri de cauciuc in forma de saboti
3.5. Cuplaje elastice si de siguranta cu arcuri lamelare dispuse radial
3.6. Cuplaje elastice si de siguranta cu role conice dispuse radial si elemente elastice
dispuse axial
3.7. Cuplaje elastice si de siguranta cu stifturi elastice dispuse axial
3.8. Cuplaje elastice si de siguranta cu role metalice si elemente elastice din cauciuc in forma de
role
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3. Generarea constructiva si calculul de proiectare a cuplajelor /7]
elastice si de siguranta

3.9. Cuplaje elastice si de siguranta cu role metalice si elemente elastice din cauciuc in
forma de role

3.9.1. Cuplaje elastice si de siguranta cu role metalice si elemente elastice din cauciuc
in forma de role

3.9.2. Cuplaje elastice si de siguranta cu role din cauciuc
3.9.3. Cuplaje elastice si de siguranta cu role din cauciuc cu proprietati diferite
3.10. Cuplaje elastice si de siguranta cu mansoane din cauciuc si stifturi de forfecare

3.10.1. Calculul de dimensionarea si verificare a cuplajului cu stiftului de forfecare

3.10.2. Calculul de dimensionarea si verificare a cuplajului elastic cu manson de
cauciuc
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3.1. Cuplaje elastice si de siguranta cu tacheti plati de tanslatie El

Pentru proiectarea cuplajelor elastice si de siguranta, se pot formula urmatoarele criterii
de generare constructiva:

v
v

v

AN NN

AN

cuplajul trebuie sa preia abateri axiale, radiale si unghiulare;

miscarea relativa dintre semicuplaje, precum si decuplarea de sarcina sa se faca fara
socuri;

cuplajul trebuie sa aiba o rigiditate redusa, se recomanda o caracteristica a
momentului de torsiune functie de unghi M,(¢) cu o panta crescatoare si o capacitate
mare de amortizare,

elasticitatea cuplajului sa poata fi modificata prin schimbarea sau adaugarea unor
elemente constructive elastice;

la rotirea cuplajului, sa nu apara for{e axiale mari;

se va tine seama de degajarea caldurii care ia nastere prin amortizarea oscilatiilor sau
a rotirii relative dintre semicuplaje;

cuplajul nu trebuie sa iasa din functiune imediat la distrugerea unui element elastic;
elementele constructive elastice, care se pot distruge rapid, trebuie sa fie usor
inlocuite, daca se poate fara a demonta cuplajul sau a deplasa axial capetele de
arbori;

schimbarea sensului de rotatie sa fie permisa fara joc;

pentru marirea sigurantei in functionare, elementele componente ale cuplajului sa nu
prezinte proeminente.
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3.1. Cuplaje elastice si de siguranta cu tacheti plati de tanslatie
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3.1.1. Determinarea momentului de torsiune a cuplaje elastice /|

si de siguranta cu tacheti plati de tanslatie

Momentul transmis este determinat de forta de legatura dintre cama si tachet si de bratul
acesteia OB in raport cu centrul de rotatie al camei.

_ _ Determinarea deplasarii s, si a momentului de torsiune
T n[ka(sz * 6)] OB se va efectua distinct pe arcele de cerc MyM; si M;M,

MM, T= nka(r1 -1, I(r1 —T, Xl— coscp1)+ S]Sin (03 “nu se tine cot de frecare”

: : : 1 : :
MM, T=nka[a2 ! (sma—5|nyc03(p1)+r2—r0+8]-[azsmy+;{a2 (smoc—smycos<p1)+r2J]

sing, sing;
“se tine cot de frecare” 17/83



3.1.2. Determinarea caracteristicii cuplajelor elastice si de

siguranta cu tacheti plati de translatie

Caracteristica elastica a cuplajelor este definita ca fiind variatia
momentului de torsiune raportata la valoarea unghiului de rotire relativa
dintre semicuplaje. Ca urmare,

K(p)=——~ =n ka{(r1 - ro)l(r1 —1g)sin® ¢ +((r; = 1)(1- cos @y ) + ) cosml] +

+u[(ry —ro)siney][2(ry — o) (1 - cos@q ) + 8 + ro]}
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3.2. Cuplaje elastice si de siguranta cu tacheti cu role

3.2.1. Determinarea momentului de torsiune

Cuplajul transmite momentul de torsiune prin intermediul rolelor care transforma
miscarea de alunecare in miscare de rostogolire intre cama si tacheti

Scheme structurale ale cuplajului cu cama si tacheti cu rola

Momentul  transmis  este My
determinat de forta de legatura A
dintre cama si tachetul cu rola p %
M4
ﬂz G_r

|
1
|
I
I
l M4 :hﬁ“£
Schema de calcul pentu determinarea M, -1 0,V ?\‘x
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3.2. Cuplaje elastice si de siguranta cu tacheti cu role

3.2.1. Determinarea momentului de torsiune

F, =ka(s, +8)cosB
T=nF, -OB= n[ka(sz +8)cos[3]-OMsin[3

Momentul de torsiune pe portiunea MyM,

1 : :
T= Enka(\/rf —assin® g, —a,; cosp, — Iy +BX\/r12 —assin® @, —a, COS(pl)sin[Zarcsin(a—lsin (le]

r

T= %nka(s2 +8)s, +1,)sin(2B) = %nka[\/rz2 —a3sin?(p; +a)—a, cos(p; +a)-r, +8]-

[\/rz2 —a3sin’(¢p, +a)—a,cos(p; + a)]sin[z arcsin(a—zsin(a+ (Pl)J]

P
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3.2. Cuplaje elastice si de siguranta cu tacheti cu role

3.2.2. Determinarea caracteristicii elastice a cuplajului

Caracteristica elastica a cuplajului, pe portiunea M;M,, are expresia

K(p)= %nka a,sing,| 1— 2a1 Cgsfplz (25, +8+1, )sin(2B)+ 2(s, +8)s, + 1o )?—1 €59y cos(ZB)]
\/r2 —ajsin® g, 1 Cosp

Caracteristica elastica a cuplajului, pe portiunea M;M,, are expresia

K(p)= ;nka{az sin(p, + a{l— a, cos(@; +a) ](232 +8+1,)sin(2B)+

\/rz2 —a3sin®(p, +a)

SRR (R

r, Ccosp
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3.3. Cuplaje elastice si de siguranta cu arcuri lamelare dispuse 7 |

echiunghiular

Cuplajul face parte din categoria cuplajelor derivate din mecanismele cu cama propriu-zisa Si
tachet degenerat in tachet elastic, format din arcuri lamelare dispuse echiunghiular

Cuplajul poate fi realizat in doua variante:
= cu reglare initiala a momentului de torsiune;
» cu reglare ulterioara a momentului de torsiune
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3.3. Cuplaje elastice si de siguranta cu arcuri lamelare dispuse 7 |

echiunghiular

Modelul geometric simplificat al cuplajului

Modelul simplificat are la baza urmatoarele premieze:

» pachetul de lamele este format din lamele identice;

= se considera rezemate liber pe un bolt si articulate n
celalalt;

= reazemele lamelei se considera punctiforme;

= cama actioneaza asupra lamelei cu o forta F, ;

= deformatiile unghiulare ale lamelei sunt mici (sub 8°-
10°), inaltime mica cama — distanta mare reazeme;

= se considera ca asupra lamelei actioneaza numai
forta concentrata F,, orientata dupa verticala F, = F,

= se neglijeaza efectele frecarii dintre lamele si
reazeme;

= Tn calculul momentului de torsiune se considera atat
efectul fortei normale F,, cat si efectul fortei de
frecare uF, generata de aceasta;

= deoarece unghiurile de deformare ale lamelei sunt
mici, forta normala F, se considera verticala iar forta
de frecare uF, se va considera orizontala F, = F,

23/83



3.3. Cuplaje elastice si de siguranta cu arcuri lamelare dispuse 7 |

echiunghiular

3.3.1. Determinarea momentului de torsiune a cuplajelor elastice si de siguranta
cu cama si lamele dispuse echiunghiular

Determinarea momentului transmis pe portiunea M,M;

W Momentul transmis depinde de forta Fn
si de forta de frecare puFn si implicit de
5 bratele acestora in raport cu punctul O.

T=nF,-0B=n(F,Xy +FYm)

Punctul de aplicare al fortei, se
modifica in functie de unghiul de
? : rotire al camei ;.

3. r, —ry—a, CoS
i T = 3nEl,| 1= 0~ R

- | ?( 1 2

¥ [al sing, + H(rl —a, COsS (Pl)]

Ve L e = 24 /83




7 |
E

3.3. Cuplaje elastice si de siguranta cu arcuri lamelare dispuse
echiunghiular

3.3.1. Determinarea momentului de torsiune a cuplajelor elastice si de siguranta
cu cama si lamele dispuse echiunghiular
Determinarea momentului transmis pe portiunea M,M,

n
0, )
In acest caz unghiul de rotire relativa
dintre semicuplaje este cuprins in
intervalul
@ (USRS |_(PM1 9(PM2J
)
N0
NP
% T= n[FVXM ((Pl )+ FoyM ((Pl )] =
o N3
Fod v M = an(XM((P1)+ HYM((P1))
A \ Y R B_
= Sz Mz ﬂ{/
[ —
MFq M‘i;;P
a b
/2 no| /2
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3.3. Cuplaje elastice si de siguranta cu arcuri lamelare dispuse 7 |

echiunghiular fr

3.3.2 Determinarea caracteristicii elastice a cuplajelor elastice si de siguranta
cu cama si lamele dispuse echiunghiular

K(p,)= M =T = n{F\', (01 X(@, )+ F, (o, )X'((p1)+H|_F\I/ ((Pl)rO +F, ((Pl)SZ((Pl)'l' Fy ((Pl)SIZ((Pl)]}

Se poate determina si reprezenta prin calcul numeric caracteristica elastica a cuplajului.

195000 195000

180000 /\ 180000 A A

165000 / \ 165000 )’ \ l’ \

wood |/ [\ o000\ [\

135000 j{ \ 13500 F \ F \

120000 / \ 12000 \ \

105000 / \\ 1050'1’[' "l. I "k

90000 / \ o 900‘" \ A, l \ A

75000 / \ / i \\ ?50{'0 \ / \ / \ / \
ﬁnnmy’ \ / \ ﬁ'l"ﬂﬂ \ /| \ / \ /| \
45[ﬁ] \ /” \\ fﬂﬂﬂ \ / \\ // \ / \\
/f;:: \V / \\ f 15000 \T/ V' \T/ \

Caracteristica elastica a cuplajului pentru  Caracteristica elastica a cuplajului pentru
¢, = 124° ¢, = 240°

26/83



3.4. Cuplaj elastic si de siguranta cu arcuri de cauciuc

in forma de saboti

Tachetul este degenerat in tachet elastic format din arcuri de cauciuc sub forma de saboti.

Scheme structurale ale cuplajului cu
arcuri de cauciuc in forma de saboti

Pentru calculul si
urmatoarele ipoteze de calcul:

dimensionare se accepta

Elementul elastic al cuplajului se considera
incarcat simetric;

Intre cama si lamele de protectie pot avea
loc deplasari liniare, radiale precum si
deplasari unghiular;

forte de frecare, pot fi considerate ca
uniform distribuite pe suprafetele aflate in
contact;

Rotirea relativa a semicuplajului introduce
intre elementele elastice solicitari de
incovoiere si strivire;

» La aparitia dezaxarii radiale, unghiulare, sau combinate, elementele elastice sunt

solicitate suplimentar;

» Elementele elastice se deformeaza acumuland energie potentiala de deformatie,
ceea ce permite determinarea salturilor de moment, ce pot fi preluate de cuplaj.
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3.4. Cuplaj elastic si de siguranta cu arcuri de cauciuc

in forma de saboti

In conformitatea cu modelul geometric adoptat si remizele de calcul, determinarea
momentului de torsiune se efectueaza in baza urmatoarele scheme de calcul.

gl
C
- ¥
DLJI
o J 0
4]
& F . I~ E "
"
0 e
g
[#)
M X = ™1
MI‘I
.‘ﬁ| 1 ? rD B
]
- o - [ \1’“"\__ k -
. L2 L VE
Modelul geometric Deformarea elementelor de cauciuc

sub actiunea M,
28/ 83



7 |

de cauciuc

)

"
=
O
e
©
=
&
©

t

forma de saboti

in

3.4. Cuplaj elastic si de siguran

Schema de calcul cu element care permite dezbaterea cauciucului

@l

(R

O

29/83



3.4. Cuplaj elastic si de siguranta cu arcuri de cauciuc

in forma de saboti

. . N dT
Caracteristica elastica a cuplajului K(¢)=#
40000
35000
\ 12000
30000 /’
\ 10000 L~
—_ 25000
£ / \ 8000
E —
Z 20000 =
= S
3 Z 6000
= 15000 / \ = /
=
\ 4000 e N
10000 / /
5000 \. 2000 /7—-/#
0
i 0 10 20 30 40 50 60 0 5 10 15 20 25 30 35 40
o[’] o[°]

Caracteristica elastica a cuplajului elastic Curba de incarcare si de descarcare
si de siguranta cu saboti de cauciuc a cuplajului cu saboti de cauciuc
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3.4. Cuplaj elastic si de siguranta cu arcuri de cauciuc

in forma de saboti

Din analiza comparativa a caracteristicilor obtinute, se desprind
urmatoarele aprecieri semnificative:

Caracteristica este progresiva;

Cuplajul are o mare capacitate de deformare elastica, avand unghiul
de rasucire relativa functie de numarul de profile ale camei;

Datorita elasticitatii mari, cuplajul are o mare capacitate de amortizare
socurilor si a vibratiilor torsionale;

= Cuplajul cu saboti de cauciuc transmite momente de torsiune mai mari;

= Cuplajul cu saboti de cauciuc transmite moment de torsiune la un
unghi de rotire relativa dintre semicuplaje pana la 55°, dupa care are
loc decuplarea de sarcina fara socuri matri.
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3.5. Cuplaj elastic si de siguranta cu arcuri lamelare
dispuse radial

La aparitia unui defect peste limita admisibila, pachetele
. de lamele au deformatia maxima depasind rolele.
0 Y .
EInz(R+1, \l, +a
/: Mt>Mt1 =2 ( : 21X 1 )
1

Unghiul de rotire relativa pana la decuplare are expresia

0
JR+1,

(Pmax =

32/83



3.6. Cuplaj elastic si de siguranta cu role conice dispuse radial 7 |

si elemente elastice dispuse axial

Sectiune transversala prin cuplaj

2M
F, = E,cosa = —
Mt 2Mt DO

" Dy Dycosa

F. = E;sina = Fitga

Momentul de torsiune maxim admis

M lim = E . Dg ZNEl;Omax
tlim —
5 (i)

= M.

Unghiul de rotire relativa dintre semicuplaje:
3 M3 h

P =2 732 - (1 x nﬂ_)
8 DZnzEl, l

Rigiditatea cuplajului:

3 Dg ZnEl,

(12081

K =

0 |

Lucru mecanic de deformatie

o -
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3.7. Cuplaj elastic si de siguranta cu stifturi elastice dispuse axial

Sectiune longitudinala a cuplajului cu stifturi elastice dispuse axial

ds

w\\ N\

Schema de calcul de proiectare si dimensionare

[
k1
a : ; ; ; 3

7 |

F",'“:'-.f =

Forta Tn punctul de contact
M
E, = =
x Z(Ro+/fx)

Unghiul fibrei medii deformabile ale stiftului elastic

Fyx?
2EI

O =0y +ta=
Sageata la sfarsitul stiftului elastic
fo=(px +a) (1)
Momentul de torsiune in timpul functionarii
M, = zFE[Ro + (9 + @) (I — x)]

Unghiul de rotire relativa dintre semicuplaje o,

_ Mx—zF xR
Px = Tr -2
50000
40000
— 30000
IS
1=
Z, 20000
=
10000
0
0 10 20 30 40

0.l 34 /83



3.8. Cuplaj elastic si de siguranta cu stifturi elastice dispuse radial

2

In

Schema de calcul Faza |

7 |
E

- Fa
Schema de calcul Faza Il Schema de calcul Faza Il

Momentul de torsiune in timpul functionarii
M, = zE[Ry + (@x + a)(l — x)]

Unghiul de rotire relativa dintre semicuplaje o,

_ MX—ZFxRO
Oy = ~ -
Fx(l .X')
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3.9. Cuplaj elastic si de siguranta cu role metalice si elemente

metalice si elemente elastice din cauciuc in forma de role oy

Schema structurald a cuplajului Schema structurala a cuplajului
cu role metalice si de cauciuc cu role de cauciuc

Sectiune longitudinala a cuplajului cu role metalice si de

cauciuc
A
14 Sal
13 =y g
11 N L7
12 NN
— 0
A — RE==
2 ! N 5
%\/1
15\q; % .
- 7 N
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7 |

metalice si elemente elastice din cauciuc in forma de role &3

3.9.1 Cuplaj elastic si de siguranta cu role metalice si elemente

Schema de calcul de proiectare si dimensionare Caracteristica cuplajului elastic §i de siguranta cu role
metalice §i de cauciuc

R R e e / max — im = Mtmaxa
r";x\‘\\:\& M, Myim(1+4) < M,

Do(M¢+5DozAoE? )

(p:

250000
200000 y=11.208x3-356.38x% + 14331x+ 9500.5 ¥
+
s
+*
+
150000
+
*
100000 . i
+
E
. . . +
Determinarea momentului de torsiune %
S0000 r e
+
Mieap = = DozAgE; (522 > M ‘
tcap — 5 0ZA0L1 (Zn = Htc G*
Dn Pmax
0 0 5 10 15 20
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v =-1.66B1x%+ 106.88x2 + 6134 8x- 12271
250000 /¢,/‘*
200000 1/*”
s
+
1 150000 (v/
100000 %
Moy = dgzAgE; (222X \ > M &
tCClp - OZ 0L1 | 2n o = tc 50000 /
. ¥Fmax
Dy 1 g//
. 2M¢th 0 5 10 15 20 25 30 35 a0
(p Do(Mt+DozAOE1)
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3.9.3. Cuplaj elastic si de siguranta cu role din cauciuc

cu proprietati diferite

semicuplajului [Nmm relativa @ [°

150000
o
50000
"

¥=-2841x%+ 29 819x% + 7455 2% +(1353.3

/

»

il

/

o

-

Iu?ole caucisuc P25 —mcauciuc 5520

20

25

Forta aplicata Unghiul de deplasare 200000
semicuplajului relativa
N p [°

10000

y=-49214x3

77.346x7+ BY52.Tx- 48125 /“‘

"

20000 Lot
30000
40000
50000 .

Fa
2

60000
70000
80000

el

e

50000

yd

Ve

130000 °
140000
150000

0]

5 10

15 20 25

Role cauciuc @25 — polyurethan @20.

30
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3.10. Cuplaj elastic si de siguranta cu mansoane din cauciuc
si stifturi de forfecare

Momentul de torsiune capabil

VA
Mt’cap = EZDOd%)/O'T- - Mt,llm Mt,hm S (1.15 s 1’2)MtC )
Dimensionate stifturilor de forfecare M. — momentul de torsiune de calcul
8 My;
Zd% — 2. Ztlim

T Doyoy 40/ 83



4. Modelarea dinamica a cuplajelor elastice si de siguranta

7 |

Modelarea dinamica a cuplajului

Transmisie II

Motor de antrenare

(

Masina de lucru

—]

2 3
Ny
Jredrl 1, My
2 L,
7 Nz b

B

« formularea problemei de modelare dinamica;
« modelarea cinematica si statica a cuplajului;

- modelarea corelatiilor induse de caracteristicile
mecanice ale motoarelor si refectoarelor;

« modelarea miscarii semi cuplajelor cu ajutorul
ecuatiilor Lagrange de speta a ll-a.

11

Jyeann »%3,Ms
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4. Modelarea dinamica a cuplajelor elastice si de siguranta 7 |

4.1. Formularea problemei de modelare dinamica

Schema sistemelor energetice motoare si rezistente

! . fa . - i Din punct de vedere structural,
M My transmisia Il este caracterizatd prin
I_ % L=3 legituri exterioare
= - M=2 gradul de mobilitate
Z N\ : :
y Z . > Din interpretarea acestora, se
l 11 obtine:
N P
L=3 —> 2L parametri exteriori: (@, M, )(@3,M3)(sa,Fa) 6 parametri exteriori
M =2 —> 2 miscari exterioare independente
((pl,(pl,('pl), ((p3,¢3,<p3) 6 ecuatii independente

L=3 dintre aceste ecuatii caracterizeaza

—> 2 functii de transmitere a fortelor: o . )
! g legaturile mecanismului

M; = Ml(Fa’(Pli(PS)

M. — M (F ) L=3 ecuatii, caracteristicile mecanice
3 = M3\Fa: P1, 93 ale sistemelor energetice motoare si rezistente
L-M =1=> o functie de transmitere a miscarilor M, =M, (p,),
S, :Sa((pl,(p3) M3=M3((P3)’

—> 0 forta exterioard independenta: Fa F.=F, (Sa) 42 /83



4. Modelarea dinamica a cuplajelor elastice si de siguranta 7 |

4.2. Modelarea cinematica si statica a cuplajului

Scop: determinarea dependentelor introduse de mecanism fintre miscarile si fortele exterioare
dependente exprimate sub forma functiilor de transmitere a miscarilor si, respectiv, a sarcinilor

5. =g ( ) Modelul mecanismului adoptat are la baza
a —2a\P1,P3 9 -
urmatoarele premiez:
M; = M1(Fa,(P1,<P3) . elementele cinematice sunt rigide;
Mj = M3(Fa’(Pl1(P 3) . legaturile mecanice sunt permanente, olonome si
scleronome.
y
@PS
AN
N
— \
N ~ \ SZX
VA X
v —~
N\ ‘\\ &
\{ v\ w
N\
" N L
o NN
\ e
\ v, é&\@
inle, ) 22

(YC’Y&S
Faza |l

Fazal Schema de definire a functiilor de pozitie 13/83



4. Modelarea dinamica a cuplajelor elastice si de siguranta

4.2. Modelarea cinematica si statica a cuplajului

Functiile de pozitie, viteza si acceleratic ale tachetului

Faza _I _ _ Faza all-a
= Unghiul de rotatie relativa dintre semicuplaje
(01_(03€[O'§0max|) ¢1_¢3€[¢max|’§”maxu]
(n=r .
@ =60° —arcsm( L_%sin 60°J Prmaxii = 60"
=T,

» Functia de pozitie a tachetului 2 (coordonate absolute)

S, kK, sin
[Sz]:|: 2 :|:|: 2 D3 :|
S,y —k, cos g,

» Functia de viteza a tachetului 2

2y

[V ]_{sz}_{ K, sin (P3(¢1_¢3)+k2 COS ;0,4 }
) |= —

v -k, C05¢3(¢1_¢3)+k2 SN @;¢,
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4. Modelarea dinamica a cuplajelor elastice si de siguranta 7 |

4.2. Modelarea cinematica si statica a cuplajului

» Functia de acceleratie a tachetului 2

Faza |

(r, =1y )cos(p, — @, )sin @, (@, =, ) +2K, €08 @3¢, — 5 Jps —K, SiN @497 +
+K, sing, (i, - ¢, )+k, cos g,

_(r1 — I )COS((”l —(03)COS ?3 ((01 _(bs)z + 2k, sin g, ((01 — 0, )(”3 +k, cos ¢3§b§ -
—k, COS(P3(¢1_¢3)+k2 sin @, ¢, i

Faza Il

—a, cos[60 — (¢, — @, )]sin @ (g, — 5)" + 2K, COS @5 (¢, — o, Jo5 — K, Sin ;7 +
+ Ky sing, (@, — @, )+ k, cos g,
a, COS[6O - ((01 — @3 )]COS P ((01 — (s )2 + 2k, sing, ((91 — (s )(Ps +k, cos (03(2’?? -
-k, COS¢3(¢1 _¢3)+ K, sin p;¢, )

[az]:

» Functia de pozitie relativa a tachetului 2 fata de semicuplajul condus 3

Sy3 = kz
» Functia de viteza relativa a tachetului 2 fata de semicuplajul condus 3

Vs = k1(¢1 ~ (03)
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4. Modelarea dinamica a cuplajelor elastice si de siguranta /|

4.2. Modelarea cinematica si statica a cuplajului

= Functia de pozitie relativa a tachetului 2 fata de semicuplajul conducator 1
Sy = r1(€01 - §”3)_ (rl - rO)SIn(¢1 _¢3) Sp1 = 1 Pat T1 ((01 03 = Praxi )_ a, S'”[GO - (¢1 — 05 )]
» Functia de viteza relativa a tachetului 2 fata de semicuplajul conducator 1

Vo, = kz (401 — §03)

Notatii
Faza | Faza Il
k. =(r —r,)sin(p, - ;) k, = a, sin[60 — (¢, — ¢, )]
k, =r, —(r, —r,)cos(p, — @) k, =r, +a,cos[60 —(p, — ¢, )]
ks = (1, —1,)" sin[2(p, — ;)] ky = —a; sin[2(60 (¢, — ¢, ))]

. (rl _ rO )Sin O max |
sin(60 - ¢, )
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4. Modelarea dinamica a cuplajelor elastice si de siguranta 7 |

4.3. Modelarea corelatiilor induse de caracteristicilor mecanice ale motoarelor si refectoarelor F

Intre parametrii exteriori ai mecanismului echivalent bimobil cu L=3 intriri si iesiri,
sistemele energetice introduc inca L=3 ecuatii de dependenta de tipul:

M, = M 1(@1 o t) Caracteristica momentelor de antrenare se propune ca solutie
simplificata portiunea de functionare liniara
M3 =M;(03.¢3.1) M; =M, (@)
F. — F (S ) Cazul simplu propus acopera, in practica, un numar
a al\ra mare de procese tranzitorii de incarcare, ecuatia

momentului de torsiune al motorului avand
4.3.1. Modelarea momentului motor urmatoarea expresie

Y

M fd

max

IVImaxJ_ Mi M max @,

Ml =ao—b0(!)1 = Mn[1+
(Dn Mn

M[l‘

n
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4. Modelarea dinamica a cuplajelor elastice si de siguranta 7 |

F",'“:'-.f =

4.3. Modelarea corelatiilor induse de caracteristicilor mecanice ale motoarelor si erectoarelor

4.3.2. Modelarea momentului rezistent

Se va considera cazul unei diagrame specifica masinilor percutante, cu moment rezistent mare la
functionarea de regim (M, _) si cu moment rezistent mic la mers in gol (M,,).

soc

M3 =M. pentru €@y si
M3 =M. + Mg, pentru ® €0y
4.3.3. Modelarea fortei din arc

Asupra tachetilor actioneaza forta rezistenta Fa

Cunoscand caracteristica elastica liniara a arcului, se poate scrie expresia fortei din arc

|:a — M1 +523Ka

Fa1 reprezinta forta de pretensionare a arcurilor

(Mtc +3mtk1k2®gXL2 — Ly JL—pgpc)+2uclug(l, —ky)—kq]
3(Ly — Ly )ky +pgky)

Fﬁlzz
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4. Modelarea dinamica a cuplajelor elastice si de siguranta 7 |

4.4. Modelarea miscarii semicuplajelor cu ajutorul ecuatiilor Lagrange de speta a ll-a F

Determinarea functiilor de transmitere a fortelor cuplajului elastic si de siguranta, se va realiza

aplicand ecuatiile Lagrange de speta a ll-a, metoda preferata principiului lui d'Alembert, datorita
catorva avantaje, cum ar fi:

. metoda ecuatiilor lui Lagrange este mult mai simplu de aplicat, datorita volumului de calcul
mult mai mic;

« acecasta metoda se preteaza foarte bine folosirii softurilor performante de analiza dinamica
pe calculator;

. explicitdnd in relatiile functiilor de transmitere ale momentelor, momentele exterioare pe
baza caracteristicilor mecanice ale sistemelor energetice motor si rezistent, se obtin doua
ecuatii diferentiale care reprezinta ecuatiile de miscare ale sistemului.

4.4.1. Precizari privind aplicarea ecuatiilor Lagrange

Cea mai importanta ipoteza legaturilor ideale, care permite aplicarea principiului lucrului
mecanic virtual. In aceasta premiza, aplicarea ecuatiilor lui Lagrange exclude de obicel

considerarea fortelor de frecare. Determinarea lor fiind realizata distinct, prin metoda
d'Alembert
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4. Modelarea dinamica a cuplajelor elastice si de siguranta 7 |

4.4. Modelarea miscarii semicuplajelor cu ajutorul ecuatiilor Lagrange de speta a ll-a F

4.4.2. Modelarea fortelor de frecare pe baza metodei d'Alembert

Aceasta etapa urmareste determinarea fortelor de frecare Fg si Fs- forte ale caror expresii sunt
necesare pentru determinarea fortelor generallzate Q; s1 Q,, din ecuatiile Lagrange de speta a ll-a
In conformitate cu metoda dAIembert pentru determinarea for;elor de frecare, se izoleaza
elementul 2 si se scriu ecuatiile de echilibru citostatic. Se determina fortele de frecare Feg si Fy,.

4.4.3. Stabilirea ecuatiilor de miscare si studiul acestora
Mecanismul echivalent propus fiind bimobil, are doua miscari independente:

(@11(@1,@1) 3 ((93’4’3’@3)

Pentru determinarea acestora, se vor utiliza cele M=2 functii de transmitere ale fortelor
exterioare, descrise de ecuatiile Lagrange de speta a ll-a.

-

d [ 0E _5Ec - Q unde E. este energia cineticd a mecanismului, iar Qq,

dt \ 6¢ 0P, 1 respectiv. Q5 sunt fortele generalizate exterioare (forte
) exterioare reduse la elementul a carui miscare este

d(O0E.) OE, b : ,

s 0. " Qs, necunoscuta - elementul 1, respectiv 3).

t\op3/ 0¢3

\
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4. Modelarea dinamica a cuplajelor elastice si de siguranta 7 |

4.4. Modelarea miscarii semicuplajelor cu ajutorul ecuatiilor Lagrange de speta a |l-a YL,

Schema cinematica pentru determinarea in cele doua faze

o (.
W

Z
!5 [es}
| - —
—
()]

o

"

t\szy

—_—

[
!
>

\ [\ 1)
\ “l‘\l‘\l“‘l‘ A
o

NCl\ ‘i £C
— {\\x\
MS N

- (©.-92)
Y L )sin@ s
S: (rl ro)

Expresiile fortelor generalizate
Q1 =My —3(F, —Fyc Jk; —3Fgk,
Q3 = -Mj +3(F, —Fic Jky +3Fgks
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4.5. Simularea numerica a comportarii dinamice in regimuri 4

reprezentative de functionare

Pentru a face posibila aplicarea unei metode numerice de rezolvare a sistemului, acesta se
va scrie sub urmatoarea forma:

Regimul de functionare — pornire

4 dt Geometry  Analwziz  Diagrams  Exit

Py =—2 =f,(t, ¢y, ;) \EEIE] SIRIT BIEIFE] e ] | o El=| Bls] Bl 2

= Diagrams - Dynamic Analysiz; Moments[Nmm] Time[ms]

Cu conditia initiala 420000
teristic fiecirui 00000 | — paq
caracteristic fiecarui Xz0000

regim de 350000 Mt
34R000
functionare lat = 0. 32000
’ 300080
280000,
260000 %,
240000 | N\,
220000 | N\,
200000 \\
180000
160000 e
140000 B e
120000
100000
80000
60000
40000

20000 _
noo 7 15 22 30 37 45 52 60 67 75
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4.5. Simularea numerica a comportarii dinamice in regimuri 7 |

reprezentative de functionare

Regim de functionare cu soc mare de durata mica

wf Diagrams - Dynamic Analysis; Moments[Nmm] Time[ms]

2t AL
27]000
256000
240000
225000
240000

195000
190000 ™
145000 F_

140004 N e

— —
TI5000

120000
105000
0000
75000
60000
45000
30000
15000
poop 30 60 89 119 149 179 209 238 268 208

— Mt1
M3
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4.5. Simularea numerica a comportarii dinamice in regimuri

reprezentative de functionare

Regim de functionare cu soc de sarcina medie de scurta durata

2 Diagrams - Dynamic Analysiz; Moments[Nmm] Time[ms]

225000

210000

195000, Mt1
Y Mt3

180000

1qéuuu \‘
y =~ h i
135000

120000 \

105000 \ /
90000 \ k f
75000 A
60000 | ﬁ =

J 1
45000 ru u

30000
15000
0.00 a0 180 270 360 450 540 630 720 810 a00
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4.6. Stabilirea unor concluzii privind modelarea dinamica a 7 |

cuplajului elastic si de siguranta

In urma modelrii cinematice si dinamice si a simulirilor numerice efectuate,
se pot formula unele concluzii

» Trecerea punctului de contact cama-tachet dintr-o faza de functionare in cealalta se realizeaza
cu salt de acceleratie ceea ce conduce la variatii mari de moment de torsiune;

» Functionarea cuplajului pe zona de racordare a camei este instabila datorita scaderii bruste a
bratului fortei normale, brat care la rotatia relativa dintre cele doua semi cuplaje de devine

» Reglarea fortei de pretensionare a arcurilor are o influenta deosebita asupra momentului de
torsiune transmis de cuplaj astfel, cresterea fortei de pretensionare conduce la cresterea
capacitatii de preluare a socurilor;

» Cuplajul poate prelua socurile mici — chiar de lunga durata — cu revenirea dupa inlaturarea
socului, Tn punctul de functionare initial;

> 1n cazul socurilor mari, acestea pot fi preluate cu revenirea in punctul de functionare nominal -
dupa inlaturarea socului — doar daca acestea sunt de scurta durata;

» Socurile mari de durata mai mare pot fi preluate doar daca sunt urmate de o scadere brusca de
moment rezistent;

> 1n situatiile de scadere a sarcinii rezistente, cuplajul isi va modifica punctul de functionare
intr-un punct de functionare caracterizat de un moment mai mic, respectiv o turatie mai mare.
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5. Determinari experimentale asupra cuplajului CES

5.1. In regim static

Diagramele statice corespunzatoare cuplajelor:

a — cu tacheti degenerati Tn arcuri multilamelare;
b — cu tacheti degenerati Tn arcuri de cauciuc sub forma de saboti;
C — Ccu tacheti degenerati Tn arcuri multilamelare si arcuri elicoidale de compresiune.

12000

40000

4
35000 L~
10000 ]

30000

25000

8000

6000 /
pd /
4000 / /
° 0 10 20 30 40 50 60 2000 /// /
¢ [7] " L—]

—&—cu tacheti degenerati in arcuri lamelare

[Nmm]

20000

+—

M

15000

MINmm]

10000

5000 -

—i—cu tacheti degenerati in saboti de cauciuc 0 5 10 15 20 25 30 35 40
¢ []
Curba de incarcare - descarcare a cuplajului

~ caracteristicile sunt progresive; elastic si de siguranta cu arc multilateral
» cuplajele au 0 mare capacitate de deformare

elastica. 56 /83
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compresiune



5. Determinari experimentale asupra cuplajului CES

5.1. In regim static

Caracteristicile experimentale
pentru CES cu arcuri lamelare Caracteristicile experimentale pentru CES cu arcuri
lamelare si arcuri elicoidale de compresiune

T N\
£ AN
10000
—= N
0 10 20 30 40 50 60 0 :
¢ [°] 0 10 20 30 40 50 60
1 lamela 2 lamele 3 lamele 4 lamele 5 lamele o[

Din analiza comparativa a caracteristicilor obtinute, se desprind urmatoarele aprecieri semnificative:

« caracteristicile sunt progresive;

« cuplajele au 0 mare capacitate de deformare clastica, avand unghiul de rasucire relativa functie de
numarul de profile ale camei;

e datorita clasticitatii mari, cuplajele au 0 mare capacitate de amortizare a socurilor si a vibratiilor
torsionale;

cuplajul cu saboti de cauciuc transmite momente de torsiune mai mari;
introducerea arcurilor elicoidale de compresiune modifica unghiul de rotire relativa dintre
semicuplaje, pentru acelasi moment de torsiune transmis;

e cuplajul cu arcuri multilamelare si cel cu arcuri elicoidale de compresiune transmit momente de
torsiune la un unghi de rotire relativa dintre semicuplaje de pana la 45°, iar cel cu saboti de cauciuc

pana la 55°, dupa care are loc decuplarea de sarcina fara socuri mari.
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6. Studiul influentei elementelor componente ale cuplajelor 7 |

asupra momentului de torsiune si a caracteristicii elastice F1Y

Se prezinta caracteristicile cuplajului pentru diferite valori ale parametrilor geometrici si de reglaj
plecand de la caracteristica initiala descrisa prin urmatoarele valori de referinta, Tnscrise in fiecare
diagrama

r, — raza cercului de baza a cameli, r, = 32 mm;

r, —raza de curburd a profilului camet, r; = 100 mm;

r, —raza de racordare a pofilelor camei, r, = 28 mm:;

K, — rigiditatea arcului elicoidal de compresiune, K, =28 N/mm;

0 - deformatia initiala a arcului elicoidal de compresiune 6=5mm

A CES - Cuplaj elastic si de siguranta

Datele cuplajului  Caractenztica  Temminare

tdt [Mrnim]
85000 :_'V'alnrile de referinta; a) il=32, r1=100, 12=5, ka=28, Delta=h
80000k o 1|D | A

E | b)r2=10,
R000ET ) a1 s
FO000E— d) r2=16, i
BS000F— &1 12=19, %
soonnE—| 12=22. Ao}
E000E— -y rooog, 7R
ROO00E—]
4DDDD§— / \5—:\ ]\ l |
35000f— A%
30000f f_i_ \>,-k Y
25000 T A
20000 e Tzl A
1uuuuE o RONERNAN

; — \
5000 m——

1 a1 ‘II'III”‘I!-:.I”?ﬂ“llﬁ‘ﬁlnIRFII”IR!-:.I”AH'II”IA‘.H“IIHI';”IHH””FEHII”FCF:”I?I';I”?!%”IRHHHRHI”Hﬂphi[o]

— Parametni geometrici ———————— Parametri de reglaj———————— .
' - Marmdunghi -
IS T B = Ell= o |
rEIK = I_ = 1 I_ =l ’7Ka =] Delt= = Stergers ecran | 58 /83




6. Studiul influentei elementelor componente ale cuplajelor

asupra momentului de torsiune si a caracteristicii elastice

A CES - Cuplaje
Datele cuplajului

LCaractenistica  Terminare

Mt [Mmm]  “alarile de referinta: a] M=32, r1=100, 12=17, K.a=28, Delta=5
BEON0———T— T

E{b)r=an, f(al)
son0a F|ein=eo. 1\
asoogf—| 9 11=70. =

E|eir=s0, / @ \
an000f—] f1r1=40.

E |ar=3s ,\l\\
35000 k%{ \
30000F— "}l\\
25000F—| d\ \
20000F \\
15000F
10000f o e \\\'
5000 | —— R ——]

E p— —— L ——T ] 5 . ;3

0 5 10 15 =20 25 30 3/ 40 45 GBI BE B0 E5 70 75 80 85 g0 phill

— Parametri geometrici Parametri de reglsj X
= = = 2z - pemals = - oo E
[t - - - elta -
= A =il =1 e =1 =l Stergere ecran I

Datele cuplajului

: siguranta

LCaracteristica T erminare

kit [Mrmm]  Walorile de referinta: &) 10=32, =100, 12=17, K.a=28, Delta=5
55000 T T T T
F_|b)ka=25,
50000 F|clka=22,
45000p—| 9IKa-19,
F | e kKa=1E. /
aooonf— flKa=13.
F|aglka=10,
3s000F— hlKa=7,
E ka5,
30000F—
25000
20000F
15000F A A
Jo000f L
£ ] ] //
oo E ﬁ/ﬁf,’//’,z
: | .
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 55 B0 KBS 70 75 80 85 g0 phif]
— Parametri geometrici Farametri de reglaj X
- tomeungh -
ri1? = 100 j rDI32 :|I Ka |5 j Delta|5 :ll L il
= Stergere ecran |
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7 |
/. Variente constructive de cuplaje elastice si de siguranta F/L/I_

7.1. Cuplaje elastice si de siguranta cu 7.2. Cuplaje elastice si de siguranta cu arcuri
tacheti plati de translatie lamelare dispuse echiunghiular
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/. Variente constructive de cuplaje elastice si de siguranta

7.3. Cuplaje elastice si de siguranta cu arcuri lamelare dispuse echiunghiular si arcuri
elicoidale de compresiune
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d

/. Variente constructive de cuplaje elastice si de siguranta

7. 4. Cuplaje elastice si de siguranta cu arcuri de cauciuc in forma de saboti
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/. Variante constructive de cuplaje elastice si de siguranta /|

7.6. Cuplaje elastice si de siguranta cu role conice

7. 5. Cuplaje elastice si de siguranta cu . - ‘ . .
dispuse radial si elemente elastice dispuse axial

arcuri lamelare dispuse radial
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7.7. Cuplaje elastice si de siguranta cu stifturi elastice dispuse radial
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/. Variante constructive de cuplaje elastice si de siguranta

7.8. Cuplaje elastice si de siguranta cu stifturi elastice dispuse axial
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7.9 Cuplaje elastice si de siguranta cu role 7.10. Cuplaje elastice si de siguranta cu role
metalice si role elastice din cauciuc elastice din cauciuc

66 /83



/. Variante constructive de cuplaje elastice si de siguranta

67 /83



68 /83/




/. Variante constructive de cuplaje elastice si de siguranta
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9. Sistem senzorial tactil 3D

Tn partea a-11-a a lucrarii se prezint lucrari stiintifice ale autorului Tn domeniul senzorilor
pentru robotica. Domeniul de cercetare are la baza utilizarea de senzori realizati pe
principiul tensometriei electrice:

» Sistem senzorial tactil 3D;

» Senzori pentru determinarea prehensiunii si a alunecarii,

» Sistem senzorial pentru determinarea fortelor si momentelor pe trei directii.

Sistemele senzoriale tactile pot da informatii vizuale atunci cand robotul Tncepe sa stranga
un obiect. Robotul trebuie sa lucreze cu obiecte pe care le manipuleaza direct si sa
interactioneze n conditii de siguranta

Sistemul senzorului tactil 3D are ca elemant de baza celula tactila

28— ~ ) A )
A
TEER 1 TEER. 3 TER 1 TEE. 3 TER 1 TEE. 3 TEE 1 TER 3
i TER2 [] TER4 TER2 TER4 TER2 TER4 TER2 TER 4
AN | RN RN
<1 ] < | = < |
3 1] =T T Sl
I +T ] D +1
5 1| <] | el T
T 777
1 \
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DAC

Schema electrica de interfatare
a celulei tactile

DATA-

Fotografia sistemului senzorului
tactil cu detectie tensometrica

72/83



10. Senzori pentru determinarea prehensiunii si aalunecarii ~ g/IV,

O buna estimare a prehensiunii, consta in verificarea mobilitdtii relative a obiectului intr-un prehensor.

Pentru o buna prindere a obiectelor se impun factori de calitate a prehensiunii, si anume:

= natura materialului obiectului ce umeaza sa fie manipulat;

= viteza de deplasare din cuplele cinematice;

= greutatea obiectului prehensat;

= viteza de raspuns si eficienta sistemelor de franare cu care sunt dotate sistemele de comanda;
= timpul de detectare a alunecarii din momentul prehensiunii.

Senzor de alunecare cu role Senzor de forta si alunecare cu role

LLLLLLELL L,

2.5 mm

Element

I"f elastic

Furcad

Obicet

Sfere
L —" {(role}
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11.Sistem senzorial 3D pentru determinarea de forte si momente IV,

Interactiunea robot — mediu se manifesta prin contactul fizic cu diferite obiecte din spatiul
de lucru, ceea ce impune determinarea acestor forte si momente

Forma constructiva a elementului elastic suport care este folosit pentru a determinat doua
sau trei componente ale fortei de interactiune a robotului cu mediul.
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Il. Senzorl pentru robotl iInaustriali /
11.Sistem senzorial 3D pentru determinarea de forte si momente FI¥

y

Tensiunile si deformatiile pe axa OY pentru M, Tensiunile si deformatiile pe axa OZ pentru F, si M,




anul de evolutie Si dezvolitare al carierel

' Activitatea didactica

> In anul 1994 am infiintat Laboratorul de Senzori si Traductoare pentru Roboti Industriali
elaborand lucrarile aferente disciplinei in concordanta cu planul de invatamant si fisa disciplinei.

> Tn anul 2006 am infiintat Laboratorul Actionarea, Comanda si Controlul Sistemelor Mecanice.

In activitatea didactici desfisurta din 1992 si pana n prezent, am fost titular la
urmatoarele discipline:
Organe de masini (activitati de laborator si proiect specializarea Automobile Rutiere);
Senzori si traductoare pentru roboti industriali (specializarea Roboti Industriali);
Incercarea si testarea robotilor industriali (specializarea Roboti Industriali);
Interfatarca sistemelor senzoriale (specializarea Studii aprofundate Robotica);
Actionarea, comanda si controlul sistemelor mecanice (specializarea Design
Industrial);
e Actionarea comanda si controlul sistemelor mecanice (specializarea Industrial
Design, Ingineria Designului de Produs in engleza);
Incercarea si testarea produselor (specializarea Design Industrial);
Sisteme de masura, comanda si control (specializarea Ingineria Surselor de Energii
Regenerabile);
e Comanda si control (automatizarea proceselor tehnologice) (specializarea Ingineria si
Protectia Mediului Tn Industrie; specializarea Ingineria Valorificarii Deseurilor);
e Ingineria Controlului Sistemelor / Control Engineering (master, specializarea Design
Industrial )
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» dllul de eVOIU

Activitatea didactica

Tn activitatea didactica desfasurata din 1992 si pana Tn prezent, am fost titular la urmitoarele
discipline:
Organe de masini (activitati de laborator si proiect specializarea Automobile Rutiere);
Senzori si traductoare pentru roboti industriali (specializarea Roboti Industriali);
Incercarea si testarea robotilor industriali (specializarea Roboti Industriali);
Interfatarea sistemelor senzoriale (specializarea Studii aprofundate Robotica);
Actionarea, comanda si controlul sistemelor mecanice (specializarea Design Industrial);
Actionarea comanda si controlul sistemelor mecanice (specializarea Industrial Design,
Ingineria Designului de Produs in engleza);
Incercarea si testarea produselor (specializarea Design Industrial);
Sisteme de masura, comanda si control (specializarea Ingineria Surselor de Energii
Regenerabile);
e (Comanda si control (automatizarea proceselor tehnologice) (specializarea Ingineria si
Protectia Mediului Tn Industrie; specializarea Ingineria Valorificarii Deseurilor);

Proiecte internationale educationale:

= Specializare robotica, oct. 1994 - feb 1995, Institutul National de Stiinte si Tehnici
Nucleare, Saclay, Laboratorul de Robotica, Paris;

= Specializare formare continua, 16 oct. — 29 oct. 2000, = Academia din  Strasbourg,
Departamentul de formare continua a cadrelor didactice din invatamant, DOFCO, CAFCO
Strasbourg;

= Specializarea In domeniul Imbuniititirea competentelor in reciclarea deseurilor si
dezvoltarea durabila. Leonardo da Vinci Proiect No. RO-1005- 95102-Ex, Euro-Expert-
Consult Stuttgart, Germaniall.06.2006 — 24.06.2006.
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danul de evolutie Si dezvolitare al carierel

Activitatea ce cercetare

Activitate de cercetare poate fi sistematizata dupa cum urmeaza:

Carti 4 (din care unic autor — 2, prim autor — 2)

Stroe, 1., Samoila, C., Ursutiu, D., Jinga V., Physics of Sensors. Editura Universitatii
“Transilvania” din Brasov, 2015. ISBN 978-606-19-0610-9.

Stroe, 1. Tncercarea si testarea produselor. Editura Universititii “Transilvania” din Brasov,
2007. ISBN 973-973-598-1297.

Stroe, |., Eftimie, E. Cuplaje elastice si de siguranta. Editura Ecran Magazin, Brasov, 2001.
ISBN 973-8281-00-8.

Stroe, |. Senzori pentru robotica. Editura Universitatii “Transilvania” din Brasov, 2000
ISBN 973 -9474-66 - 7.

Carti 3 (coautor, scris capitolul Cuplaje elastice si de siguranta - unic autor)

Jula, A., Mogan, Gh., Dudita, Fl., Diaconescu, D., Chisu, E., Moldovean, Gh., Stroe, 1.,
Eftimie, E., Lates, M., Budala, A., Cristescu, R., Radu, M. Cuplaje mecanice cu contacte
mobile. . Editura LUX LIBRIS, Brasov. 2003. ISBN 973-635-097-7.

Chisu, E., Moldovean, Gh., \elicu, D., Mogan, Gh., Jula, A., Florea, V., Eftimie, E., Velicu,
R., Stroe, I., Lates, M. Cuplaje mecanice intermitente si cu contacte mobile. Editura LUX
LIBRIS, Brasov. 1999. ISBN 973 — 9428 — 19 - 0.

Chisu, E., Moldovean, Gh., \elicu, D., Mogan, Gh., Jula, A., Florea, V., Eftimie, E., Velicu,
R., Stroe, I. Cuplaje mecanice intermitente. Editura LUX LIBRIS, Brasov, 1998. ISBN 973
— 9240 - 58 - 5.
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anul de evolutie Si dezvolitare al carierel

Activitatea ce cercetare

Articole Tn reviste Web of Science 5
Articole Tn reviste cotate BDI 43

o Lucrari in volumele conferintelor internationale si nationale 127

Brevete de inventie

» Radulescu, C. D, Iulian, L., Achiriloaie, 1., Stroe, I., Mogan Gh., Radu, A. Sistem de
sesizare a realizarii prehensiunii. Certificat de inventator nr. 91061, 1988.

» Stroe, I., Jula, A., Chisu, E. Cuplaj elastic si de siguranta. Brevet de inventie nr.
110856 B1/1996.

Proiecte de cercetare-dezvoltare pe baza de contract/grant

» EAST INNO_TRANSFER

(Supporting Innovation and Fostering Knowledge Transfer in the New EU Member States
— Sprijinirea inovarii si facilitarea transferului de

cunostinte n noile state membre UE), buget total de 62 500 Euro, aprobat in cadrul
proiectului DISTRICT+, buget total de 374 396 Euro. Proiectul a fost co-finantat prin
Programul INTERREG IVC al Comisiei Europene, Axa prioritara 1 - ,Inovarea si
economia cunoasterii” si s-a deruleat in perioada mai 2011 — mai 2013.
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danul de evolutie Si dezvolitare al carierel

Activitatea ce cercetare

» Contract No. 9395 / 13.07.2009. Evaluation of steel quality (chemical
composition, microstructure-inclusions), accuracy of processing according to 1SO
1132/DIN 620, rollers, raceways and ribs profiles and roughness, rollers and rings
hardness (surface and core), surface cracks, inspection of the bearings
manufactured by RKB Holding
Contract Manager: loan STROE Partener: RKB EUROPE Holding Elvetia,

* Membru Tn cadrul unor comitete stiintifice

» Membru Tn comitetul stiintific si de organizare al Simpozionului national
Prasic'06, Brasov, 9 — 10 Noiembrie, 2006.
» Membru n comitetul de organizare ROBOTICS’08, 13 — 14 November, 2008,

Brasov.

 Afilieri la organizatiile profesionale

» 1990 — in prezent — membru al Asociatiei Romane pentru Teoria Mecanismelor si
Masinilor.

1990 —n prezent — membru al Asociatiei Romane de Robotica.

1996 —in prezent — membru al Asociatiei Generale a Inginerilor din Romania.

2001 — membru fondator al Asociatiei Inginerilor in domeniul Transmisiilor
Mecanice.

YV VYV V
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danul de evolutie Si dezvolitare al carierel

Propuneri pentru dezvoltarea activitatii de cercetare

Activitatile de cercetare desfasurate in Departamentul Design de Produs Mecatronica si
Mediu, Laboratorul de Mecatronica si sisteme senzoriale, vor continua problematica abordata
pana in prezent. Tndrumarea de proiecte de licentd si master: Tn acest sens imi propun
dezvoltarea urmatoarelor directii de cercetare: .

o In domeniul robotilor
- dezvoltarea de noi senzori de proximitate, de forta, de alunecare;
o [n domeniul sistemelor de comandd control a transmisiilor mecanice
- studiul transmisiilor mecanice utilizand elemente de executie de tip electric: mcc, mpp
e In domeniul cuplajelor mecanice
- proiectarea s1 realizarea unor noi solutii constructive de cuplaje elastice si de siguranta;
- modernizarea si dotarea standului pentru incercari dinamice cu sistem de actionare,
sisteme senzoriale si softuri performante.

Pentru cresterea relevantei si impactul lucrarilor stiintifice Tmi propun publicarea de lucrari
stiintifice Tn reviste (din Web of Science) cu scor de influenta ridicat si publicarea de carti /
capitole Tn carti cu vizibilitate internationala. Desfasurarea de activitati de brevetare atét in plan
national cat si international va constitui de asemenea o prioritate.

Atragerea de fonduri pentru cercetare. In acest sens vor fi propuse proiecte de cercetare cu
teme de actualitate axate pe domenii specifice departamentului.

Continuarea modernizarii laboratorului de Mecatronica si sisteme senzoriale.
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Punctaj — raportat la cerintele
Comisiei de Inginerie Mecanlca Mecatronica si Robotica a CNATDCU F

Criterii de evaluare Minim de indeplinit (puncte)

Valori calculate

Criteriul CDI - Minim 10 puncte,

Activitate de cercetare din care minim 6 puncte din criteriul CDI-ART (Articole
stiintifica, dezvoltare stiintifice publicate in reviste de specialitate cotate ISI
tehnologica si inovare sau in reviste/volume indexate ISI sau BDI)

Criteriul DID - Minim 10 puncte,

Activitate didactica si din care minim 6 puncte din DID-MSC (Manuale-suport
profesionala curs, format tiparit sau format electronic)

Criteriul RIA - Minim 10 puncte

Recunoasterea si impactul Contributie principala (minim 60%) in calitate de
activitatii director de grant/proiect

TOTAL 30 puncte

CDI - 39,282

(CDI-ART-6,142)

DID — 22,88

(DID-MSC-6,88)

RIA -21,993

(RIA-director-6,086)

84,155 puncte
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Va multumesc pentru atentie!
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