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Sesiunea anuala de comunicari stiintifice a studentilor
NORDTech 2014

Sesiunea anualda de comunicari stiintifice a studentilor NORDTech 2014, a fost
organizata in doua etape:
e etapa de prezentari electronice ale lucrarilor, pe cele trei sectiuni, Tn data de
27.05.2014.
e sesiunea de postere, comund pentru toate sectiunile, prezentari in plen
(lucrari selectate cu ocazia primei etape) si festivitatea de acordare a
premiilor in data de 03.06.2014.
Lucrarile prezentate au fost in numar de:
e 31 lucrariin cadrul sectiunii de Ingineria Curentilor Tari,
e 17 lucrariin cadrul sectiunii Ingineria Curentilor Slabi,
e 17 lucrari in cadrul sectiunii Inginerie Industriald, Inginerie Mecanica si
Management.
Biroul sectiunii Ingineria Curentilor Tari:
Presedinte:  Sef lucr. dr. ing. Liviu Neamt
Membrii: Conf. univ. dr. ing. Mircea Horgos
Sef lucr. dr. ing. Olivian Chiver
Sef lucr. dr. ing. Cristian Barz
Stud. Vanciu Bogdan, anul IV specializarea ISEE

Stud. Pop Alexandra, anul IV specializarea EM

Biroul sectiunii Ingineria Curentilor Slabi:
Presedinte:  Conf. univ. dr. ing. Oniga Stefan
Membrii: Conf. univ. dr. ing. Cosma Ovidiu
Sef lucr. dr. ing. Costea Cristinel
As. drd. ing. loan Orha
As. drd. ing. Sebastian Sabou
Stud. Bornea Petru, anul IV specializarea Calculatoare

Stud. Cselinszki Norbert anul IV specializarea Electronica Aplicata
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Biroul sectiunii Inginerie Industriala, Inginerie Mecanica si Management:
Presedinte:  Conf.dr.ing. Miorita UNGUREANU
Membrii: Sef. lucr. dr. ing. Liliana DRAGAN

Sef. lucr. dr. ing. ec. Dinu DARABA
Sef. lucr. dr. ing. Vlad DICIUC

Au fost acordate un numar de 20 de premii oferite de organizatori, parteneri si

sponsori.

Din totalul de 65 de lucrari prezentate in cadrul sesiunii au fost selectate un numar de

17 de lucrari spre publicare in Buletinul Stiintific.

n plen au fost sustinute sase lucrari:

Drona Andromeda, Autori: CLAUDIA RUS, IV CAL si ADRIAN MOLDOVAN, IV EA
Robotelul cercetas, Autor: ANDREI PASCA, IV EA

Bobina Tesla, Autor: CSABA HOGYE, | IMDEN

Modelarea 3D a unui prototip de autovehicul utilizdnd un software 3D
freeware, Autor: MITICA CATALIN GREC, | TCM

Dispozitiv de capsat dymetrolul, pe subansamble mobiliere, in unghi de 309,
Autor: ANAMARIA BARE, IV IEDM

Calitatea suprafetelor debitate cu laser, o noud tehnologie de executie a unei
piese tip roatd de lant, Autor: IONUT VLAD TAMAS, IV TCM

Manifestari speciale, parte a evenimentului, organizate in data de 27.05.2014:

Prezentare proiect POSDRU "Phoenix" al Asociatiei Esperando si SC 3ART SRL,
Cursuri gratuite pentru viitori absolventi (anii lll si IV), in data de 27.05.2014.
Workshop EATON - DIEEC cu temele:

v Surse neintreruptibile de tensiune, statii de protectie la supratensiuni,

v Pachet de proiectare asistata a instalatiilor electrice XSpider.
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ANDROMEDA

Claudia Andreea RUS, anul IV, Calculatoare, Adrian Sebastian MOLDOVAN, anul 1V,

Electronica Aplicata
Coordonatori: Conf.univ.dr.ing Cosma Ovidiu, As.univ. ing. Sabou Sebastian

Cuvinte cheie: Microcontroler, droni, Cerebot, GPS

Rezumat: Lucrarea prezinta o realizare practica a unei drone, a unui vehicul aerian fara
pilot, cu posibilitate de control radiocomandat sau control automat on-board. Permite
realizarea de fotografii sau filmari precum si afisarea si planificarea traseului utilizind o
interfatd si o hartad online

1. INTRODUCERE

Vehiculele aeriene fara pilot, “dronele”, reprezintd cea mai importantd inovatie din
domeniul militar realizat Tn ultimii ani. In ziua de azi conceptual de drona incepe sa fie cat
mai mult utilizat, ele ar putea deveni cat de curdnd omniprezente. De la agricultura si
arheologie pand la jurnalism, dronele vor transforma numeroase domenii in deceniile
urmatoare, marcand o schimbare fara precedent in viata noastra de zi cu zi.

1.1  Abstract

Tot proiectul este construit din mai multe componente de procesare printre care si

CREBOT-MX4-CK, compatibil cu mediul de programare Arduino, acesta fiind unitatea
centrald de colectare si procesare a datelor la care sunt legate toate celelalte componente.
A doua unitate care este cea mai importanta este auto stabilizatorul de zbor cu ajutorul careia
drona poate zbura in sigurantd in diferite conditii meteorologice. Acesta unitate fiind legata
printr-o antenna radio la o telecomanda cu care controlam drona in zbor. Toate informatiile
prelucrate de acesta sunt transmise la CEREBOT, urmand a fi prelucrate.

Cea de-a treia unitate este cutia neagra care contine un microcontroller arduino
promini si stocheaza toate informatiile primite de la CEREBOT pe un SDcard. Toata acesta
unitate asigurd si transmisia radio dintre drona si punctul de control avand si o sursd de
current independent care ajuta in cazul unei prabusiri pentru a putea fi localizata drona.

Ultima unitate este unitatea de primire si de transmitere a datelor. Acesta are la baza
un arduino MEGA 2560, un LCD 20X2 care indica statusul dronei. Acest arduino asigurd si
conexiunea intre P si drond cu ajutorul unei interfese USB si a unui modul de radio
transmisie.

1.2 Obiective

Drona noastrd va putea fi folositd in scopul politiei, spionajului, agriculturi si jurnalismului
deoarece :

. are atasatd o camera care se poate roti la 360 de grade cu ajutorul unui servomotor;

. are diferiti senzori printre care si unul de detectare a prezentei umane (PIR)
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. poate opera la o distantd de max 1 km in plan vertical si orizantal 600m fata de
punctual de comanda, cu ajutorul unor hub-uri poate depasi aceasta distanta ajungand la
distante mult mai mari.

. autonomia de functionare este de max 40 min (depinde de conditiile de lucru)

. poate fi localizata pe harta cu ajutorul modulului GPS care are o precizie foarte mare

. poate efectua miscari foarte fine

. se mai poate atasa o camera pentru a capta fotografii de o calitate mult mai inalta fiind
transmise in timp real la punctul de control

. are o interfatd usor de utilizat dezvoltata intr-un mediu de programare java care poate

fi exportatd pe dispozitivele portabile care au o antend WIFI sau un modul Bluetooth
incorporate.

1.3  Componente

Componentele utilizate in acest proiect sunt:
0 6 x brushless 12 pole motors
Platforma hexacopter

6 x ESC 30A

control al zborului Multirotor Luna - 100
MQ-5 senzor de gaz

Senzor de ploaie

Senzor de presiune

Senzor de umiditate

Arduino Mega 2560

Arduino mini PRO

LCD 20x2

GPS NEO-6M

Senzor de temperaturd

8 x senzor ultrasonic-HC SR04
GWS Servo

Webcam

X NRF24L01 2.4GHz radio / Transceivers Wireless
Senzor de tensiune

14.8V, 5A, 4 celule baterie

O 0O 0000000000 O0OO0OO0OO0OOoOOo

2. INTERFATA HARDWARE

Interfata hardware are patru punti cu mai multi senzori, toate acestea fiind amplasate
pe o platforma hexacopter. Toate sunt conectate prin diferite tipuri de conexiuni.

Cele patru punti sunt:

1. Puntea controlului de zbor

2. Puntea colectari si prelucrari datelor
3. Puntea cutiei negre

4. Puntea transmiterii si receptionarii

2.1. Puntea controlului de zbor
Aceastd punte constd intr-un procesor “ARM Cortex M3 STM32F103” bazat pe un
simplu control al zborului multirotor pe 32 de bifi.

10
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Acesta proceseaza informatiile primite de la senzori giroscopici (MPU3050, MPUG6050),
accelerometru digital (ADXL345), busola digitala (HMC5883L), senzor de presiune, GPS si
de la un receptor radio.

Toate informatiile de la senzori de mai sus sunt prelucrate si cu aceste informatii controleaza
sase motoare.Ttrimiterea de semnale PWM la motorul ESC depinde de situatia in care
hexacopterul se afla..

Aceastd punte este conectata direct la puntea colectari si prelucrari datelor printr-0 conexiune
seriala ce transmite toate datele pentru procesare.

Procesorul ARM

Familia STM32 de 32 de biti a microcontrolerului Flash bazat pe procesorul ARM Cortex ™
M este proiectat pentru a oferi noi grade de libertate pentru utilizatorii MCU. Acesta oferd o
gama de produse pe 32 de biti, care combina o Tnaltd performanta, capacitati de timp real,
procesare a semnalului digital si de putere micd, operare de joasa tensiune, mentinand in
acelasi timp integrarea deplina si usurinta de dezvoltare.

Este de o 1inaltd performanta cu periferice de prima clasd si consum redus de energie,
operarea de joasd tensiune este asociatd cu un nivel ridicat de integrare, la preturi accesibile,
cu o arhitectura simpla si instrumente usor de utilizat.

Seria este formata din cinci linii de produse, care sunt pin-la-pin, compatibile periferic si
software.

* STM32F103 - 72 MHz, pana la 1 MB de Flash cu control al motorului, USB si CAN

MPU3050 & MPUG6050

MPU-3050 ™ dispune de tehnologia primului giroscop pe 3 axe, incorporat de Digital
Motion Procesor ™ (DMP) cu motor accelerator hardware. MPU-3050 integreaza, de
asemenea, in secundar o interfata I > C pentru a lega un accelerometru extern la DMP, o alta
premiera in piata. Acest lucru permite lut DMP sa efectueze 6 axe de miscare de fuziune de
iesire de la giroscop si accelerometru. Alte caracteristici ale familiei MPU-3000 includ
generarea interna de ceas, un senzor de temperatura incorporat, intreruperi programabile, si un
pin Fsync pentru sincronizarea imaginei, video si de date GPS.

ADXL345

ADXL345 este de putere mica, subtire si are un accelerometru cu 3 axe, cu rezolutie Tnalta
(13-bit), de masurare de pana la + 16 g. Datele de iesire digitald sunt formatati ca si cate doua
perechi de 16-biti si este accesibil prin intermediul unui SPI (3 - sau 4-fire) sau prin interfataa
digitala 12C. ADXL345 este potrivit pentru aplicatii de dispozitive mobile. Acesta masoara
acceleratia staticd de greutate in aplicatii cu senzori de inclinare, precum si accelerarea
dinamica rezultd din miscare sau soc. Rezolutia sa de mare (4 mg / LSB) permite masurarea
de inclinare ce se schimba mai putin de 1,0 °.

HMC5883L

Acest este Honeywell HMC5883L, un magnetometru digital cu 3 axe proiectat pentru
camp magnetic scazut de detectare. Senzorul are o gama larga de + 8 Gauss si o rezolutie de
pana la 5 mori-Gauss.

Tensiunea furnizata trebuie sa fie intre 2.16 si 3.6VDC.
Comunicarea cu HMC5883L este simplu si tot printr-o interfatd 12C. Toate registrele si
modurile de operare sunt bine descrise in fisa tehnica de mai jos.

11
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Caracteristici:

. Interfata simpla [2C

. Interval de alimentare 2.16-3.6VDC
. Scéderea curentului de tagere

. Rezolutie 5 mills-gauss

GPS

Seria NEO-6 este o familie de stand-alone GPS, ofera motorului de pozitionare de inalta
performantd u-blox 6. Aceste receptoare flexibile si eficiente ofera numeroase optiuni de
conectivitate intr-o miniatura pachet de 16 x 12.2 x 2.4 mm. Arhitectura lor compact, de
putere si de memorie sunt optiuni de a face NEO-6 ideale pentru bateria dispozitivelor mobile
cu constrangeri foarte stricte de cost si spatiu.

U-blox 6, motorul de pozitionare cu 50 de canale are un Time-To-First-Fix (TTFF) de sub o
secunda. Motorul de achizitie dedicat, cu 2 milioane de corelatii, este capabil de spatiu de
timp / frecventa cautdri paralele masive, care sa ii permitd sd gaseasca satelifi instantaneu.
Design inovator si tehnologia suprima sursele de bruiaj si atenueaza efectele multipath,
oferind -NEO-6 receptoare GPS performante excelente de navigare, chiar si in mediile cele
mai provocatoare. Toti acesti senzori trimit date catre procesorul ARM si vor fi procesate de
catre unitatea de procesare a datelor utilizind semnale PWM la ECS care controleaza
motoarele. In acest fel, drona este stabilizat.

2.2 Puntea pentru colectari si prelucrdari a datelor

Acesta punte se bazeaza pe CEREBOT MX4 platforma CK, programata in limbajul C, care
are id-ul conectat direct cu toate celelalte poduri, si cu unele module periferice. Prin acesta
punte este asigurata legatura dintre celelalte punti.

La CEREBOT sunt conectati 8 senzori cu ultrasunete HC-SR04, care sunt pozitionati vertical
st acoperd un unghi de 3600. Cu ajutorul lor se scaneaza distantele la obiectele din jurul
dronei, distantele maxime care pot fi masurate sunt de 400 cm.

CEREBOT MX4CK

Programul pentru max32 kit cip este creat pentru a trimite date scrise in asa fel incat orice
functie Incearcd sa se intoarca cat mai curand posibil, pentru a evita blocajele.

Cele mai importante variabile statice la nivel global si constant sunt:
S1,S2,S3,54,S5,S6,S7, S8 : Aici, vom calcula valoarea care vine de la senzori cu
ultrasunete , care se transforma in unitatea metrica .

* GAS : cantitatea de gaz In atmosfera .

* PIR : detecteaza existenta de fiinte umane in zona de scanat

* Ploaie : indica daca ploua, si cat de abundent este

» Umiditate : calculeaza umiditatea aerului si temperatura .

* Barometru : calculeaza presiunea atmosferica , si altitudinea.

* LUX : i-a valoarea venita de la PmodALs de interfata SPI .

* SDreadWrite : scrie si citeaste sdcard .

* ReceivingAndSending : citeste datele de la modulul de control al zborului.

* BatteryStatus : descarcarea bateriei,daca s-a descarcat incepe o clipire de lumini care sunt pe
drona .

» CameraServo : Folosind aceastd functie , vom muta aparatul de fotografiat la stdnga si la

dreapta.
* Blink : este o functie care face semnale luminoase in functie de starea de dronei
O 3 clipeste pentru baterie descarcata

12
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O 5 clipeste pentru pierderea de legatura cu punctul de control

0 7 clipeste pentru pierderea semnalului GPS

Portiunea de configurare a programului se ocupa de initializarea senzorilor, Servomotoarelor,
Wi-Fi, conexiune 12C si conexiunea SPI.

2.3 Cutia neagra

Acest modul este format dintr-un Arduino Pro Mini, care preia datele de la colectarea si
procesarea datelor, si le trimite pe la transmititoare. Intr-un interval de un minut, face o copie
de pe card SD de la care sunt luate date. Tot acest modul asigura transmisie radio, Th caz de
colaps, pentru cd are o baterie independenta si un consum foarte redus.

Cele mai importante variabile statice la nivel global si constant sunt:

. GPS: aceasta functie citeste date de la GPS, viteza si orientarea.

. SDreadWrite: scrie si citeste cardul SD la un interval de cinci minute, tot in functie
poate fi numit din exterior si poate citi datele stocate pe cardul SD.

. SOS: trimite un semnal de ajutor cu coordonatele GPS.

. ReceivingAndSending: citeste datele de la modulul de emisie si primirea de pe

interfatd, si de colectarea si procesarea datelor de pe interfata 12C.

2.4 Puntea transmiterii si receptiondrii

Aceastd unitate se bazeazd pe un Arduino Mega 2650, care preia datele trimise de drona, si
verifica daca acestea au erori de transmisie, trimite o notificare prin interfata I2C LCD daca a
aparut o eroare. Dupd aceea, datele vor fi transmise la PC prin interfata USB.

Cele mai importante variabile statice la nivel global si constant sunt:

. ReceivingAndSending: citire date de la modul si le trimite la PC
. DroneStatus: urmeaza datele transmise de drone, daca acestea sunt corecte

3. APLICATIA SOFTWARE

Aplication
| . Comunication
nterfata ‘U“S"B““““‘“
Google Maps RxTx Comunication

i Arduino ;

Figura 1. Aplicatia software

13
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Interfata se leagd la google maps si determina latitudinea, longitudinea si dimensiunea hartii.
Existd 4 tipuri de harti pe care putem sa le alegem din interfata: satelit, drumuri, teren si
hibrida. Harta se poate deplasa cu ajutorul cursorului de la mouse sau cu ajutorul celor 4
butoane existente in interfada : N-nord, S-sud, E-est si V-vest. intre cele 4 butoane se gaseste
un buton “C” care centreaza harta.

In interfatd avem un panel in care vin valorile de la senzorii de: temperatura, umiditate,
luminozitate, gaze, barometru, ploaie si ultrasunete.

Deoarece drona trimite date constant, in panel se mai gaseste si data si ora in cazul in care
dorim sa vedem datele trimise anterior. In interfati se mai giseste un panel in care se
deseneaza 8 cercuri care reprezinta cei 8 senzori de detectare a obstacolelor. Cand unul dintre
senzori detecteazad ceva 1n fata lui cercul devine rosu.

3.1 Clasa Interfata

B - olEl
— o)
e,
124

O satelit (U teren
= @ drumuri O hibrida

Data: 2014514
Ora 19:11:30

W Altitudine:
Deplasare V:
Temperatura
Umiditate:

°4 | Luminozitate: (2050

aco € Gaze: 1024

aner? Barometru: (659

puleva”

> Ploaie: OFF

2 Muzeul D{ | Ultrasunete: v
=) Mineralog
= e 3\M\\ Baia M
ae ® [J Lumina
s % 3
2 % TS
T %y, ® O
e % ! o, o
ks ™ 0 4 ®

Man data ©2014 Gooale

Fig. 2 Clasa Interfata

Interfata afiseaza pozitia si traseul dronei intr-un jPanel pe baza unei imagini statice
preluate de la googlemaps.

Ori de cate ori se schimba pozitia dronei afiseazul este improspatat automat. Tipul de
harta se poate alege cu ajutorul unor set-uri de butoane radio. Sunt posibile urmatoarele
variante: vedere din satelit, relief, teren, drumuri si harta hibrida care contine o vedere din
satelit peste care sunt suprapuse drumurile.

Pozitia hartii si scara pot sa fie reglate in mai multe moduri: cu ajutorul unor set-uri de
butoane care deplaseaza harta in cele 4 directii cardinale, existand posibilitatea de centrare pe
ultima pozitie a dronei. Alternativ harta poate fi deplasata si cu ajutorul mouse-ului. Scara se
ajusteaza cu ajutorul unui jSlider. Sensibilitatea la deplasare in cele 4 directii cardinale este
ajustata in functie de scara. Datele de la senzorii de umiditate, barometru, temperatura, gaze si
ploaie sunt afisate in obiecte jLabel. Aceste date se improspateaza In permanenta in functie de
informatiile receptionate de la drona.
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Pentru ca datele receptionate anterior sa nu fie distruse ele vor fi pastrate local intr-un
vector existand posibilitatea de a revizui informatiile care au fost receptionate pe intreaga
durata de zbor a dronei.

Pentru deplasare inainte si Tnapoi in cadrul vectorului s-a adaugat pe interfatd un
obiect de tip JScrollBar. Datele de la senzorii de proximitate sunt afisate intr-un jPanel
separate cu ajutorul metodelor clasei Senzor. Metoda traseu returneaza un String care contine
coordonatele punctelor de pe traseul dronei. Datele sunt preluate dintr-un obiect de tip Vector.
Metoda afiseaza Harta construeste un URL intr-un format corespunzator datelor ce trebuie
afisate si improspateaza imaginea de pe interfata pe baza unei imagini receptionate de la
googlemaps.

3.2 Clasa Scanner

Obiectul acestei clase porneste un fir de executie separat care citeste datele receptionate pe
interfata USB si actualizeaza interfata cu utilizatorul.

Datetele provenite de la senzorii de umiditate,temperaturd,etc. sunt afisati direct cu ajutorul
unor obiecte jLabel.

Datele referitoare la pozitia GPS sunt utilizate pentru a actualiza harta comandata la serviciul
googlemaps.Datele provenite de la senzorii de proximitate sunt utilizati pentru a afisa
avertismente in cazul in care exista obstacole in apropierea dronei.

In general, comunicarea cu porturi seriale implica urmatori pasi (in nici o ordine anume):

. Cautarea porturilor seriale

. Conectarea la portul serial

. Incepand cu fluxurile de iesire de intrare

. Adaugarea unui eveniment pentru a asculta datele de intrare
. Deconectarea de la portul serial

. Transmiterea de date

. Primirea de date

Constructorul acestei clase primeste referiri la interfatd folosind obiecte pentru a afisa
informatiile primite de la drond. Datele primite sunt interpretate prin metoda serialEvent.

3.3 Clasa Senzor
Aceasta clasa este folositd pentru a desena cei 8 senzori de proximitate a dronei.

3
0%0 e Co
O O 50 @1
£

Fig. 3 Clasa Senzor
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4. CONCLUZIE

Momentan acest proiect este Th curs de dezvoltare.Pe viitor interfata va avea o
procesare video cu ajutorul careia va putea detecta persone si care va rula intr-o aplicatie
android sau IOS iar din punct de vedere tehnologic ea va avea in plus mai multi senzori
pentru masurarea distantelor atat pe verticald cat si pe orizontald cu ajutorul carora va putea
face o mapare 3D,va mai avea o parasutd care ar ajuta drona in cazul unui esec de zbor si o
autonomie mult mai mare a bateriei.

BIBLIOGRAFIE
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Hardware, Apress, 2009
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ROBOSCOUT

Andrei PASCA, anul |1V, Electronica Aplicata
Coordonator: as. univ. ing. Sabou Sebastian

Cuvinte cheie: robot, autonom, senzori, ultrasunete, arduino

Rezumat: Lucrarea prezinta studiul teoretic si experimental a unei platforme robotice precum
si a unor senzori cu ultrasunete pentru a detecta obstacolele aflate in fata robotului. S-a
realiza §i implementarea unor algoritmi pentru evitarea obstacolelor,

1. INTRODUCERE

Scopul acestui document este de a descrie designul proiectului "RoboScout".
Obiectivul principala fost de a crea nu doar un simplu robot, ci o platformad robotica
multifunctionald care poate fi usor modificata pentru diferite aplicatii.

Proiectul consta din doud parti principale: robotul si 0 unitate de control. Robotul ia
informatii de la mai multi senzori, precum accelerometru, giroscop, magnetometru, GPS si le
transmite wireless la unitatea de control care, Tn acest caz, este un smartphone cu sistem de
operare Android. Controlul platformei se face printr-o aplicatie simpla, configurabila,
instalata pe smartphone care foloseste profilul serial al Bluetooth-ului.

RT3

Fig. 1. Platforma robotica “RoboScout”
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2. ARHITECTURA PLATFORMEI

Microfoane Accelerometru Moddd — Buton
| [ Bluetooth
Giroscop
Senzori Magnetometru Modul GPS Modul
Ultrasonici LED
| 1 ! I '
Punte H Placa de dezvoltare Punte H
Dubl3 ChipKIT Max32 Dubld

T T ( Motor
I I te-dreapta

Baterie Li-lon
14.8V

Fig.2. Schema bloc a platformei robotice
Componente hardware folosite

* 1x Placa de dezvoltare chipKIT Max32
* 1x Modul Accelerometru (ADXL345)
* 1x Modul Giroscop(L3G4200D)

* 1x Modul Magnetometru (HMCS5883L)
* 1x Modul GPS(Gms-ulLP)

* 3x Senzori Ultrasonici

* 1x Modul Bluetooth (BTM222)

* 1x Modul iluminare

*2x Punti H duble

* 4x Motoare cu reductor 50:1

* 1x Acumulator Li-lon 14.8V

Unitatea de procesare

La baza platformei robotice se afla placa de dezvoltare chipKIT Max32 care beneficiaza de
puternicul microcontroler PIC32MX795F512. Acest microcontroler dispune de un procesor
pe 32-biti care ruleaza 1a80MHz. Alte caracteristici cheie ale placii Max32 sunt:

. 512K memorie de program

. 128K memorie de date SRAM

. Controler USB 2.0 OTG

. Porturi UART, SPI, 12C

. 83 de pini de intrare/iesire
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Fig.3. Placa de dezvoltare Max32

Accelerometrul

Modulul are la baza circuitul integrat ADXL345 produs de cédtre Analog Devices. Acesta
foloseste un conector standard de 12 pini si poate comunica cu unitatea de procesare prin
protocolul SPI sau 12C, tipul de comunicatie ales de catre mine Tn acest caz fiind protocolul
I2C. Accelerometrul a fost introdus 1n proiect pentru a detecta inclinatia platformei pe axele
X, Y, Z astfel avand posibilitatea de a-mi crea o idee despre terenul pe care se afla robotul.

Giroscopul

Modulul giroscop este construit in jurul integratului L3G4200D produs de catre
STMicroelectronics. Acesta foloseste ca si in cazul accelerometrului, un conector Pmod
standard de 12 pini, comunicatia putandu-se face atdt prin protocolul 12C cat si prin
protocolul SPI.

Acest modul are rolul de a detecta viteza unghiulara pe care o face robotul, iar
impreund cu accelerometrul putem extrage o valoare destul de precisa a gradului de rotatie
efectuata de catre platforma robotica.

Magnetometrul

Modulul magnetometru are in dotare integratul HMC5883L produs de catre
Honeywell si are o scard de +£8 Guass cu o rezolutie de pana la 5 mili-Gauss.

Modulul detecteaza campul magnetic al planetei si trimite o valoare bruta
microcontrolerului pe care |-am programat sa calculeze si sa trimita smartphone-ului punctul
cardinal spre care se indreapta robotul.

Modulul GPS

Modulul GPS este solutia ideala pentru orice sistem integrat care necesita pozitionare
precisd prin satelit. Acesta dispune de antena GPSGlobalTopGMS-ulLP care utilizeaza
circuitul integrat MediaTekMT3329. Modulul utilizeaza un conector standard de 6 pini si
comunicd prin protocolul UART.

Modulul GPS oferd posibilitatea reperarii robotului, trimitdnd microcontrolerului
‘propozitii’ dupa standardul NMEA odatd la fiecare secunda. Microcontrolerul extrage
longitudinea si latitudinea pe care o trimite mai apoi unitatii de control.

Exemplu de “propozitie” trimisa de catre modulul GPS:

$GPGGA,053740.000,2503.6319,N,12136.0099,E,1,08,1.1,63.8,M,15.2,M,,0000*64
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Fig.7. Modulul GPS

Senzorii Ultrasonici
Senzorii Ultrasonici folositi pe platforma robotica sunt HC-SR04. Acesti senzori au o

distantd minima de detectare de 2 centimetri si pot atinge o distantd maxima de 4 metri, cu o
precizie de pana la 3 milimetri.

Acesti senzori i-am folosit pentru ca in cazul in care platforma robotica intalneste un
obstacol, aceasta sa 1l poatd ocoli dupa urmatorul algoritm: dacad robotul detecteazd un
obstacol 1n partea dreaptd sau in partea stanga, se roteste 90 de grade dupa care isi continua
ruta n cazul 1n care calea este libera.

Fig. 8. Senzor ultrasonic (a) si directia detectiei obstacolelor (b).

Modulul Bluetooth
Modulul Bluetooth are rolul de a asigura transmiterea datelor cétre si de la unitatea de control.

Acesta este un modul Clasa 1 si este capabil sa transmita date panda la 100 de metrii.
Conectarea cu unitatea de procesare este realizata prin intermediul protocolului UART.

Fig.9. Modulul Bluetooth

Deplasarea platformei
Pentru deplasarea platformei robotice a fost necesara utilizarea unor motoare puternice

in conditiile in care intrega platforma cantareste2.7 kg. Prima preocupare in ceea ce priveste
alegerea motoarelor a fost viteza pe care robotul ar trebui sa o aibda. Dupa studierea mai
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multor optiuni am ajuns la concluzia ca cea mai buna alegere este echiparea platformei cu
patru motoare cu reductor de 50:1.

Motoarele folosite au un cuplu de 12 Kg/cm si sunt capabile s produca 200 RPM la
12Vcc iar curentul consumat este de 300mA fara sarcind dar poate sa creasca pana la 5A n
situatia in care motorul este blocat.

Fig.10. Motor cu reductor 50:1

Puntile H

O punte H este un circuit electronic care permite aplicarea unei tensiuni ntr-o sarcina
in orice directie. Aceste circuite sunt adesea folosite in roboticd si in alte aplicatii, pentru a
permite motoarelor de curent continuu sa ruleze inainte si Thapoi.

Modulele de comanda folosite in aceastd lucrare au la baza circuitul integrat L298N
care contine doud punti H si care permite manipularea unui curent maxim de 4A cu ajutorul a
doua intrari de stare si un semnal PWM.

Fig. 11. Punte-H dubla

Sursa de alimentare

Pentru acest proiect am avut nevoie de o sursa de alimentare care sa fie capabila sa
faca fata cerintelor intregului ansamblu. Alimentarea platformei este realizata de cétre un
acumulator Li-Ion 14.8V, 4800mAh recuperata dintr-un laptop defect.

3. REZULTATE SI CONCLUZII

Proiectul a fost realizat practic si este in stare de functionare. Dupd mai multe teste am
observat unele neajunsuri pe care voi incerca sa le remediez cat mai curand. Unele dintre ele
sunt:

- Distanta prea mare intre rotile din fata si cele din spate (datoritd acestui fapt, robotul
nu poate trece peste obstacole prea inalte);
- Magnetometrul nu ofera citiri corecte daca este pozitionat in apropierea GPS-ului;
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- Platforma este destul de grea, cantarind aproximativ 3 kg.

Datoritd motivelor enumerate mai sus, urmatorul pas in dezvoltarea platformei va fi
construirea unui nou cadru mai usor si mai robust dar si addugarea altor senzori pentru
masurarea mai multor parametrii.

BIBLIOGRAFIE

[1].David Cook, Robot Building for Beginners, 2009.

[2].Michael Margholis, Arduino Cookbook, 2nd Edition, O’REILLY Media 2012.
[3].Jonathan Oxer, Hugh Blemings, Practical Arduino: Cool Projects for Open Source
Hardware, Apress, 2009.
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VERIFICAREA CARACTERISITICILOR DE PROTECTIE ALE
INTRERUPTOARELOR AUTOMATE DE JOASA TENSIUNE

Madalin-Alexandru BARTIS, Daniel CIOCOTISAN, anul 111, Electromecanicd
Coordonator: Sef lucrari dr. ing. Liviu NEAMT

Cuvinte cheie: Tintreruptoare automate, caracteristici de protectie, Tncercarea
aparatelor electrice

Rezumat: Lucrarea prezinta studiul teoretic si experimental al reglarii sub sarcind a tensiunii
la transformatoarele si autotransformatoarele de putere din Sistemul Electroenergetic, precum
§i o parte din incercarile care se executd asupra acestora in timpul exploatarii. Dezvoltarea
teoretica a problematicilor atinse, este urmata de realizari practice din sfera defectoscopiei si
incercarilor din exploatare, insofite de studii de caz realizate de catre autor, finalizate cu
concluzii privitoare la starea echipaementelor incercate si verdictul tehnic de punere sau nu in
functiune.

1. INTRODUCERE

Intreruptoarele automate de joasi tensiune sunt aparate electrice de comutatie ,care in
regim normal de functionare permit conectarea si deconectarea cu frecventa redusd a
circuitelor electrice ,iar in caz de suprasarcina, scurtcircuit, scaderea sau disparitia tensiunii,
asigura protectia prin intermediul declansatoarelor, intrerupand automat circuitele aflate in
regim de avarie.

intremptoarele automate se folosesc la protectia instalatiilor de iluminat, a motoarelor
electrice, a retelelor de distributie, a tablourile de distributie din centralele electrice si din
posturile de transformare

2.CURBE DE PROTECTIE

Curbele de declansare ale intreruptoarelor pentru protectia motoarelor, sunt ilustrate in

figura 1.

Curba caracteristica a protectiei termobimetalice este indicata in figura pana la 14 x In.
La 14 x In protectia este de tip electromagnetic.

Pentru intreruptoarele cu temporizare, curba caracteristicd a protectiei bimetalice
ajunge panad la 20 x In, permitand astfel porniri grele.
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Fig. 1. Curbe de declansare a intreruptoarelor pentru protectia motoarelor

3 .VERIFICAREA CARACTERISTICILOR DE PROTECTIE

Verificarea caracteristicilor de protectie presupune monitorizarea perechilor curentului
aplicat si timpul de deconectare. Aceasta procedura presupune realizarea unui stand care sa
asigure o precisa masurare a celor doi parametrii.

Tn laboratorul de echipamente electrice al Facultatii de Inginerie,Centrul Universitar
Nord Baia Mare, Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca, exista un astfel de stand a carui
schemad este prezentata mai jos:

o .

| 230Vca - W)
- gt "
. ] Nﬂ Contactor Intreruptor
| | - B _
ATR-8 i I _ . Truss
230V ca | ,I/ l e ‘
: Transformator ¢
d
Cronometru _4/7 curznl @
Digital

Fig. 2. Schema standului
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In urma experimentelor efectuate si a studiului schemei s-a constatat ca cronometrul
digital masoara suma timpilor de deconectare ai contactorului si intreruptorului de incercat.

Pentru stabilirea exacta a timpului de deconectare, important in special in cazul
protectiei electromagnetice (de scurtcircuit — care se doreste practic instantanee) s-a propus
echiparea standului cu un cronometru suplimentar, care sa fie comandat de unul dintre
contactele disjunctorului. Datoritd acestui cronometru standul devine utilizabil doar pentru
aplicatii bipolare (un pol suporta curentul de incercare, unul comanda contactorul si
cronometrul suplimentar). Diferenta celor doi timpi este timpul propriu al contactorului.

La incercarea unui intreruptor tripolar se poate suplimenta circuitul de comanda al
cronometrului digital cu un contact al aparatului de testat, rezultaind masurarea exacta si cu

acest cronometru.

P
i

Fig. 3. Cronometrul digital

Schema finala propusa si realizata este:

Cronometru
Analogic
| |
| 230V ca
g
Contactor
| | = .
| | | T
ATR-8 ] * % d:‘sa [
230V ca ]
| ,-I/ l curent ,[,
— —— I o 1
Transformator
de
Cronometru curent
Digital

Tntreruptor

Fig. 4. Schema standului dupa imbunatayire
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Descrierea standului propus

Standul este alcatuit dintr-un ansamblu de echipamente care ofera posibilitatea
simularii unui regim de suprasarcina si a unui regim de scurtcircuit doar ca acestea se fac
controlat.Standul este prezentat in figura 4.

Curentul aplicat echipamentului Tncercat poate fi reglat din cursorul
autotransformatorului (fin) sau din eclisele de pe trusa de curent (brut). Cursorul permite un
reglaj fin ,al curentului de sarcina al trusei de curent prin aplicarea unor diferite tensiuni (0 —
230 V) la bornele de alimentare ale acesteia. Curentul din circuitul de forta se poate citi pe
cadranul ampermetrului, legat printr-un transformator de masura corespunzator raportului
selectat pe trusa de curent. Voltmetrul indica valoarea 230V atunci cand contactorul care face
alimentarea trusei de curent este alimentat.

Mod de lucru

Verificarea caracteristicii de protectie a intreruptorului necesita legarea unui pol in
circuitul de forta al trusei de curent, iar celalalt pol se leaga in circuitul de comanda pentru a
da comanda cronometrelor si opreasca numaratoarea in momentul Tn care s-a produs
declansarea provocata de curentul de scurtcircuit sau de suprasarcina, in functie de curentul
reglat. Valoarea curentului aplicat aparatului verificat se regleaza desfacand legaturile de la
circuitul de sarcina a trusei de curent si facand scurtcircuit pe bornele acesteia.

L")

: i Q‘"" f

Fig. 5. Imaginea montajului
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Studiu de caz:
Masuratorile s-au realizat pe un intreruptor Moeller PKZMO0-4. Datele nominale ale
acestuia sunt:

Curent nominal: 4A

Numar de poli: 3

Diametrul: 95 mm

Tip de voltaj: CA/CC

Tensiune nominala de utilizare: 690V
Tensiune nominala de tinere la impuls: 6000V
Frecventa nominala: 40-60 Hz

Curent de rupere: 50 KA

Curent de reglaj: 2-4 A

Durata de viata mecanica: 0,1 x 10° manevre
Temperatura ambianta in carcasi: -25/+ 40°C

Masuratorilor facute au avut nevoie de un timp de repaus intre ele pentru determinarea
corecta a valorilor timpilor de declansare termicd deoarece masurarea fara a tine cont de
temperaturd la care se afla componentele bimetalice ar fi generat erori de masurare.

Incercarile s-au realizat in Tncinta laboratorului de echipamente electrice asigurand
conditiile prevazute in normativului de incercari si masuratori la instalatiile electrice (PE
116/98) care impune restrictii privind temperatura mediului ambiant, care in cadrul unor
variatii necontrolate ar fi compromis valorile masurate. Pe parcursul incercarilor valorile
temperaturilor din laborator au fost masurate si acestea au fost de aproximativ 20°C. Tntre
fiecare masuratoare am lasat timp suficient pentru racirea aparatului, acesta ajungand la
temperatura existenta Tn laborator . Dupa reglarea curentului din secundarul trusei de curent se
fac verificari astfel incat legaturile dintre aceasta si disjunctor sa fie optime din punct de
vedere mecanic si electric. Standul este in asa fel realizat incat sa nu porneasca daca
disjunctorul nu este conectat. In urma intrunirii acestor pasi prezentati anterior circuitul este
alimentat prin circuitul dintre bornele autrotransformatorului si disjunctor, prin acesta trecand
un curent reglat din secundarul trusei de curent in scurtcircuit.

Dupa efectuarea comenzii de pornire am verificat cronometrele si ampermetrul montat
pe circuitul de sarcina astfel incat ele sa functioneze corect .

Dupa efectuarea mai multor cicluri de incercari la valori diferite ale curentilor am
obtinut urmatorii timpi de deconectare care reflecta sensibilitatea Tntreruptorullui.

Tabelul 1. Valori masurate

I (A) Timp deconectare (s)
12 31,2
20 14,43
28 5,24
40 4,13
48 2,39
56 0,95
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4. CONCLUZII

Tn prezenta lucrare s-a realizat imbunatatirea standului de Tncercare a caracteristicilor
de protectie a echipamentelor electrice din laboratorul de echipamente electrice a Facultatii de
Inginerie.

Totodata s-a perfectat o procedurd de incercare a intreruptoarelor, ilustratda mai sus
printr-un studiu de caz, care a certificat conformitatea echipamentului studiat.

Pe baza acestor realizari se pot incerca conform normativului de Tncercari si
masuratori la echipamente si instalatii electrice (PE 116/98) diferite echipamente electrice ca:
relee termobimetalice, sigurante fuzibile, etc.
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ANALIZA CU ELEMENTE FINITE A MOTORULUI PAS CU PAS

Tonut DEMIAN, anul 1V, Electromecanica
Coordonator: Sef lucrari dr. ing. OlivianCHIVER

Cuvinte cheie:Motor pas cu pas, elemente finite

Rezumat: Lucrarea prezinta un studiu al motorului pas cu pas utilizand analiza cu elemente
finite. Pentru realizarea studiului s-a utilizat mai ntai utilitarul FEMM, care este un soft de
analiza cu utilizare libera (nu se percep taxe). Acelasi motor a fost pe urma analizat cu
ajutorul utilitarului MagNet de la firma Infolytica, soft care este specializat in analiza
cimpurilor magnetice de joasd frecventa, dar care nu se distribuie gratis.

1. INTRODUCERE

Motorul pas cu pas este un convertor electromecanic ce functioneaza pe principiul
reluctantel minime si care realizeazd transformarea unor semnale de tensiune, aplicate
succesiv infasurdrilor dupd un anumit criteriu, intr-o miscare de rotatie, de un anumit unghi.

Miscarea rotorului motorului pas cu pas consta din deplasari unghiulare discrete (de un
anumit unghi numit pas), succesive, pentru fiecare puls de tensiune rotorul deplasindu-se cu
un pas. In general, un motor pas cu pas este alcatuit dintr-un circuit feromagnetic rotoric
(uneori chiar si magneti pemanenti) montat pe axul rotoric, forma acestuia fiind astfel aleasa
incat intrefierul sa fie variabil. Puterea este cu atit mai mare cu cat raportul intre inductanta
maxima (pozitie aliniatd a polilor) si cea minima sa fie maxim.

Motorul pas cu pas este un motor sincron cu poli aparenti pe ambele armaturi. La
aparitia unui semnal de comanda pe unul din polii statorici, rotorul se va deplasa pana cand
polii sai se vor alinia Tn dreptul polilor opusi statorici.

2. ANALIZA CU ELEMENTE FINITE A MOTORULUI PAS CU PAS

2.1 Geometria motorului
Motorul analizat are geometria si dimensiunile prezentate in fig.1.

2.2. Analiza cu FEMM a motorului
Utilitarul FEMM Program utilizat FEMM este un program care rezolva urmatoarele
tipuri de probleme:
- Probleme de magnetostatica;
- Probleme de electrostatica;
- Probleme termice;
- Probleme de campuri ale curentilor stationari.
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Key dimensions of the motor are as follows

e Stator outer radits 120 mm

e  Stator core radsal depth 20 mm

. l * Stator mner radius 55 man

~ e Stator pole wadth 20 mm

*  Stator coul wadth 60 man

~ * Stator conl depth 45 man
* Rotor cuter raduus 50 mm

~ * Rotor bub radus 20 mum

* Rotor pole width 20 mm
e Motor xxal length 100 mem

1

Fig. 1. Geometria si dimensiunile motorului analizat

Citeva etape Tn realizarea modelului sunt prezentate in figurile 2, 3 si 4.
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Fig.2. Etape in realizarea rotorului
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Fig.4 Stabilirea domeniului de calcul si a conditiilor de frontiera

Pentru obtinerea unei solutii unice sunt necesare a fi stabilite conditiile pe frontiera
domeniului analizat. In FEMM se pot stabili trei tipuri de conditii:
- flux normal la suprafata domeniului;
- flux tangential la suprafata domeniului;
- 0 combinatie intre primele doud, liniile de flux magnetic fac un anumit unghi cu
suprafata.

Pentru a fi asiguratd precizia de calcul a marimilor cimpului este necesar sa fie
stabilite corespunzator conditiile de frontiera, in conformitate cu forma reald a cimpului la
frontoera domeniului, iar gradul de rafinare a zonelor domeniului sa fie la rindul sau
corespunzator realizat.
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Scopul analizei este acela de a stabili modul in care se modifica cuplul
electromagnetic dezvoltat de motor odata cu modificarea unghiului dintre polii rotorului si
polii statorului.

Deoarece motorul este unul de tipul 6:4 (raportul poli statorici la poli rotorici), unghiul
maxim dintre poli este de 30°, aceasta pozitie fiind corespunzatoare situatiei in care o pereche
de poli rotorici este aliniatd cu una de poli statorici, urmand a fi alimentatd urmatoarea
pereche de poli statorici.

Curentul continuu stabilit in bobine este de 2A, iar in continuare sunt prezentate liniile
de camp si rezultatele calculate pentru diferite pozitii ale rotorului.
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Fig.8. Polii statorici cu bobinele alimentate sunt defazayi cu 5° fata de polii rotorici
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Fig.9. Polii statorici cu bobinele alimentate sunt defazati cu 15° fatd de polii rotorici

Pe baza rezultatelor obtinute s-a reprezentat grafic cuplu in functie de pozitia rotorului
fata de stator, fig.10
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Fig. 10. Variatia cuplului cu deplasarea rotorului

2.3. Analiza cu MagNet a motorului
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La fel ca in cazul precedent s-au realizat analize magnetostatice, curentul din bobine
fiind de 2A, fiecare bobina a unui pol avand 1000 de spire.

f

Fig.12. Realizarea bobinelor polare ]

A PV F eenags s BB AE NN "

T 2ssersi¥T T YIL FECIEET TIR 4RI

oC—ws L=
Fig.13. Stabilirea domeniului de calcul

L

Desi etapele care trebuie parcurse sunt aproximativ aceleasi, (materiale, numar de
spire, curenti, domeniul de calcul, conditii de frontierd) modul in care se realizeaza aceste
lucruri difera de la un program la altul.

Diferenta cea mai mare constd Insd in faptul ca utilitarul MagNet permite
parametrizarea, astfel ca se stabilesc initial un anumit numar de deplasari ale rotorului fata de
stator si valoarea unghiului de deplasare, fig.14, iar apoi utilitarul face singur calculele pentru
toate aceste pozitii (pot fi stabiliti si curenti diferiti) si permite trasarea automata a diferitelor
grafice in functie de fiecare pozitie (orice pozitie sau valoare de curenti constituie o problema

de rezolvat).
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T Text
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Close Cancel Apply

Fig.14 Definirea parametrilor
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3. CONCLUZII

Rezultatele obtinute cu MagNet sunt la fel cu cele obtinute cu FEMM (diferente apar
abia dupa a treia zecimalda, iar dacd se impun conditii mai restrictive, ca retea mai fina,
stabilirea unei tolerante de calcul mai mici, etc., rezultatele devin si mai apropiate).

Diferentele cele mai importante intre cele doud programe constau In modul de
realizare a modelului si facilititile mai importante care le ofera softul MagNet. In special cind
un model presupune muncd importantd pentru realizarea acestuia, softul magnet permite
parametrizari care asigura utilizatorului conditii mai usoare in obtinerea si interpretarea
rezultatelor.
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EXPLOATAREA TRANSFORMATOARELOR DE MASURA
DIN STATIILE ELECTRICE

Marcel FLORIAN, anul 1V Ingineria Sistemelor Electroenergetice
Coordonator: Sef Lucrari. dr. ing. Liviu NEAMT

Cuvinte cheie: Transformatoare de maisurd, incercarea aparatelor electrice, statii
electrice

Rezumat: Lucrarea prezinta studiul teoretic si experimental al exploatarii transformatoarelor
de masura de curent din statiile electrice, precum si o parte din incercdrile care se executd
asupra acestora in timpul exploatarii. Dezvoltarea teoreticd a problematicilor atinse, este
urmata de realizari practice din sfera incercarilor din exploatare, insofite de studii de caz
realizate de cdtre autor, finalizate cu concluzii privitoare la starea transformatorului incercat
si verdictul tehnic de punere sau nu in functiune.

1. INTRODUCERE

Transformatoarele de masurd sunt transformatoare electrice speciale avand miezul
feromagnetic de permeabilitate magnetica foarte mare (reluctanta magnetica Ry, = 0) pe care
sunt plasate doua categorii de infasurari:

- infagurarea primara, conectata in instalatiile circuitelor primare;
- infasurarea secundara, conectata in instalatiile circuitelor secundare.

Transformatorul de curent (TC) este un transformator de masura la care curentul
secundar, in conditii normale de functionare, este practic proportional cu curentul primar si
defazat fatd de acesta cu un unghi apropiat de zero.

TC cuprinde o infdsurare primara si una sau mai multe Infasurari secundare cu miezuri
magnetice corespunzatoare la care se conecteaza circuitele secundare.

Pentru a nu influenta tensiunea circuitului primar unde se monteazd caderea de
tensiune pe TC trebuie sa tinda catre zero, fig.1: AU =U, -U, =0

A

Fig. 1. Transformatorul de curent
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Considerand Ry, = 0, se obtine:

2
AU {Rﬁjxm{ﬂj (R2+jX021+ZS)]-Il 1)
- W, —/ =

Intrucat curentul primar este impus de circuitul unde se monteazi TC, rezulti ca
minimizarea caderii de tensiune se realizeaza pentru Zs = 0, adica regimul de functionare
optim al TC este regimul de scurtcircuit.

Daca impedanta de sarcina este mare, sau secundarul este in gol (Zs = ), curentul de
mers in gol fiind cel al circuitului primar si tindnd cont cd numarul de spire in secundar este

. e n s . . - . W .
mult mai mare decét in primar, tensiunea indusa in secundar:U,, =—jaol, —21, devine foarte
— W —
1
mare, periculoasd pentru personalul de exploatare, putdind duce la strapungerea izolatiei
secundarului, adica regimul de gol sau sarcina mare in secundar este regim de avarie pentru

TC.

2. VERIFICARI EFECTUATE

2.1. Verificarea raportului de transformare
Verificarile au fost realizate la un transformator de current care are urmatoarele
caracteristici:

[
 tip: CIRS 10 R H%?&U&Ecu
-lpn/lsm/lsp:2X75/5/5A AT NeBE >
- SnmfSnp 30/15 VA AR
- Up/Ui; = 10/28 KV
-k =2x7KA
-lg= 2x17 KA

- coef de saturatie ny, / n, =<5, >10

Montajul este alcatuit din:
- autotransformator;
- trusa de current;
- transformator de masura de current TC;
- aparate de masura;
- cordoane de legatura.

Am realiza un circuit in urmatorul mod, dupa cum se poate vedea si pe schema din
fig2:

Am alimentat primarul autotransformatorului cu o tensiune de 230 de volti, iar din
secundarul acestuia am alimentat trusa de curent, ale carei eclise erau comutate astfel incat
curentul maxim la bornele de iesire ale acesteia sa fie de 1200 de amperi. In prima faza am
alimentat transformatorul de current printr-un singur conductor/latura de circuit, conditii n
care nu s-a putut injecta prin primarul TC decat 250 de amperi, fapt pentru care am mai
adaugat pana la trei conductoare/latura de circuit, marind astfel sectiunea conductorului
echivalent, in urma caruia s-a stabilit prin primarul TC o valoare maxima de 500 de amperi.
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Tn urma masuratorilor efectuate, s-au obtinut urmatoarele valori din tabelul de mai jos:

Tabelul 1. Valori masurate

| trusa curent 0.16 0.21 0.36 0.48 0.65 0.7
| primar TC 38.4 50.4 86.4 115.2 156 168
Is1 4.47 5.52 8.01 11.23 14.45 16
Iprimar/Isi=el 8.5906 | 9.1304 | 10.786 | 10.258 | 10.795 10.5
04 35 52 24 85
Is2 4.5 5.56 8.05 11.36 14.68 16.13
Iprimar/Is2=e2 8.5333 | 9.0647 | 10.732 | 10.140 | 10.626 | 10.415
33 48 92 85 7 38
Iprimar/rap transf nominal=e3 2.56 3.36 5.76 7.68 10.4 11.2
eroarea de curent e=((e3- - - - -46.224 - -
Is1)/e3)x100 74.609 | 64.285 | 39.062 38.942 | 42.857
4 7 5 3 1
1 1.16 1.26 1.3 1.41 1.57 1.68 1.83 1.96 2.07
240 278.4 | 3024 | 312 338.4 | 376.8 |403.2 |439.2 |470.4 |496.8
21.04 | 24.07 |26.39 |27.27 |[29.37 |3213 |[34.15 |36.52 |38.67 |39.93
11.406 | 11.566 | 11.458 | 11.441 |11.521 | 11.727 | 11.806 | 12.026 | 12.164 | 12.441
84 27 89 14 96 36 73 29 47 77
21.18 | 2445 |26.62 |27.62 |[29.52 |32.89 |[3498 |3852 |4122 |4357
11.331 | 11.386 | 11.359 | 11.296 | 11.463 | 11.456 | 11.526 | 11.401 | 11.411 | 11.402
44 5 88 16 41 37 59 87 94 34
16 18.56 |20.16 |20.8 2256 |25.12 |26.88 |29.28 |31.36 |33.12
-315 |- - - - - - - - -
29.687 | 30.902 | 31.105 | 30.186 | 27.906 | 27.046 | 24.726 | 23.309 | 20.561
5 8 8 2 1 1 8 9 6

Is;-curentul din secundarul 1;

Iso-curentul din secundarul 2.

La o tensiune alternativa maxima de 230 de volti care a fost aplicata trusei de current
prin intermediul autotransformatorului, s-a injectat prin circuitul primar al transformatorului
de current, un current cu valoarea maxima de aproximativ 500 de amperi.

Cu valorile din tabelul 1 a fost realizat graficul din fig. 4, unde poate fi urmarita
saturarea curentului din secundarul de masura, curentul secundar prin aparatele de masura se
satureaza, iar cel din aparatele de protectie continuand sa urmareasca curentul primar.

Cu valorile acestor curenti de saturatie se stabileste coeficientul de saturatie n:

|

psn

n=
ssn (2)
Acest coeficient de saturatie are valori standardizate:
- pentru infasurarile de masurd: n <5 (n < 10)
- pentru infasurarile de protectie: n > 5 (n > 10).
Valorile acestea asigura conditii de functionare normala aparatelor din circuitele
secundare la trecerea prin circuitul primar a unui curent de valoare mare (cum ar fi de de

scurtcircuit), prin saturarea miezului magnetic si limitarea curentului secundar la valoarea lgp,
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protejand astfel aparatele. Altfel spus coeficientul de saturatie dicteaza punctul pana la care
curentul secundar urmareste proportional curentul primar.

Coeficientul de saturatie al infasurarii de masura fiind mai mic decat cel al
infasurarilor de protectie, curentul secundar prin aparatele de masurd se satureaza, cel din
aparatele de protectie continuand sa urmareasca curentul primar.

Isecundar [A]
50

45

40

35
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/
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/ I = nfasurare de

25 O

20

/ masura

= infasurarea de
/ protectie
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00

0 100

300 300 400 500 00 Lprimar [A]

Fig.4. Graficul evlutiei curentilor

Intr-o alta faza a analizei raportului de transformare a acestui transformator de masura
de curent, m-am oprit asupra eroarii de current pe care o introduce transformatorul de masura
atunci cand functioneaza cu cele doua secundare in scurt circuit propriuzis si atunci cand
avem inseriate in secundarele acestuia diferite aparate de masura cat si de protectie.

Astfel s-au realizat o serie de masuratori asupra transformatorului de masurade curent
conform montajului, fig. 5, Tn component caruia intra urmatoarele:

- autotransformator:

- trusa de curent;

- transformator de masura de curent;
- 3 multimetre;

- 4 clampmetre;

- 2 relee de curent;

- cordoanesicabluri de legatura.

Datele obtinute in urma masuratorilor efectuate le-am centralizat in urmatorultabel:

[ primar TC

Is1

Iprimar/Isi=e1

eroarea de curent e=((knxIs-Ip)/ip)x100
Is2

Iprimar/Is2=e2

Iprimar/rap transf nominal=e3

eroarea de curent e=((knxIs-1p)/ip)x100

40

Tabelul 2. Valori masurate
60 70 80.5 90.3 100.7 110.3 120.1 130 140.2
4.1 4.7 5.4 6.05 6.73 7.44 8.06 8.73 9.41
14.63415 14.89362 14.90741 14.92562 14.96285 14.82527 14.90074 14.89118 14.89904
0.983004 0.714286 0.621118 0.498339 0.248262 1.027861 0.666112 0.730769 0.677603
3.98 4.66 5.24 5.93 6.33 7.26 1.87 8.54 9.25
15.07538 15.02146 15.3626 15.22766 15.90837 15.19284 15.26048 15.22248 15.15676
4 4.666667 5.366667 6.02 6.713333 7.353333 8.006667 8.666667 9.346667
-0.5 -0.14286 -2.36025 -1.49502 -2.73603 -1.26927 -1.70691 -1.46154 -1.03424

150.6
101
14.91089
0.59761
9.84
15.30488
10.04
-1.99203
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Fig.5. Imaginea montajului

In urma montajului realizat, cu trei ampermetre inseriate in secundarul de masura al
transformatorului de masura de current si doua relee de current inseriate in secundarul de
protectie, s-a stabilit o puterea absorbita de sarcina secundara in valoare de S = 12VA in
ambele secundare.

Cu un raport nominal de transformare K, = 15 si sarcina de 2VA din cele doua
secundare, s-au obtinut valori ale eroarii de current introdusa de transformatorul de masura de
curent situate intre limitele standardizatea dmise, £1% pentru infasurarea de masura si +3%
pentru infasurarea de protectie.

Cu acestevalori, transformatorul de masura de curent, din punct de vedere al erorii de
curentpe care o introduce si al raportului de transformare, poate fi exploatat intrucat
corespunde valorilor impuse de PE116/94.

2.2. Mdasurarea rezistentei de izolatie a infiasurarilor

Masurarea rezistentei de izolatie a infasurarilor a fost realizata la acelasi TC ce a fost
supus si la verificarea raportului de transformare.

Pentru realizarea montajului a fost nevoie de urmatoarele:

-computer;
-megohmmetru;
-transformator de masura de current.

Masurarea rezistentei de izolatie a infasurarilor se executd cu megohmmetrul de 2500 V, la
temperaturi ale mediului ambiant cuprinse ntre 10°C si 30°C. Practic trebuie masurata rezistenta
materialului izolant, iar curentul electric strabate materialul prin masa izolantului pe suprafata
acestuia, determinandu-se astfel; rezistenta interioara sau de volum; -rezistenta de suprafata.
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Fig.6. Imaginea montajului

Rezistenta de izolatie reprezinta rezultatele acestor doua rezistente indiffrent de modul de
compunere.

Scopul probei este de a determina gradul de umiditate a izolatiei transformatorului. Gradul de
umiditate a izolatiei depinde de tehnologia de uscare aplicata, conditiile tehnice si de mediul de
incuvare.

Masurarea impune determinarea urmatoarelor marimi;

-valoarea stabilizata a rezistentei de izolatie masurata dupa 60 sec, de la aplicarea tensiunii inalte
continue — Rg

-coeficientul de absorbtie, adica raportul rezistentei de izolatie, masurata dupa 60 sec, Rqo Si rezistenta
masurata la 15 sec, Ris — de la aplicarea tensiunii inalte continue = Kyy=Rgo/R15

S-a constatat ca un transformator poate fi considerat sufiecient de uscat daca Kab>1.5

Un coeficient de absorbtie mic, apropiat de 1, indica 0 umezire a izolatiei sau un defect de
izolatie.

In urma masuratorilor efectuate s-au constatat urmatoarele:

-dupa aplicarea unei tensiuni de 2596 de volti pentru o perioada de 60 de secunde s-a obtinut o
rezistenta de izolatie de 2.36 TC, iar la 15 secunde o rezistenta de 1.54 TQ.

Coeficientul de absortie are o valoare de K., = 1.53

Din punct de vedere al rezistentei de izolatie a infasurailor, transformatorul de masura de
current poate fi exploatat in conditii de siguranta, intrucat coeficientul de absortie are o valoare admisa
conform PE 116.
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ELEMENTE DE CALCUL PRIVIND
DIMENSIONAREA UNUI SISTEM FOTOVOLTAIC

Alexandru Vasile ERDEI, anul 111, Ingineria Sistemelor Electroenergetice
Coordonator: Prof. dr. ing. Adriana COTETIU

Cuvinte cheie: Structura, dimensionarea si proiectarea unui sistem fotovoltaic.

Rezumat: Lucrarea prezintd componentele principale, structura cat si modul de funcgionare al
panourilor solare, de asemenea apare studiul teoretic §i experimental al dimensiondrii unui
sistem fotovoltaic. Studiul experimental este bazat pe calculul prin dimensionarea celulelor
fotovoltaice pentru cladirea universitatit UTCN-CUNBM cu ajutorul programului de simulare,
Polysun demo verion 6.1.

1. SISTEME FOTOVOLTAICE DE CONVERSIE A ENERGIEI SOLARE

1.1. Structura sistemului fotovoltaic
Componentele principale sunt:
- modulul, panoul, cdmpul de module sau generatorul fotovoltaic;
- bateria de acumulatoare;
- subsistemul pentru conditionarea energiei electrice, care includ si elemente de masurare,
monitorizare, protectie etc.;
- sursa auxiliara de energie, de exemplu, un grup electrogen (back-up generator), care
functioneaza cu benzina sau motorina, in acest caz, sistemul PV se mai numeste sistem PV

hibrid.
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Fig.1. Structura unui sistem fotovoltaic [1]
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Sistemele PV se divizeaza in doud categorii principale: conectate la retea (grid-
connected) sau care functioneazd in paralel cu reteaua electricd publicd si sisteme PV
autonome (stand - alone PV system).

Sistemele PV conectate la retea pot fi divizate in: sisteme PV, in care reteaua electrica
publica are rol de sursa auxiliard de energie (grid back - up) sisteme PV, in care excesul de
energie PV este furnizat in retea (grid interactive PV system) si centrale electrice PV (multi
MW PV system), care furnizeaza toata energia produsa in retea.

1.2. Functionarea in sarcina a modulului PV

Modulul PV, are cele mai bune performante in punctul M , unde puterea debitata pe
sarcind este maxima. Totodatd, variatia radiatiei globale si a temperaturii provoaca
modificarea caracteristicii 1-Va modulului PV. De asemenea, diferiti consumatori poseda
diferite caracteristici I—V.

In consecint, punctul de functionare a subsistemului modul PV - sarcini (punctul de
intersectie al caracteristicilor —V ale modulului si sarcinii) nu va coincide cu punctul M. n
Fig. 2. sunt prezentate caracteristicile I-V a trei dintre cei mai raspanditi consumatori: rezistor,
motor de c.c. cu magneti permanenti $i un acumulator. Se prezintd si caracteristica unui
consumator ideal, pentru care punctul de functionare coincide intotdeauna cu punctul optim
M. Caracteristicile I—V se descriu cu urmatoarele expresii analitice:

I s R 1
Sarcina ideala

'.1)"

Motor de ¢.¢

Rezistor

Fig.2. Caracteristicile 1-V ale modului PV si ale diferetilor consumatori [1]

- Rezistor I =UE Q)
-E —kQd

- Motor de cc. -Y-E_U 2)
R R

- Acumulator | = UR_ B (3)

unde U este tensiunea modulului PV; k - constanta motorului; @ - fluxul de excitatie; Q -
viteza de rotatie; R; - rezistenta indusului; Eq - tensiunea la mers in gol a acumulatorului; Riy -
rezistenta interioara a acumulatorului.

La pornirea motorului de c.c., curentul absorbit de la modul este maxim si este
aproape de cel de scurtcircuit. Desi tensiunea pe indus este minima, pornirea are loc datorita
momentului creat de produsul k<P.. Daca U = E,, acumulatorul este incarcat si nu va
consuma curent, In caz contrar curentul de Incarcare va creste o datd cu cresterea radiatiei
globale, respectiv cu tensiunea. O data cu cresterea curentului de Incarcare creste caderea de
tensiune IR.
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Din fig. 2. se observa ca sarcina de tip rezistor sau motor de c.c. nu va functiona in
punctul optim la variatia radiatiei. Va trebui sa se modifice caracteristica I-V a modulului PV
sau a sarcinii pentru a urmari punctul de functionare optima, in acest scop se folosesc
convertoare electronice c.c./c.c. numite MPPT (din eng. Maximum Power Point Tracker).

Fig.3. Explicativa privind urmarirea punctului de putere maxima:
a) - folosind tehnologia MPPT; b) - prin modificarea caracteristicii sarcinii. [1]

MPPT se conecteaza intre modulul PV si sarcina, pentru a modifica tensiunea la iesire,
astfel incat sa se asigure urmarirea punctului optim de functionare. in Fig. 3. sunt puse in
evidentd doua cazuri de urmarire a punctului maxim - folosind tehnologia MPPT (Fig. 3.,a) si
prin modificarea sarcinii (Fig. 3.,b) in primul caz avem doud sarcini cu caracteristici I—V
diferite care, pentru simplitate, se admit ca fiind liniare. Pentru ambele sarcini constatam o
deviere esentiala a punctelor de functionare A, B si D, C de la punctele optime Ml si M2, in
aceleasi coordonate sunt trasate hiperbolele I = P ,/U si [ = P JU. in orice punct al hiperbolelor
puterea Pmax, sunt marimi constante si, respectiv, egale cu puterea maxima debitatd in punctul
M, sau M.

Invertorul face parte din subsistemul de conditionare a energiei electrice al sistemului
PV si este componenta principald a convertorului c.c./c.a. Invertorul transforma energia de
c.c., generatd de modulele PV sau stocatd in acumulatoare, in energie de c.a. de o frecventa
prestabilita.

2. DIMENSIONAREA UNUI SISTEM FOTOVOLTAIC

Principiul general care sta la baza dimensionarii instalatiei PV este urmatorul: trebuie
respectat permanent echilibrul dintre energia produsa de generatorul PV si energia consumata
de utilizator. Prezenta bateriei de acumulatoare permite compensarea deficitului dintre energia
produsa si cea consumatd, deficit care poate fi cauzat de timpul noros sau de o anumita
suprasolicitare din partea consumatorului.

Dimensionarea unui sistem PV presupune parcurgerea urmatoarelor etape principale:
Calculul radiatiei solare disponibile pe suprafata modulului PV.
Calculul consumului diurn de energie electrica - E .
Calculul cantitatii de energie electrica care trebuie produsa de catre modulul PV
Calculul puterii critice a modulului PV - P.si alegerea acestuia.
Calculul capacitatii acumulatoarelor - C si alegerea acestora.
Verificarea echilibrului consumului si producerii de energie electrica.

ok wdE
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~ Date de intrare: ™
Date de intrare: 1. Consumul diurn de energie
1. Radiatia solara diuma electrica c.c.
2. Unghiul de inclinare B 2. Consumul diurn de energie
electrica c.3. /

4L

MG

Rezultate:
Radiatia solara disponibila

MI/m3*zi

Rezultate:

Consum de energie
electrica kwh/zi

,_I

Dimensionarea modului (PV):

1. Puterea critica si numarul de module PV
2. Numarul de module PV conectate in
paralel

3. Numarul de module PV conectate in

serie

Dimensionarea bateriri de
acumulare:
1. Capacitatea bobinei

: 2. Numarul de acumulatoare

Verificarea echilibrului
consum - producere de energie
electrica

R

Fig.4. Procedura de dimensionare a unui sistem PV. [6]

Date de intratre:
Numarul de zile fara
soare

Calculul radiatiei solare disponibile pe suprafata modulului PV. Se efectueaza in
conformitate cu metodica descrisa. Unghiul de inclinatie a modulului PV fata de orizont 3 se
determina din conditia asigurarii echilibrului consum ,,producere energie electrica” in lunile
cu cea mai mica radiatie solara.

Calculul consumului diurn de energie electrica. In acest scop, pentru fiecare
consumator de curent continuu si alternativ se determina puterea nominala si orele de utilizare
zilnicd. Consumul de energie electrica E; se determind ca produsul puterii nominale la
numarul de ore.

m ot
Pni tJ

h p%«.t
EC — E ni 1 + E 77
CF

4
it TR "M 22
P - puterea nominald a consumatorilor de c.c. si c.a.; tf t - durata de functionare a
consumatorilor respectivi; nr, McrNac - respectiv randamentul regulatorului de incarcare -
descarcare al acumulatorului si al convertorului de frecventd. Pentru calcule prealabile
nr =0,95-0,98, nac = 0,85-0,90, nce = 0,85 - 0,95.
Calculul puterii critice a modulului PV. Se determina din relatia:

; (5)
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unde Gg prezinta valoarea medie a radiatiei solare globale pe perioada de interes in localitatea
datd pentru unghiul de inclinatie B a modulului PV. In formuli G este egal numeric cu
numarul de ore pe zi de radiatie solara standard, egala cu 1000 W/m? si se noteaza HRS.

In functie de puterea P. se alege puterea unui modul PV si numirul de module
conectate in serie:

Ng = - (6)

unde U este tensiunea nominald a consumatoarelor de c.c.; Uy, - tensiunea nominala a unui
modul PV care, de obicei, se considera egald cu 12 V.

Numarul de module PV conectate in paralel se determina astfel: Se calculeaza curentul
mediu al sarcinii pe parcursul unei zile:

E
|y = : 7
med 24. UCC ( )
Totodata, din conditia respectarii balantei de energie intr-0 zi, Se poate scrie:
24-1
241U, =HRS-1,, -U_saul,, = L 8
med cc PV cc PV HRS ( )
unde I este curentul panoului PV.
Numarul de module PV conectate in paralel va fi:
I
Np = 2 ©)

ISC

unde I este curentul de scurtcircuit al unui modul PV si se considera aproximativ egal cu
curentul Tn punctul M.

Calculul capacitatii acumulatoarelor. Se determina cu relatia:

c_ M E.
KD 'Ucc

unde n este numarul de zile fara soare; Kp - coeficientul de descarcare a acumulatorului (0,5-
0,6 pentru Pb-acid si 1,0 pentru Ni-Cd).

(10)

Numarul de acumulatoare conectate in serie:

U
Np =—2 11
*=U, (11)

unde Uaeste tensiunea nominala a acumulatorului, de obicei egald cu 12 V.

Verificarea echilibrului consumului si producerii de energie electrica. Verificarea se
face prin compararea cantitatii de energie electrica, E care va fi produsa de panoul PV intr-o0
zi pentru fiecare lund din perioada de interes cu cantitatea de energie electricd necesara.
Calculele se efectueaza din relatia:

E, = HRS, - P, (12)
unde HRS; este numarul de ore pe zi de radiatie solara standard egala cu 1000 W/m? pentru
luna respectiva.

3. DOMENII DE UTILIZARE A ENERGIEI ELECTRICE FOTOVOLTAICE

Un domeniu foarte important de utilizare a sistemelor fotovoltaice sunt aparatele
cosmice de zbor. Pentru acestea, sistemele solare fotovoltaice sunt, practic, unicele surse de
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energie electrica. Satelitul sovietic ,,Sputnik 3, lansat la 15 mai 1957, a fost primul satelit

Mayak Antenna
\

\

\

Solar
Battery

Zns Fluoroscope |

Fluxgate
Magnetometer

lonization Vacuum
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Battery Magnetic Vacuum
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Binok! Radio- lectrometer

Command-Radiolink Range Antennas

\
Ma: trometer
Antenna 55 Spectrometel

Thermal-Control
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Fig.5. Satelitul sovietic Sputnik 3. [1]

- statii energetice solare, care vor produce energie electrica in spatiu, transportata
ulterior pe pamant prin laser sau microunde.

- in lume exista astazi doud companii care vizeaza dezvoltarea sistemelor fotovoltaice
cu concentrator (CPV): Amonix, localizatd in Torrance, California, SUA si Solar Systems
Pty, Ltd, localizata in Australia, elaborat de compania Amonix, care produce 25...35 kW pe
un sistem mobil (depinde de numarul modulelor PV instalate pe sistem).

w04 Pl phare m
. -Aa ! 1AW
T

e talals) ) -
L3 |-|‘1 \ “v”.“‘

Fig.6. Sistem Amonix cu concentrator cu lentile acrilice si celule PV din siliciu [5]

Panourile solare fard concentrarea razelor solare se bucurd de o raspandire largd, in
special in cazul unor consumatori de energie izolati, este reprezentata utilizarea unui sistem
fotovoltaic pe un iaht pentru incarcarea bateriilor de 12 V 51 9 A.

Panouri fotovoltaice

Cutie jonctiuni

Tablou electric principal CA + Contor

Tablou electric CC

Tablou electric CA

Invertor

Fig. 7. Panouri solare PV montate pe acoperis. [3]
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4. DIMENSIONAREA UNUI SISTEM PV PENTRU CLADIREA UNIVERSITATII
UTCN-CUNBM

Pentru simularea dimensionarii sistemului PV, am folosit programul de simulare
Polysun (versiunea 6.1 demo) unde am ales initial locul amplasarii sistemului.

nnnnnnn

Conmaana nchidars.

Fig. 8. Amplaszﬁ sistemului. [8]

In urmatoarea etapa se aleg componenetele sistemului fotovoltaic si consumatorii care
vor fi alimentati, fiecare cu caracteristicile prestabilite de soft.

iaget | Comnuam |

Fig. 9. Componentele sistemului. [8]

Se calculeazda conform formulelor de dimensionare si astfel se aleg modulele
fotovoltaice, in simularea noastra se face un calcul al temperaturii modulului maxime si
minime.

kapol | | commuare | Inchiosce

Fig. 10. Alegerea campului generator. [8]
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Se aleg invertoarele cat si aranjamentul lor 1n sistem, acestea fiind alese 1n asa fel Tncat
sd fie un echilibru intre puterea consumata si cea furnizatd, pentru a nu creea un dezechilibru
n sistem.

Rencarch

L Conbinuare. Inchisere
Fig. 11. Alegerea invertoarelor. [8]

Se alege modelul cablului dupa factorul de pierdere sau sectiunea cablului si se lasa ca
programul sa-si aleaga cel mai eficient model pentru a nu avea pierderi mari.

e,

o

apor Cotmuara | cewes | incser

Fig. 12. Alegerea conductoarelor. [8]

Iar la final, dupa ce am ales toate caracteristicile sistemului PV, se face o validare prin
calul pentru a stii daca sistemul va functiona normal, aici se verifica starea intregului sistem
prin simulare cu ajutorul datelor pe parcursul unui an referitoare la puterea pe care o pot
transforma modulele fotovoltaice.

| oslese | incnaeie

Fig. 13. Validare generala. [8]
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Odata incheiata validarea, sistemul PV va fi proiectat de soft, iar putem alege salvarea
datelor cheie care ne intereseaza, referitoare la bilantul energetic sau la rezultate generale
privind consumul/ productia, costul sistemului cat si rezultatele energiei electrice pentru un
an.

Wanants S0 Fotawaltas - Disgram fus de energie (blart amwial ()

Fig. 14. Bilan; energetic. [8]
5.CONCLUZII
X Pentru a realiza un raport optim de incarcare, cel mai important aspect il constituie

dimensionarea panourilor fotovoltaice. Panourile fotovoltaice trebuie sd Incarce bateria de
acumulatori intr-un interval de 1-3 zile in perioada cea mai critica din an atunci cand panoul
fotovoltaic este expus foarte putin la soare.

<> Dimensionarea bateriilor de acumulatori trebuie sd {ind seama si de ecartamentul de
temperaturd a mediului in care aceste baterii vor fi depozitate (intervalul de temperatura intre
minim si maxim). Capacitatea acumulatorilor scade considerabil la temperaturi scdzute.
Temperaturile scazute vin intotdeauna insotite de perioade de insolatie scazuta astfel incat
stresul pe acumulatori creste exponential.

o Tn special la sistemele fotovoltaice tip insula (dar nu numai), un principiu esential este
optimizarea consumului: utilizarea iluminatului prin LED-uri, achizitionarea de electrocasnice
cu consum redus, deconectarea de la prizd a echipamentelor electronice cand nu sunt utilizate.
O investitie unica in acest sens este mai putin costisitor, decat instalarea unui sistem
fotovoltaic supradimensionat.
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MODEL FUNCTIONAL PENTRU ACHIZITIASI MONITORIZAREA
DATELOR FURNIZATE DE SENZORI

Cosmin VOISEA, anul IV, Calculatoare
Coordonator: Sef lucrari dr. ing. Cristinel COSTEA

Cuvinte cheie:Wireless Sensor Networks, Cloud Computing, Internet of Things

Rezumat:in cadrul acestui articol este prezentat un model functional pentru achizifia si
monitorizarea datelor furnizate de senzori, bazat pesistemul RaspberryPi si senzori de
temperatura wireless; s-a urmarit atdt monitorizarea datelor in timp real prin intermediul unui
dispozitiv mobil Android cdt si inregistrarea acestora intr-o baza de date din cloud pentru
analize ulterioare §i luarea deciziilor in functie de evenimentele aparute. Se pun in evidentd
controlul de la distanta asupra dispozitivului de citiresi dispozitivului de achizitie a
datelorSistemuleste uzil in aplicatii Internet of Things, precum Smart Grid, Smart City, Car to
Car.

1. INTRODUCERE

Retelele de senzori fard fir[1,2] vor constitui o parte integrantd a vietii noastre in
viitorul apropiat. La ora actuald se dezvoltd o diversitate de aplicatiipentru a extrage
informatii din mediul Inconjurator, dardincolo de motivatia proiectelor de cercetare initiale,
interesul pentru retelele de senzori devine din ce in ce mai mare §i varietatea domeniilor in
care isi gasesc aplicatii este imensa. Din domeniile microsenzorilor si retelelor fara fir,
retelele de senzori fara fir devin disponibile pentru foarte multe aplicatii comerciale si militare
cum ar fi monitorizarea mediului si factorilor Tnconjuratori (trafic,securitate),detectia si
diagnosticarea Th domeniul industrial (fabrici, instalatii), monitorizarea infrastructurilor (retele
de putere, distributia apei, deozitare de deseuri) si culegerea datelor de pe teatrele de
operatiuni.

Despre Cloud Computing[3] se spune ca este un concept modern in domeniul
computerelor si informaticii, reprezentdnd un ansamblu distribuit de servicii de calcul,
aplicatii, acces la informatii si stocare de date, fard ca utilizatorul sd aiba nevoie sa cunoasca
amplasarea si configuratia fizica a sistemelor care furnizeaza aceste servicii.

Un oras inteligent total, de la electricitate la infrastructura rutiera, care va fi conectat la
o retea, nu mai este de domeniul SF. Companii de IT implicate IBM, Microsoft, Intel si Cisco
incearca deja sa vanda produse de software, care sa rezolve o varietate de probleme, de la
scurgeri de apa la poluare sau aglomeratia din trafic. Proiectul are ca obiectiv crearea unui
“internet al utilitatilor”, oferind conexiuni prin intermediul internetului nu doar intre oameni,
dar si intre obiecte, precum masini ori case. Pentru a realiza acest lucru, proiectantii orasului
au apelat la Cisco, gigantul specializat in telecomunicatii. Pe masurdce constructia orasului
avansa, Cisco a umplut de tehnologie fiecare centimetru patrat, introducand senzori in
soselele din oras, in trotuare si chiar in cladiri. Cladirile isi vor stinge singure luminile,
masginile 1si vor gasi singure un loc de parcare.
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Principalul impuls de la care am pornit pentru crearea acestui sistem de achizitie si
analiza a datelor a fost interesul foarte mare al companiilor de prestigiu expus la nivel global.
Un alt motiv pentru care am ales acest proiect a fost aprofundarea cunostintelor despre
tehnologiile Internet si sistemele dedicate.

Ca scop principal, am urmarit realizarea unui sistem complet functional prin care sa
pot controla inregistrarea unor date furnizate de senzori in diverse baze de date si analiza lor
pentru a identifica anumite evenimente aparute. Am realizat acest proiect avand convingerea
ca este nevoie de asemenea sisteme “low-cost” in viitorul apropiat.

Printre obiectivele proiectului, voi mentiona in primul rand realizarea comunicatiei
dintre dispozitivul de citire date(senzor) si dispozitivul de stocare temporara (RaspbberryPi).
In al doilea rand am dorit sa transfer datele stocate local intr-o baza de date pe un server
extern. Daca datele ajung 1n baza de date trebuie realizata o aplicatie mobild de reprezentare
grafica a datelor pentru o analizd in timp real. Am urmarit posibilitatea de control dintre client
(aplicatie desktop sau Android) si dispozitivul de stocare temporara (RPi). Am testat si
utilizarea platformei Xively, specializata pentru aplicatii de tip loT, care ofera servicii cloud.

2. ANALIZA SI FUNDAMENTAREA TEORETICA

Proiectul de fata contine o aplicatie mobila dezvoltata pentru analiza unor volume mari
de date. Experimental am folosit o baza de date MySQL, dar se pot transfera datele in cloud.
Aplicatia web de controlul dintre user si dispozitivul de achizitie temporard a fost creatd in
java, tehnologia folosita fiind servlet-uri. Controlul dintre dispozitivul de achizitie si
dispozitivul de citire se realizeaza prin script-uri create in Python.

Android [9] este un sistem de operare pentru dispozitive mobile bazat pe nucleul
Linux, dezvoltat initial de Google, iar mai tarziu de Open Handset Alliance. Android permite
dezvoltatorilor sd scrie cod gestionat in limbajul Java, controland dispozitivul prin intermediul
bibliotecilor Java. Aplicatiile in Android sunt realizate cu Android Software Development Kit
(SDK). Acesta include compilatorul, debuggerul si un emulator pe care ruleaza aplicatia, fiind
practic o masind virtuala.

Aplicatiile web Android pot fi construite pe baza arhitecturii REST. Clientii inifiazd o
cerere cdtre server, iar serverul contruieste un raspuns pe baza cererii, rdspuns care apoi este
trimis clientului.

REST[7] este un stil arhitectural software pentru sisteme hipermedia distribuite.
Termenul a fost folosit pentru prima data in lucrarea de doctorat Architectural Styles and the
Design of Network- based Software Architectures” scrisa de Roy Fielding. Se poate spune
despre REST ca este colectie de principii arhitecturale intr-o retea care subliniaza felul in care
resursele sunt definite si adresate.

In serviciile web care se bazeaza pe arhitectura REST, informatiile despre metoda
apelatd sunt date de metoda HTTP folosita, iar argumentele metodei sunt date de URI-ul
folosit. Beneficiile utilizarii arhitecturii REST in dezvoltarea serviciilor web sunt
multiple.Datorita faptului cd reprezentdrile pot fi memorate in cache, timpul de raspuns al
serverului si Incdrcarea acestuia sunt reduse. Scalabilitarea serverului este imbunatatita
reducandu-se nevoia ca serverul sd mentind anumite stiri care tin de o sesiune.

Pythoneste un limbaj interpretat, care va poate accelera munca in timpul procesului de
dezvoltare, nemaifiind nevoie sd compilati codul de fiecare data. Interpretorul Python si
libraria standard sunt oferite sub forma de surse sau compilate pentru majoritarea platformelor
existente. Sintaxa elganta si natura sa interpretata, fac din Python un limbaj ideal pentru
elaborarea de scripturi si dezvoltarea rapidd de aplicatii in multe domenii. Interpretorul
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Python este usor de extins prin adaugarea de noi functii si tipuri de date implementate in C
sau C++.

Servlet-urile sunt componente independente de platforma ale aplicatiilor server, care
extind dinamic serverele care au suport Java integrat. Ele sunt independente de protocol,
asigurand un cadru general pentru servicii pe baza modelului cerere-raspuns. Acest
binecunoscut model este des folosit la programarea sistemelor distribuite, incepand cu apeluri
de procedura la distantad si terminind cu protocolul HTTP pentru cereri catre servere WEB.
Cu ajutorul servlet-urilor extindem deci functionalitatea unei aplicatii de tip server
informational.

Xively[10] cunoscut anterior ca si Cosm, ulterior Pachube, este o companie globala
care este un important furnizor de servicii la distanta. Organizatii din intreaga lume se bazeaza
pe Software as a Service Client (SaaS), management IT de la distanta. Xively este construit pe
platforma cloud Gravity LogMeln, care se ocupa de peste 255 de milioane de dispozitive,
clienti din 7 centre de date din intreaga lume.

3. PROIECTAREA DE DETALIUSI IMPLEMENTAREA

In acest capitol voi prezenta modul de realizare a aplicatiilor din cadrul sistemului de
achizitie si analizd a datelor de la un senzor wireless si dispozitivele folosite, schema
prezentata in figura 1.

Dispozitivul de stocare temporara a datelor in acest proiect este Raspberry Pi. Sistemul
de operare folosit este un Raspbian. Thermistorul[8] impreund cu XRF-ul creaza senzorul de
temperatura wireless. Modulul XRF[7] este un modul de radio frecventa care are capacitatea
de transmisie-receptic de pachete de date. Este nevoie sa incarci un firmware in modulul
XRF, un firmware special pentru thermistor. Slice of Pi[8] este o placa de configurare pentru
module XRF, Xbee. Aceastd placa face legatura dintre XRF si Raspberry Pi pentru a putea fi
configurat.

Slice of Radio[8] este modulul de radio frecventa care se afla pe RPi folosit pentru
receptia si transmiterea datelor catre modulul XRF aflat pe thermistor. Raza de acoperire a
slice of radio este de 200 de m cu antena proprie si pand la 1000 de m cu antena externa.

Protocolul LLAP[8] are la bazd mesaje scurte trimise intre obiecte
inteligente.Firmware-ul thermistorului ofera posibilitatea sa poata fi interogat in mod direct
sau sa functioneze in modul ciclu. Setarea intervalului de citire a senzorul se poate realiza prin
transmiterea unui flux continuu de date, deoarece ai la dispozitie o fereastra de 100 ms.

Server-ul extern 1n acest proiect foloseste un sistem de operare Ubuntu 13.04 care are la
baza distributia Debian. Punctele forte ale unui server Ubuntu sunt consumul mic de resurse
RAM si HDD ceea ce asigura o rulare usoara si usurinta in instalare, specifica distributiei.

Baza de date contine doua tabele temperatura si baterie fiecare tabeld contine cAmpurile
id, idXRF, valoare si data. Id-ul se autoincrementeaza si este o cheie primara. IdXRF este un
camp ce contine id-ul dispozitivul XRF care a trimis datele, valoare 1i campul care indica
valoare propriu-zisa la data si ora acelui moment de citire fatd de dispozitivul de stocare
temporarda. Campul valoare este de tip float, iar data este de tip datetime.

Aplicatia realizatd in java care se afla pe RaspberryPi preia datele dintr-un fisier creat
de un scriptul Python, dupa care creazd un sir de caractere pe care il parcurg si iau datele
concludente. Datele validate vor fi transmise ntr-o baza de date pe un server-ul local.

O alta aplicatie care se afla pe RaspberryPi si este de fapt un panou de control. Aceasta
aplicatie este construitd ca servlet, aplicatie web prin care poti sd controlezi anumite
evenimente in cadrul dispozitivului, cum ar fi afisarea temperaturii curente, ON/OFF pentru
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aplicatia de citire temeperatura, ON/OFF pentru scriptul de setare interval de citire, ON/OFF
pentru aplicatia de inserare In baza de date si comutare pe cloud.

A T
N A
Senzor
Raspbe
wireless o " I131 lny .| Bazade |
- > > date -
A > proprie
A 4
N~
Aplicatia [€ . | Raspberry >
WEB - v Pi2
. Aplicatia
Utilizator mobila €

Fig.1. Schema sistemului de achizitii si analiza a datelor

Aplicatia Android, figura 2, a fost creatd pentru a putea vizualiza un grafic pe un anumit
interval. Aceasta aplicatie se bazeaza pe servicii REST, prin care se transmit parametrii catre
un script PHP de pe server, care la randul lui interogheaza baza de date si preia acele date apoi
creaza un JSON pe care il transmite.

-
I& ! ServiceGraph

Get Data Refresh  Exit Live

29 Temperatura
26,24 l
23,49
20,74

799
0 12,2 24,5 36,8 49

Fig.2. Aplicatia mobild pentru monitorizare

Aplicatia mobila ServiceGraph, primeste raspuns JSON pe care il parseaza si preia
datele valide. GraphView[11] este o biblioteca cu licentd publica care realizeaza diagrame
(este inclus acest .jar in aplicatie). Facilitatile acesteia sunt scroll-ul si scalabilitatea.
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$

Fig. 3. Siteﬁwl de achizigie

5. CONCLUZII

Sistemul prezentat in figura 3, oferd posibilitatea de a controla si monitoriza datele
furnizate de un senzor de temperaturia wireless. In continuare se doreste posibilitatea de
interactiune cu mai mul{i senzori si actuatori, imbunatatirea aplicatiilor de pe dispozitivul de
stocare temporara (RP1), aplicatia mobild s poatd urmari dispozitivul de citire.

Tntreaga platforma a fost dezvoltata dupa principiile ingineriei programarii, adaptabila
si usor de actualizat. Acest sistem este un model care poate fi folosit in aplicatii Internet of
Thing, precum sunt aplicatiile Smart Grid, Smart City, Car to Car.
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STUDIUL EXPERIMENTAL AL TRANSFORMATOARELOR
DE PUTERE TN CONEXIUNI SPECIALE

Gelu BIRSAN, anul IV,Electromecanicd
Coordonator: Sef lucrari dr. ing. Olivian CHIVER

Cuvinte cheie: Transformatoare de putere, conexiuni speciale, simetrizarea
regimului de functionare

Rezumat: Lucrarea prezinta studiul teoretic §i  experimental al functionarii
transformatoarelor de putere cu diferite conexiuni speciale astfel incdt sa asigure un regim
echilibrat de sarcind in sistemul electroenergetic trifazat, atunci cdnd sunt alimentati
consumatori de mare putere monofazati sau bifazati. Dupd prezentarea teoreticdi a
problematicii se realizeazd un studiu experimental a acestor conexiuni speciale.

1. INTRODUCERE

Transformatoarele de putere au un rol foarte important in sistemul electroenergetic,
modificand nivelul tensiunilor.

Transformatoarele in conexiuni speciale sunt utilizate cel mai frecvet 1in tractiune, in
industrie la cuptoarele de inductie cu doud canale pentru topirea materialelor si a aliajelor
neferoase.

Transformatoarele in conexiunea Scott si conexiunea Vv sunt eficiente in reducerea
tensiunii de dezechilibru pe reteaua de transport. Distanta dintre substatii adiacente este in
mod normal Intre 70 si 100 km.

Aceste conexiuni se mai aplica si la unele transformatoare sau autotransformatoare
pentru pornirea motoarelor sincrone si asincrone de mare putere.

2. CONEXIUNILE SPECIALE ANALIZATE TEORETIC SI STUDIATE
EXPERIMENTAL

2.1. Conexiunea Scott

Aceastd conexiune, fig. 1, 2, se utilizeazd pentru obtinerea unui sistem bifazat de
tensiuni prin utlizarea a doua transformatoare monofazate.

Primul transformator in primar este prevazut cu prizd mediana, avand raportul de
transformare k. Al doilea transformator are un raport de transformare k\3/2.

Dupa realizarea conexiunilor, in secundarul transformatoarelor obtinem tensiuni egale
si defazate cu 90°.
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A BT >L

Fig.1. Schema de legaturi si diagrama fazoriald  Fig.2. Schema de legdturi experimentald
a curentilor la conexiunea Scott

Tabelul 1. Curentii in sistemul trifazat in functie de curenti monofazati

Curentii de linie primari
I I %
! |
1= S I I lo |
1130 s i o | O (A
k i k : |
| |
1,=0 I I I
L=1 e T - N .
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I |
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e N ,7J[ 7K
1 ' t

Tabelul 2. Valorile experimentale ale tensiunile si curenti din infasurarile transformatoarelor

L1 52 0,8 1,3

L1z 52 0,6 0,8
Lis 52 0,8 1,3
L1 102,6 2,5 2,9
L1z 102,6 1,7 1,9
Lis 102,6 2,5 2,9
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Tabelul 3. Tensiunile si curenti din secundarul transformatoarelor pentru doud sarcini

Uz 30,2 0,7 1,1

Uz, 30,2 0,7 11
U 54,5 2,2 2,5
U 54,5 2,2 2,5

Fig.3. Tnregistrarea tensiunilor secundare (defazaj aproximativ 90°)

Fig. 4. Variatia tensiunilor, U2 = f(Ul).

2.2. Conexiunea Kubler

Aceastd conexiune transforma un sistem trifazat de tensiuni intr-un sistem bifazat cu

tensiuni egale. Curentii in sistemul trifazat sunt echilibrati daca curentii bifazati sunt la randul
lor egali.

In continnuare sunt prezentate schema electrica de legituri si diagramele fazoriale ale

tensiunilor, fig.5, iar in fig.6, schema experimentala a legaturilor.
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Fig.6. Schema experimentald a legaturilor

Tabelul 4. Tensiunile din primar si secundar -

232

L1 U2a 253
Lio 234 Usp 251
Lis 231

Tensiunile secundare au fost Tnregistrate cu ajutorul unui osciloscop, defazajul dintre
tensiunile bifazate fiin de aproximativ 90°, fig.7.

Fig.7. Defazajul tensiunilor secundare
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2.3.Conexiunea Vv

Prin intreruperea unei faze atat in primar cat si in secundar de la conexiunea Dd
(triunghi) obtinem conexiunea Vv.

Aceastd conexiune este formatd din doua transformatoatre monofazate de la care se
poate alimenta o sarcind bifazatd, echilibrata, iar sistemul trifazat ramane la randul sau
echilibrat.

Valoarea curentului de linie la conexiunea triunghi este de V3 ori mai mare de cat a
curentilor de faza, iar la conexiunea Vv curenti de linie sunt si curenti de faza. Pentru a
mentine aceasi incarcare a transformatoarelor monofazate sarcina trebuie si fie redusa de V3
orl.

Curentii de linie primari
i L L

L 7 R T
__ll_.k —t e - ——
| |

0 I | yk\L
—- =l __\_ S,
I

Al
u"n
Sk

A
&

[
17/ SR B 7 S I/k ‘
- —-l-—- SRR = PO, I
77
b |

Fig.8. Schema de legaturi electrice si diagrama fazoriala a tensiunilor secundare si a curentilor
trifazati si bifazati (rezultati prin suprapunerea efectelor)

¥ ol

RPN

Fig.9. Schema experimentala a legaturilor
Rezultatele masuratorilor sunt prezentate in tabelul 5.

Tabelul 5. Valorile masurate la conexiunea Vv

2 1 29
11 = -
1,7 2,6 41
3 2,6 41
1,7 = -
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3. CONCLUZII

Din cele prezentate se poate observa o buna concordanta intre rezultatele teoretice si
cele experimentale pentru conexiunile speciale studiate in aceastd lucrare. Spre exemplu,
defazajul tensiunilor secundare, inregistrat cu osciloscopul, confirma obtinerea sistemului
bifazat de tensiuni. Se observa cad si curentii sunt aproximativ egali pe cele trei faze. Se
observd de asemenea o diferentd intre curentii de pe faza din mijloc si cei de pe fazele
exterioare. Acest lucru, neremarcat din expunerea teoretica, va trebui analizat mai profund
ntr-o viitoare lucrare.
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AUTOMATELE SIMENS IN CONTROLUL SI MANIPULAREA UNUI
BRAT ROBOTIC INDUSTRIAL

Florica PETROVAN, , anul IV, Electronica Aplicata
Coordonator: Sef lucrari dr. ing. Cristian BARZ

Cuvinte cheie: robot, PLC, automatizare

Rezumat:Lucrarea de fata prezinta controlul unui brat robotic prin crearea unui program
de automatizare ce este incarcat in automatul Simens. Automatul este conectat la motoare si
prin inermediul unui convertizor de frecventa reuseste sa controleze batul robotic.

1. INTRODUCERE

In lucrarea de fata este prezentat controlul unui brat robotic cu ajutorul automatului
programabil Simens si al softului de automatizare a acestuia Simatic Step?7.

Robotii industriali au aparut ca raspuns la necesitatea omului de automatizare a
proceselor de productie, mai ales, a celor repetitive. Principalele activitati care pot fi
intreprinse de robotii mobili industriali sunt legate de transportul si manipularea obiectelor
precum si, uneori, de realizarea unor procese (de vopsire, de inspectie, de asamblare etc.).

Astfel, robotul poate fi definit ca un sistem tehnologic complex care poate sa
inlocuiasca sau sa asiste munca omului la o linie de productie sau in manipularea unor utilaje.
Obiectivele principale avute in vedere prin introducerea manipulatoarelor si robotilor sunt:
cresterea productivitatii muncii; eliminarea disconfortului fizic si psihic al unor activitati de
productie.

SIMATIC STEP 7

Folosind softul STEP 7, se poate crea un program S7 in cadrul unui proiect.

Controller-ul programabil S7 este format dintr-o sursa de alimentare, un CPU si
module de intrare si iesire (module I/O).

Controller-ul Logic Programabil (PLC) monitorizeaza si controleaza un echipament
(instalatie) cu ajutorul programului S7.

Modulele 1/0 sunt accesate in programul S7 prin intermediul adreselor. Daca aplicatia
este una mai complexa, cu mai multe intrari si iesiri, se recomanda realizarea configurarii
hardware la inceput. Avantajul este ca STEP 7 afiseazd adresele posibile la Hardware
Configuration Editor.

Daca se alege a doua optiune utilizatorul va trebui sa aleaga fiecare adresa in functie
de componentele selectate si nu se poate apela la ajutor din partea mediului STEP 7.

La configurarea hardware se pot defini adrese si se pot schimba parametrii si
proprietatile modulelor.

Dupa acesti pasi se transfera programul catre CPU si se testeazd functionarea.
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Cablu dispozitiv Dispozitiv de
de programare programare

Transferarea unui program

Masina care
trebuie
controlata

| Modul de iesire |

| Sursa de alimentare | | Modul'de intrare |

Fig. 1. Viziune de ansamblu asupra unui proiect de automatizare

2. MONTAREA ECHIPAMENTELOR SI SCHEMA DE CONEXIUNI

I. Conectarea motoarelor la robot si conexiunea acestora cu convertizorul de frecventa —
actionarea intrarilor automatului

Avand la dispozitie bratul robotic industrial in prima etapa pentru a putea face posibila
deplasarea acestuia a fost necesara achizitia si montarea a trei motoare pas cu pas pe fiecare
dintre cele trei axe (fig.2.a).

Dupa efectuarea montajului fiecare dintre cele trei motoare au fost conectate la cate un
convertizor de frecventa care comanda si controleaza viteza de rotatie a motoarelor (fig.2.b).

Dupa realizarea conexiunilor dintre motoare si convertizoare a mai fost necesara
realizarea conectarii acestora la automatul programabil. Realizarea conexiunii cu automatul
programabil a fost posibild prin interconectarea iesirilor automatului la pinii PLS al
convertizorului pentru a putea primi impulsurile necesare functionari motoarelor (fig.2.c).

Fig. 2. Echipamentele bratului robotic

I1. Realizarea programului si incarcarea acestuia in automat
1. Realizarea butonului de pornire/oprire a schemei
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Pentru Inceput am stabilit care intrari vor porni sau opri schema de functionare,
pornirea schemei se realizeaza prin intermediul intrari 1124.0 a automatului, respectiv oprirea
1124.1, se realizeaza prin simpla actionare a acestor intrari.

Butonului de pornire i-am facut automentinerea prin intermediul markerului M0.0 care
realizeaza atat automentinerea dar este folosit si pentru mentinerea functionarii schemei.

MO.0
functionar
e program

I124.0 Ir124.1 "functiona
"pornire™ "oprire™ re"”
I | < T |
11 I/HI L |
MO0

functionar

& program

"functiona
re"

2. Stabilirea sensului de functionare
Stabilirea sensului de deplasare a bratului robotic se face prin alegerea uneia din cele
doua intrari 1126.1 cu ajutorul caruia ne deplasam spre dreapta in functie de setarea pasilor
sau 1126.0 cu ajutorul caruia ne depasam spre stanga.

M0.0 pi24.1 M0.7
functionar irectie impulsuri Q124.0
e program M0.5 axa X 1124.2 I126.1 10ms motor axa
"functiona "directie "directie "limitator "sens "impuls X
re” counter” z" dreapta"  dreapta” 10ms" "motor”
| | | | | % | | | | {
1126.0
functionar
£ sens
invers
M0.5 1124.3 "start pl24.2
"directie "limitator 3ens "lampa
counter" stanga"” stanga" funct x"
% i/t | | {

3. Creare unor impulsuri
Releul de timp este una din componentele cele mai importante ale programului, iar in
cadrul schemei de functionare a programului acesta este actionat de MO0.0.
Pentru realizarea unor impulsuri la fiecare 10ms (valoare stabilita de catre mine) am
inserat un marker M0.7, acesta porneste si opreste functionarea releului de timp facand o
bucla trimitand cate un impuls la fiecare 10ms.

Md.0 M. T MO.7
functionar impulsuari impulsuri
e program 10ms= 10ms=
"functiona "impuls Tl "impuls
M1.2 re" 10m=" 5 ODT 10m="
|~ | | | #1 -
rd 11 11 5 o— —
M1.1 S5T#500MS TV BIf...
| A
I/I
I124.1 BCD[— ...
"oprire™ —R
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4. Numararea pasilor necesari si contorizarea acestora
Numaratorul este setat prin intermediul markerului MW12 a cérui valoare este
prelucratd anterior, numaratorul nu o sa depaseasca valoarea indicata de catre MW12 si o sa
numere in jos pana la valoarea 0 sau cea stabilitd de noi.
Markerul MW6 este iesirea numaratorului, iar acesta primeste impulsurile pe care
releul de timp le realizeaza si le transmite numaratorului si pastreaza valoarea la care se afla
numaratorul.

functicnaz
e sens MO .7
invers impulsuzi
MO.5 "start 10ms
"directie sens "impuls c1
countez” stanga™ 10ms" M1.4 S CUD
11 K N % w e
MO. 6 CV [—MW6
1]
11
cv_scom[ ]
MO .7
impulsuzi
MO.5 I126.1 10ms
"directie "sens "impuls
countez” dreapta™ 10ms" M1.4
— | {1 { | {1 co
MO. 6 I124.6 S
1]
11
MW1Z —{ BV
1124.1
"oprire” —{R

5. Incarcarea programului in automat
Incarcarea programului in automat se realizeaza prin conectarea calculatorului cu
automatatul programabil printr-un cablu usb iar incarcarea progrmului se face prin apasarea
butonului de download din bara de instrumente.

&
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PROIECTAREA UNUI SISTEM DE ILUMINAT AL UNEI SALI DE
SPORT

Catalin BORZAN, anul 1V Ingineria Sistemelor Electroenergetice
Coordonator: Sef lucrari dr. ing. Olivian CHIVER

Cuvinte cheie: Dialux, flux luminos, iluminare

Rezumat: Lucrarea prezinta studiul teoretic si experimental al programului Dialux care
permite atdt calculul iluminatului electric cat §i natural, realizarea de previzualizari i
imagini video al spatiului avut in vedere. O caracteristica importantd este faptul ca poate
importa planurile §i apoi exporta planurile in orice format.

1. INTRODUCERE

DIALux este un software pentru proiectare, unul dintre cele mai importante programe
de calcul european folosit in domeniul iluminatului care contine bazele de date ale
principalilor producatori europeni de corpuri de iluminat. Pentru a se mentine in top, DIALux
este dezvoltat continuu. In cursul anului 2006, firma romaneasca Elba a devenit partener al
programului DIALux si a deschis calea cétre versiunea in limba roméana.

Programul {ine seama de noile reglementari europene SR EN 12464 si EN 1838, este
oferit gratuit si poate fi descarcat de pe adresa www.dial.de.

Firmele partenere DIALux sunt:3F Filippi, Artemide, Atelje Lyktan, Bega, Bright
Speciasl Lighting, Claude, Clearvision, Concord:marlin, DY Licht, Elgo, Erco, ES-System,
Etap, Fagerhult, Glamox, Hess, Hoffmeister, Idman, 1-Valo, Fiberstars, Leipziger
Leuchten, Lighting Technologies, Lightronics, Glashutte Limburg, LineLight, Lledo
Illuminacion, Louis Poulsen, Lumiance, Luxonic, Malmbergs, Martini, Mazda, Megalux,
NVC, OMS, Ornalux, Osram, Pilux Danpex, Petridis, Philips, Riegens, Seae, Simes,

Siteco, Spectral, Spyttler, Sylvania, Thorlux, Thorn, Tobias Grau, Trilux, Waco, Whitecroft
Lighting, Wila, Zumtobel , Elba etc.
Inaintea inceperii unui nou proiect trebuie si avem in vedere urmitorii factori :
» denumirea incaperii, din care sa rezulte destinatia sa;
* dimensiunile incaperii: lungimea L1, lafimea L2 si indltimea H, in m;

- pozitiile si dimensiunile cdilor de acces, daca acestea sunt comune sau nu i pentru

alte incaperti;
 structura si zugraveala peretilor si a tavanului. Astfel, structura tavanului prezentand
grinzi, nervuri etc, influenfeaza in mare masura amplasarea corpurilor de iluminat.

Existenta unor stdlpi sau coloane de sustinere trebuie avutd de asemenea in
vedere. Structura peretilor este determinantd pentru alegerea tehnologiei de executie a
instalatiei. In functie de zugriveala peretilor si tavanului se determina factorii de reflexie ai
peretilor Pp, respectiv tavanului Pt.
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Daca peretii sau tavanul prezintd zone cu coeficienti de reflexie diferiti (zugraveli
diferite, ferestre, panouri montate pe pereti etc.) se recomandd determinarea unor coeficienti
de reflexie echivalenti, prin medii ponderate.

2. PROIECTAREA UNUI SISTEM DE ILUMINAT AL UNEI SALI DE SPORT.

Deschidem programul DIALux si alegem tipul de proiect pe care dorim sa il
realizam, in cazul nostru ,, Proiect nou interior **.(fig.1.).

DIALux LX)

~br 3
IS . A
\ N \
Proiect nou Interior 4*’ Asistent DIALux
\
- (v
% Proiect exterior nou w Deschidere ultimul proiect
—~ . ( o
a] Proiect Strada nou Deschide proiect

n proiect deja existent

[V Arata acest dialog $ila urmétoarea pornire a programului

Fig. 1. Ecranul de pornire

Dupi ce s-a selectat proiectul editim dimensiunile inciperii. In cazul nostru avem
lungime de 75 metri, latime de 50 de metri si Indltime de 10 metri.

Project manager /E
- Editor spatiu m[ ]
Dimensiunile cubului dircumscris —
Lungime: 75.000 m Latme: 50.000 m [
. — @ |8
Tndlgme: 1U| Caordonabelz.a supraf.etelor _::
= Coordonate internationale
~ (World)
x | Y | I
1 |0.000 0.000 75.000
2 75.000 0.000 50.000 _8
=
3 75.000 50.000 75.000 [
4 |0.000 50.000 50.000 [
—_ —
-]
e
[
[ Inserare coordonate ] [ Stergere coordonate ] r
0K PAnulare g
a
=3 Proiectl |
----'1"@, Corpuri de iluminat utilizate -
Q Spatiul —
=]
&

Fig. 2. Alegerea dimensiunilor
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Dupa ce s-a editat spatiul inseram obiecte din

care, Ferestre si Usi, etc.

meniul principal alegem, Obiecte dupa

..... = Elemente standard
J Elemente de spatiu
[Ei Ferestre 5i usi ]
% Elemente scena exterioarad
..... & Baze sportive
----- | Suprafete de calcul
..... 2’ Puncte de calcul
..... %4 Grild de calcul
o-fg Fisiere de raster de calcul
%2 Sport
[=-f= Fisiere obiect
Ft Spatiu exterior
2% Spatiu interior
----- 1 Accesorii birou
ﬁ Mabila
@E - Persnane

»

m

-

L Proiect. | % Obiec—.

& Culori Ll@'ﬂelect... L;j Rezult... I

Fig. 3. Inserarea obiectelor

Inseram texturi din meniul principal. Alegem, Culori — Interior — Uyi sau texturi ale

tavanului, peretilor, podelei si altor elemente care le avem in proiect.

Eﬁ texturi
ﬁ In exterior

-4 Interior |
+-4# Podea

o™

]-E%
Eﬂ Standard material

Eﬂ Liooe Wellow

E% 20 Orange

LB 3wor Red

[ &0 Violet
3 S Blue

m

-

ﬁipr... | % 0b.... | & Cul..

o Sel.. | FRe.. |

Fig. 4. Inserarea texurilor, culorilor
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Si am ajuns la rezultatul acesta unde avem un teren de handbal, un teren de basket, un
teren de tenis, tribune.

Fig. 5. Sala proiectata pe baza ceringelor

Dupa care vom introduce o scena de lumina a zilei.

Fig.6. Scend cu lumina zilei
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Pentru a folosi o vizualizare a proiectului vom folosi functia Afisare Culori False din
DIALux.

S S S

|

= @ Proiect1
-9% Corpun de iluminat utiizate
=4 Spatiul
[J Plan util
- Scene de luming
O lus ora

er curat

w1 (0 Suprafete perete
-3 Corpuri de iluminat
5 (3 Obiecte

438 Elemente de spatiu
)@@ Baze sportive

(8 Grils de calcul g

Fig. 7. Culori false — scenda lumina zilei

Cu aceaste doua optiuni (culori false, date fotometrice), putem sa vedem unde 1n zona
din sala respectiva este iluminaarea cea mai intensa. Dupa care extragem datele fotometrice
sub forma de izolinii, unde ne sunt prezentate zonele cu iluminarile din planul util.

— T50.00m
o . o o ° o o ° B B
o
o ° o o ° o o o B e
- Tar.72
° s . o ° o o ° B B
-
T1162
T5.90
L 4 i n n --0‘00
0.00 14.62 29.76 53.21 68.09 75.00m
Thaltimea spatiului: 10.000 m, in&ltime de montare: 10.000 m, Factor de Valoare in Lux, Scara 1:642
mentinere: 0.50
Suprafata ‘ p [%] E, [IX] Epnin [X] Enax [X] u0
Plan util ‘ / 4903 594 26727 0.121
Podea 59 4943 531 25301 0.107
Tavan ‘ 70 1847 363 4958 0.197
Pereti (4) 34 2145 200 29615 !
Plan util:
Inaltime: 0.760 m
Raster: 128 x 128 Puncte
Zoné de margine: 0.000 m

Raport iluminare (conform LG7): Pereti / Plan util: 0.293, Tavan / Plan de lucru: 0.373.
Fig. 8. Rezultate fotometrice — scenda lumina zilei
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Acum vom introduce corpurile de iluminat, utilizand un aranjament de camp.

| e

| Inserare corpuri de iluminat l} » & Aranjament camp ]
I—_I'! Editare geometrie spatiu a  Corpuri de iluminat individuale
@ 3Dimagine standard F& B\ Aranjament in linie |
[L, Plan de bazi (nivel simbolic X-Y) Fo | {& Aranjamentin cerc

Salvare imagine camera foto » B Sangmnent nochuns

Refacere imagine camera foto v |[£] Strategie de iluminare Superficial direct 1
Selectare [ Strategie de iluminare Superficial vertical |
'.:g} Folosire zoom \W @_
N
dlj  Deplasare

Fig. 9. Introducerea corpurilor de iluminat

Vom folosi corpul de iluminat Philips MDK900 1xHPI-P400W-BUS +GPK900 NB,
avand urmatoarele caracteristici:

72

Generalitati rDescriere rTehnicﬁ ]

ion?nga: 1DKS00 1xHPI-P400W-BUS +GPKS00 NB
Imagine produs Producator
‘ PHILIPS

s

Generalita rDescriergf Tehnica

Distributia luminoasa 1 |

Lamps: HPI-PaDOW-BUS/743 ~ || ...
Flux luminos: 32500 om0
Putere: 5““\%

4280 w |

Factor corectie:

Motivulcorectiei:

Roteste LVK cu 20° (US-EU Roadway)

=3 Proiectl
BC‘% Corpuri de ilurinat utilizate
. .19 99 x Philips MDK900 1xHPI-P400W-BUS +
Q Spatiul

=3 Proiect1
E|ﬂ~ac Corpuri de iluminat utilizate
J{g’ 90 x Philips MDK200 1xHPI-P400W-BUS =
” Spatiu 1

Fig. 10. Corp de iluminat Philips MDK900 1xHPI-P400W-BUS +GPK900 NB

Dupa care vom introduce o noud scend de lumina, dar acum calculata pe baza
corpurilor de iluminat.
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Fig. 11. Scena de lumind data de corpurile de iluminat

Dupa care vom folosi functia Afisare Culori False din DIALuX.

Culor false

@ humingn ) Lumnange
C_Jd w0 «
- v
- e
- e«
-
-0 .
= o «
) 0 .
([t ] [(sote ]
- Project1

4)-%% Corpun de iluminat utilizate
5 4 Spagu1

1 Plan util
{38 Scene de lumind
@ lumina zile ora 13:28 cer curat
g lumina lsmpi
1 [ Suprafete podea
o Tavn
il Suprafete perete
4) 8 Corpun de iluminat
44 Obiecte
i) Elemente de spatiu
4 [ Baze sportive
L Gl de calcul

Fig. 12. Culori false — scena de lumind al corpurilor de iluminat

Datele fotometrice sub forma de izolinii sunt prezentate in figura urmatoare.
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T50.00m
Tar72
T11.82
Ts.90
1 " L L b l .-D'OD
0.00 14,62 29.76 53.21 68.09 75.00m
inaltimea spatjului: 10.000 m, inaltime de montare: 10.000 m, Factor de Valoare in Lux, Scara 1:642
mentinere: 0.50
Suprafata | p [%] E,, [Ix] E in [16] E max [IX] ud
Plan util | / 368 151 446 0.411
Podea 59 361 146 440 0.405
Tavan | 70 147 59 204 0.400
Pereti (4) 34 147 34 255 !/
Plan util:
Indltime: 0.760 m
Raster: 128 x 128 Puncte
Zona de margine: 0.000 m

Raport iluminare (conform LG7): Pereti / Plan util: 0.219, Tavan / Plan de lucru: 0.402.
Lista bucati corpuri de iluminat

Nr. | Bucati Denumire (Factor de corectie) & (Corp de iluminat) Im] & (Lampi) [Im] P [WI]
Philips MDK900 1xHPI-P400W-BUS 24700 32500 4280

+GPK900 NB (1.000)
Total: 2445300 Total: 3217500 42372.0

1 99

Putere specifica: 11.30 W/m? = 3.07 W/m#/100 Ix (Suprafata: 3750.00 m?)
Fig. 13. Rezultate fotometrice — scena de lumina al corpurilor de iluminat

3. CONCLUZII

Din cele doud exemple se observa diferenta dintre lumina de la soare cu un flux
luminos mediu de 4903. lar cea de la corpurile de iluminat cu fluxul luminos mediu de 368
(valoare medie impusa la proiectare). Totodatd se poate jongla cu mai multe tipuri de corpuri
de iluminat pentru a avea fluxul luminos dorit si o uniformitate cat mai buna, pentru a
indeplini conditiile calitative impuse de norme.
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STUDIUL UNUI TRANSPORTOR CU BANDA PE ROLE

Cristian Sergiu COSTIN, anul 1l Echipamente pentru Procese Industriale
Coordonator: Conf.dr.ing. Miorita UNGUREANU

Cuvinte cheie:transportor,parametrii, Matlab

Rezumat: Lucrarea prezinta studiul unor parametri ai transportorului cu banda pe role cum
ar fi: debitul transportorului, rezistentele la miscare, tensiunile din banda si realizarea unor
diagrame cu ajutorul programului Matlab care arata variatia acestor parametri.

1. INTRODUCERE

Transportoarele cu banda pe role sunt utilaje destinate transportului T flux
continuu al materialelor. Acestea sunt utilizate in diferite industrii, ceea ce Insemna
implicit o mare varietate a materialelor transportate si a conditilor de functionare.

Principiul de functionare al transportoarelor cu bandd se bazeaza pe
transmiterea miscarii, prin frictiune, de la tamburul de antrenare la un organ purtator
(banda) care este intins pe circuitul pe care se face transportul si sustinut de un schelet
metalic pe care sunt fixate role pentru ramura superioara, respectiv ramura inferioara.

2. STUDIUL DEBITULUI
Debitul transportoarelor cu banda se calculeaza cu expresia [1]:
Q =3600-4p-v-y-K; K,[t/h] Q)

unde:
e Q - debitul transportoarelor cu banda

e Ao - este suprafata sectiunii curentului de material [mz]
e V- viteza de transport [m/s]
e v - masa specifica a materialului afanat [t/m3]
e Kkj - coeficient ce tine seama de inclinarea transportorului
k ~ 100-0,5-5 (2)
100

e [ - unghiul de inclinare a transportorului [°]
e ks - coeficient ce tine seama de conditiile de exploatare a transportorului
- ko=1 pentrutransportoarestationare
- ko=0,9 pentrutransportoaresemistationare
- ko=0,8 pentrutransportoarenestationare
Sectiunea Ap=A;+A; se determina in functie de latimea si de forma de albiere a benzii,
precum si de unghiul p de taluz al materialului in miscare (fig.1).
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AL = - . A,

x]

b M
B b
B
aj b)

9

Fig.1.Variatia debitului in functie de latimea benzii si de unghiul de taluz natural al materialului [1]

Pentru o variatie a debitului cuprinsa intre 10 [t/h] si 9000[t/h] si varianta a
prezentata in figura 1 pentru aria sectiunii de material a rezultat graficul de variatie a debitului

prezentat in figura 2.

Debitul Q [th]

Variatia debitului Q in functie de l&timea benzii B

9000 ; T ! ! !
S N— —— T — N
N ——— S— — _________________ g ]
S s — S— S — s ]
m— S S A—— .................
VR —— — SR N (. — ]
T S— S— - . — - ]
o — — A — A ]
) — S— s S— ________________ ________________ ]
5 : | ; ; ;
0 05 1 15 2 25 3

Latimea benzii B [m]

Fig. 2. Variatia debitului in functie de latimea benzii

Pentru un debit dat se calculeaza aria suprafetei Ao necesard, iar din expresiile
mentionate ale lui Ag se calculeazd b si respectiv B. Latimea B obtinuta din conditia de
satisfacere a debitului se verifica si in functie de marimea bucatilor de material pentru cazurile
din figura 2 a si b dupa care urmeaza:

- pentru material nesortat, cand bucatile de marime maxima nu depasesc 15% din

masa materialului:

B > 2@y, + 200 [mm]

- pentru material sortat:

unde:

B > 3,3 ayeq + 200 [mm]

e B —latimea benzii [mm]
® ama - marimeamaxima a bucatilor de material [mm]
® amed - marimea medie a bucatilor de material [mm]

©)

(4)
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3. STUDIUL REZISTENTELOR LA MISCARE SI A TENSIUNILOR DIN BANDA

Studiul s-a realizat pentru un transportor cu banda pe role stationar avand urmatoarele
date tehnice :
Material transportat: piatriconcasati cu masa specificiy = 1,5 [t/m3];
Debitul transportorului Q = 200 [t/h];
LungimeatransportoruluiL = 200 [m];
Vitezabenziiv = 1,5 [m/s];
e Traseuorizontal .

—1

e Fig.3. Transportor cu bandaQ = 200 [t/h], L = 200 [m]

Rezistentele la miscare a benzii pot fi grupate astfel: pe ramura plind, pe ramura goala,
la tobele care nu sunt motoare, in zonele de schimbare a unghiului de Tnclinare n plan vertical
si Tnpunctele de Incarcare.

Rezistentele la miscare pe ramura purtatoare de material se calculeaza cu expresia:

E, = [(q +q, + qrp) “w-cosft+(q+qp)- Sinﬁ] -L = 3922,944[N] (5)
unde:
F, - rezistenta la migcare pe ramura purtatoare de material;
g - greutatea materialului pe metru liniar de transportor [N/m];
gp - greutatea pe metru liniar de banda [N/m];
Qrp - greutatea rolelor pe ramura plind pe metru liniar de transportor [N/m];
B - unghiul de Inclinare a transportorului [°];
L - lungimea transportorului [m];

e W - rezistenta specificd la miscare a benzii.

Pentru transportoare cu role din teava, rezistenta specifica la miscare a benzii este
0,04...0,05, iar pentru role cu ax flexibil de 0,05..0,13 (valorile minime sunt pentru
transportoare stationare magistrale, iar valorile maxime pentru transportoare semistationare de
pe galerii de pregatire, care lucreaza in conditii grele de exploatare).

Greutatea Incdrcaturii materialului pe metru liniar de banda se calculeaza pornind de la
expresia debitului:

q4=3L=qn gN/m] (6)
unde:
e Q - debitul transportoarelor cu banda [t/h]
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e (- acceleratia gravitationald, g=9,81 [m/s?]

e V- Viteza de transport [m/s]

Q
* m = 3,6

Atunci cand nu se cunoaste greutatea benzii pe metru liniar se poate calcula cu
expresiile:
- pentru benzi cu insertii:

qp =y B-h[N/m] (7
- pentru benzi cu cabluri:
m-d?
a =V (B “h =205 -n) +qc - n [N/m](8)
unde:

y- greutatea specificd a benzii y = 11 ...13 [N/dm?]
B — latimea benzii [mm]

h - grosimea benzii [mm]

d - diametrul unui cablu [mm]

N - numarul de cabluri din banda;

q.- greutatea pe metru liniar al unui cablu

Greutatea rolelor pe ramura plind pe metru liniar,g,, , se calculeaza cu expresia:

4rp = IN/m] (©)
unde:
e G,- greutatea rolelor pe un suport
* (g, - greutatea rolelor pe ramura plind pe metru liniar de transportor [N/m]
e [,- distantaintresuportiipe role peramuraplind[m]

Distanta intre suportii pe role pe ramura plind are in practicd urmatoarele valori:
e [, =09..14 pentru role din {eavd montate pe suporti rigizi

e [, =1..1,55 pentru role din teava montate in ghirlanda

e [, =1,24..1,83 pentru role cu ax flexibil

Distanta intre suportii cu role scade o datd cu cresterea greutdtii specifice si a
granulometriei materialului si o data cu cresterea latimii benzii.

Cand nu se cunoaste Gy, aceasta se poate aproxima cu urmatoarele expresii empirice:

- pentru suport cu trei role:

G, =230-B + 130 [N] (10)
- pentru rola cu ax flexibil:

G, =44-B + 18 [N] (11)

Rezistentele la migcare pe ramura goala se calculeaza cu expresia:
F, = (qp - cosp+qr4) Ly £ qp - L - sinf = 669,468[N] (12)
sau

F, = [(qb + qrg) “w-cosfB £ q, -sin,B] L = 669,468 [N] (13)
unde:
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e ¢ - rezistente la migcare pe ramura goald;

e () - greutatea pe metru liniar de banda [N/m]

® (g - greutatea rolelor pe ramura goald pe metru liniar de transportor [N/m]
e [ - unghiul de inclinare a transportorului [°]

e L - lungimea transportorului [m]

e W - rezistenta specificd la miscare a benzii

Greutatea rolelor pe ramura goala pe metru liniar, g, , se calculeaza cu expresia:
4y = - IN/m] (14)
unde:
e G,- greutatea rolelor pe un suport
* (4 - greutatea rolelor pe ramura goald pe metru liniar de transportor [N/m]
e l,- distanfaintresuportiipe role peramuragoala[m]
in care Iy este de obicei egald cu de 4 ori distanta dintre suportii cu role de pe ramura plind
(cifra maxima se ia pentru lafimi mari de banda si greutate specificd mare a materialului care
se transporta).
Cand nu se cunoaste Gy, se poate aproxima cu urmatoarea expresie empirica:
Gy =140 B + 80[N] (15)
Termenul al doilea din expresia rezistentei la miscare pe ramura plind, Fp, se ia cu
plus, iar din expresia rezistentei la migcare pe ramura goala Fgy, cu minus cand transportul se
face in sus si invers cand transportul se face in jos.

Cunoscand rezistentele la miscare a benzii, se stabilesc eforturile care apar in banda,
prin metoda punctelor luate pe contur, incepand cu punctul de desfasurare de pe toba motoare
si incheind cu punctul de infasurare pe toba motoare (fig.4)

Efortul din banda, S; dintr-un punct oarecare, este egal cu efortul Sii, din punctul
anterior, la care se aduna rezistentele la miscare F(j.1).; dintre cele doua puncte. Deci pornind
de la efortul din banda, S1, din punctul de desfasurare de pe toba motoare, rezulta:

g 3 —

10
L 312 A
5 4 1 14 1

! ? (53 2 1 )

Fig. 4. Schema de notare a punctelor[2]

S>=S1+F12
S3=Sy+F23 (16)
. Sn:Sn—1+F(n—l)—n:f(Sl),[N]
In acelasi timp trebuie Indeplinitd si urmatoarea conditie:

Snki=S1€, [N], a7
k~=1,4...1,3 valoarea maxima se ia pentru transportoare cu conditii grele de lucru si unde nu
este sigurd mentinerea coeficientului de aderenta banda — toba.

Eforturile din banda pentru studiul care s-a realizat sunt:

51 = Smin (18)
53 = SZ * kt (20)
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Dupa rezolvarea ecuatiilor s-au obtinut urmatoarele rezultate:

S, = 2086,747 (22)
S, = 2756,215 (23)
S; = 2981,587 (24)
S, = 6844,531 (25)

Dupa realizarea calculelor s-a realizat diagrama de eforturi in Matlab prezentata in
figura 5

Diagrama de eforturi

7000
6500
6000
5500
= 5000
(€]
= 4500
=
£
W 4000
3500
3000
2500
2000 | i i I 1 i I
0 50 100 150 200 250 300 350 400
L [m]
Fig.5.Diagrama de eforturi
4. CONCLUZzII
o Cu ajutorul programuluiMatlab pot fi generate graficele de variatie ai parametrilor
transportorului fiind un instrument util in proiectarea acestora.
J Graficul prezentat in figura 3 care reprezinta variatia latimii benzii in functie de debit
poate Tnlocui o serie de calcule.
o Graficul de variatie a eforturilor din banda este util pentru a identifica urmatoarele:

e tensiunea maxima din banda pentru alegerea benzii;

e forta de tractiune Fo, necesara calculului puterii instalate a transportorului;

e cfortul minim din banda de pe ramura plind pentru a verifica conditia de
sageata pe care o face banda intre doi suporti consecutivi cu role;

e tensiunea minima din banda pentru a proiecta sistemul de intindere.

BIBLIOGRAFIE
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STUDIUL CALITATII SUPRAFETELOR PRELUCRATE CU JET DE
APA IN FUNCTIE DE PARAMETRII DE PROCES

Viad ROATIS, anul IV Tehnologia Constructiilor de Masini
Coordonatori: Prof. dr. ing. Mircea LOBONTIU, Sef lucrari dr. ing. Vlad DICIUC

Cuvinte cheie:Prelucriri neconventionale, jet de api, calitatea suprafetei

Rezumat: Lucrarea prezinta studiul teoretic §i experimental al calitatii suprafetelor
prelucrate cu jet de apa in functie de parametri de proces, in urma incercarilor efectuate se
doreste optimizarea parametrilor de proces cu scopul imbunatatiiri calitatii suprafetelor

prelucrate cu acestia.

1. INTRODUCERE

Scopul lucrarii este de a identifica parametri optimi de proces pentru prelucrarea unor

suprafete complexe in raport cu calitatea acestora.
Conceptul de tehnologii de prelucrare neconventionale vizeaza un grup de tehnologii

bazate pe un transfer de energie spre zona de prelucrare, Th alte moduri decat cele presupuse
de asa — numitele tehnologii clasice. In prezenta lucrare sursa de energie o constituie jetul de

apa in amestec cu un material abraziv.
apa sub presiune

4

jetul de apa

abraziv \

camera de mixare
tubul de mixare

jet abraziv (AJW)

distributia
particulelor

————— =

Fig.1 Formarea jetului de apa abraziv
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Avantaje:

capacitatea deprelucrare pe mai multe directii;

nu se produce caldura;

tdierea poate incepe in orice punct, fara a mai fi nevoie de o pregaurire;

nu influenteaza in nici intrun fel restul materialului/piesei de prelucrat;

bavurile sunt minime;

scula nu se uzeaza, prin urmare nu necestia reascutire;

procedeul nu polueaza mediul inconjurator;

fixarea simpla a materialului/piesei de prelucrat inlatura nevoia de dispozitive de
fixare, reducand timpul necesar fixarii si implicit manopera;

este ideal pentru prelucrarea materialelor cum sunt cuprul si aluminiul, materiale
care prin tehnologie laser nu pot fi prelucrate;

materialele prelucrate prin aceasta metoda pot atinge grosimi de ordinul a 383mm
pentru titan si 307mm pentru iconel.

Dezavantaje:

costul de prelucrare este relativ ridicat;

nu se preteazd la productia in masa deoarece instalatia implica costuri mari de
intretinere;

in urma taierii, datoritd actiunii apei, materialele pot forma oxizi.

2. PREGATIREA EXPERIMENTULUI

In vederea determinirii parametrilor optimi de prelucrare am realizat prelucrarea de
tdiere pe contur inchis a unor epruvete patrate 30x30[mm], din semifabricat de tip tabla, cu
grosimea de 10[mm], materialul ales fiindinox 304. Am ales acest material datorita
proprietatii fizice de a nu forma oxizi.

Experimentul a fostrealizat cu ajutoruluneiinstalatii de debitare cu jet de apa abraziv
din familia Bystronic modelul ByJetPro L 6030, presiunea maxima de lucru a acestei instalatii
fiind 3600bar.

Materialul abraziv din componenta jetului, utilizat in experiment a fost Garnet 80
Mesh, cu dimensiunea particulelor cuprinsa intre 300-150[pum].

Parametri variati au fost presiunea jetului abraziv (p), viteza de avans a capului de
tdiere (vy), si debitul de material abraziv din alcatuirea jetului (Qg,). Fiecare parametru a fost
variat de cinci ori, In timp ce ceilalti doi au fost mentinuti constanti.

Tabelull. Variatia parametrilor de

EPRUVETA PARAMETRI DE PROCES
Nr.crt. Presi (p) [bar] Avans (vf) [mm/min] Debit Ab.( Qab) [g/min]

1.1 3300bar 126 mm/min- constant 342g/min - constant

1.2 3000bar - -

13 2500bar

14 2000bar

15 1700bar -

2.1 3600bar - constanta 86mm/min

2.2 - 106mm/min

2.3 - 126mm/min

2.4 - 241mm/min

2.5 - 306mm/min -

3.1 - 126 mm/min- constant 400g

3.2 - i 242¢g

33 - z 142g

34 > s 100g
proces—>> 7o
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Rezultatele

3. REZULTATE OBTINUTE

obtinute sunt prezentate si interpretate astfel, dupa realizarea taierii

epruvetelor cu parametri prezentati, am realizat masurarea rugozitatii acestora. Masurarea s-a

realizat dupa doua

directii, au fost realizate trei masuratori pentru fiecare directie, valoarea

considerata fiind medie aritmetica a acestora.

A
4 3 £ : 3 3
S ) =3 ) ~
by o 8 3 S
i % ’}3 i T
Ra=2.607um & Ra=4.047um &  Ra=3,913um & Ra=5.086pm &  Ra=3,915um &
p=3300bar p=3000bar p=2500bar p=2000bar p=1700bar
£ £ g £ g
] g ] 5] 2
] ©o < ~ @
i W i i %
Ra=2.744um & Ra=2.882um &  Ra=3.186um & Ra=4.391um & Ra=s.377im I3
vf=86mm/min vf=106mm/min vf=126mm/min  vf=241mm/min vf=306mm/min
£ £ £ 3 g
= 2 3 IS
g & S 3 3
~ ~N o 7‘1 51
Ra=2.537um fé Ra=2.915um é Ra=4.966um & Ra=5.809pm & Ra=7.372im &
Qab=400g/min  Qab=242g/min  Qab=142g/min Qab=100g/min  Qab=70g/min

X

Fig.2 Calitatea suprafetelor obtinute in urma experimentului

Ca indice de calitate a suprafetelor a fost utilizat R, — media aritmetica a abaterilor

absolute ale profilului rugozitatii de la linia medie.
Pe baza calitatii suprafetelor obtinute in functie de parametri de proces au fost

realizate urmatoarele grafice:

Rugozitate Ra[um]

84

5.086

s /t\\

4.047

=g Rugozitate X
=@ Rugozitate ¥

% 7535

2.028

2100 2300 2500 2700 2900

Presiune [bar]
Fig.3 Variatia rugozitatii in raport cu presiunea de lucru (p)
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Fig.5 Variatia rugozitatii in raport cu debitul de abraziv (g/min)

4.CONCLUZII SI CONTRIBUTII PERSONALE

In urma experimentului am constatat urmatoarele:

1. Rugozitatea suprafetei scade odatd cu cresterea presiunii jetului de apa;
2. Rugozitatea suprafetei scade odata cu cresterea debitului de material abraziv;

3. Rugozitatea suprafetei creste odata cu majorarea vitezei de avans;

4. Presiunea jetului de apd influenteaza intro masurd mai mica, calitatea suprafetei, o influenta

considerabild avand-o viteza de avans si debitul de abraziv;

5. Am identificat tema ca fiind importantd pentru scurtarea timpului necesar obtinerii
semifabricatelor si pentru identificarea parametrilor de prelucrare in vederea obtinerii unei

anumite calitati ale suprafetei;
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6. O directie viitoare de dezvoltare a temei ar putea fi constituitd de semifabricarea
angrenajelor cu profil asimetric pe instalatiile de debitare cu jet de apa, reducand considerabil
atat timpul de baza cat si consturile de fabricatie.
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STRATEGII DE PRELUCRARE A ZONELOR DE COLT APLICATE
PIESELOR CU CAVITATI

Andrei POP, anul IV Tehnologia Constructiilor de Magini
Coordonator: Prof. dr. ing. Mircea LOBONTIU, Sef lucrari dr. ing. Vlad DICIUC

Cuvinte cheie:Metode de prelucrare a cavititiilor, zone de colf, regimuri de aschiere

Rezumat: Lucrarea prezinta studiul teoretic si experimental al prelucrarii zonelor de colt,
care prezintd si cavitafi, precum §i o parte din incercarile care s-au executat asupra unui
semifabricat Tn vederea prelucrarii acestor tipuri de zone. Dezvoltarea teoretici a
problematicilor atinse, este urmata de realizari practice din sfera aschierii, insotite de studii
de caz realizate de catre autor, finalizate cu concluzii privitoare la strategiile incercate si
verdictul tehnic de alegere a metodei optime de prelucrare.

1. PRINCIPALELE PROBLEME PRIVIND PRELUCRAREA PRIN
FREZARE A CAVITATIILOR SI A ZONELOR DE COLT

O principalaproblema a cavitatiilorsimai ales a zonelor de colt, este dispunerea
adaosului de prelucrare in raport cu zonele liniare. Si anume, adancimea radiala de taiere
creste dramatic cand scula incepe prelucrarea coltului care poate duce de la o adancime
radiala ae 20%Dc pe suprafata liniara,pana la aproape 90%Dc in zona de colt.

Fig.1.1. Cresterea addncimeiradiale, ae ,in zona de colt

2. DOMENIU DE APLICARE

Structurile complicate, caracterizate prin cavitati cu pereti subtiri isi gasesc aplicatii Tn
industria aeronautica si aerospatiala, iar utilizare aconstructiilor de acest gen este in plina
expansiune de la an la an.Aceste structuri sunt in general prelucrate cu ajutorul masinilor cu
comanda numerica.
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Fig.2 1. Piese din industria aeronauticd fabricate prin aceaste metode

3. PROIECTAREA EXPERIMENTULUI

Avandu-se in vedere multitudinea de strategii de aschiere disponibile in cadrul soft-
urilor CAM am decis sa fac o comparatie intre acestea, pentru a putea stabili conditiile de
aplicare.

In acest scop am prevazut o testare initiala pe un semifabricat , pe care am prevazut 5
cavitati care prezinta si zone de colt.

Pentru fiecare cavitate am ales cate o strategie pentru degrosare, si anume:

- pentru cavitatea 1 am ales o prelucrare specifica acestor zone, imprimandu-i sculei o migcare
in ZIG-ZAG.

-Pentru cavitatea a doua am ales o frezare troncoidala, iar pentru cea de-a treia o frezare

axiala, de tip plunge.
W U
7 //A AN

2\ \‘

:

t
~ = e
g
Frezare Zig-Zag FrezareTroncoidala FrezareAxiala

Fig. 3. 1. Proiectarea experimentului

Cavitatiile 4 si 5 vor fi degrosate cu 2 dintre aceste metode urmand ca mai apoi ele sa
fie finisate cu strategii CAM specifice zonelor de colt.
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Generalitati despre metodele de prelucrare a cavitatiilor utilizate in acest experiment
[5], Frezarea troncoidala, (Trochoidal milling),
Traiectoria troncoidala este definita ca fiind o combinatie a miscarii circulare uniforme
Ccu 0 miscare liniara uniforma. Cu alte cuvinte este o spirald in plan orizontal, avand un anumit
pas, egal cu adancimea radiald a sculei a, . Scula Indeparteaza in mod repetat adaosul divizat
pe felii intr-o secventa de cai continue,prin migcare in spirala in directia radiald. Aceasta
strategie necesita programare specializata si 0 masina cu bune capabilitati.

Fig. 3. 2. Principiul metodei [5].

Frezarea axiald,(plunge milling)

[6], La frezarea axiala, aschierea este realizatd cu partea frontald a sculei in loc de
partea cilindrica, ceea ce este avantajos datoritd schimbarii in directie a fortelor de aschiere de
la predominant radiale spre axiale. Consumul de energie si zgomotul sunt reduse.

Fig. 3. 3. Principiul metodei [6].

Semifabricatul utilizat este dintrun aliaj de aluminiu EN AW - 7075[3], carea fost
supus unui tratament de durificare prin precipitare care constd in cdlire si depunere in solutie
si imbatranire arificiald. In urma acestui tratament, la masurarea duritatii Brinell (HBW
10/500), in trei puncte pe semifabricat, s-a obtinut duritatea de 103,3 HB.
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Fig.3.5. Desenul de executie al piesei de test.

Fig.3.4. Masurarea duritatii Brinell (HBW 10/500,) in 3 puncte pe semifabricat.

A-A

7.5

46

Se alege executarea pieseide test din semifabricat de tip tabla, din aliaj de aluminiu clasa

7xxX, avand urmatoarele dimensiuni: grosime 22,5 mm, lungime 150 mm, latime 46
mm.

46

90

Masina pe care s-a desfasurat experimentul este Sistemul de frezat EMCO Concept
Mill 55,aflata in dotarea laboratorului Facultatii de nginerie.

150

Fig.3.6. Definirea semifabricatului

22.5
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Fig. 3. 7. Sistemul de frezat EMCO Concept Mill 55 [2]

Scula aschietoare utilizata este o freza cilindro-frontala monobloc confectionata din
otel rapid. Are un numar de 4 dinti, cu geometria optimizata pentru prelucrarea aliajelor de

aluminiu. Diametrul exterior are valoarea d,=10[mm], lungimea frezei este de

l, =88[mm)], lungimeapartii active a frezei este de |, =40[mm], iar diametrul partii de

prindere are valoarea d, =10[mm].

—

d:

Spector « AITiN

h
|

I

— 1}
1 L[

Fig. 3. 8. Freza cilindro-frontala monobloc [4]

Parametriiregimului de aschiere utilizati in cadrul experimentului, au fost aceiasi
pentru cele 3 prelucrari de degrosare.

Tab. 3.1. Parametrii regimului de aschiere in cadrul experimentului.

Nr. Viteza de Avansul pe Viteza de Adancimea | Turatia
avans dinte aschiere de aschiere | n [rot/min]
V, [mm/min] f, [mm] V, [m/min] a, [mm]
1. 250 0,02 94 3 3000
2. 250 0,02 94 3 3000
3. 250 0,02 94 3 3000

Fixarea s-a facut intr-un dispozitiv de tip menghina dupa cum se observa in figura 3. 9.
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Fig. 3. 9. Prinderea semifabricatului in dispozitivul menghind

Tehnologia de prelucrare a cavitatiilor a fost realizata cu ajutorul softului CAM, NX
7.5 iar Tn urma acestei etape s-a obtinut codul ISO necesar Masinii Unelte.
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Fig. 3. 10.Taiectoria sculei specifica fiecarei strategii

De asemenea infigura3.10. se observa si orientarea sistemului de coordonateXYZ,
asupra semifabricatului, aceast lucru avand o importantd mare, in vederea realizarii partii
CAM pentru modelul dat.

De precizat, insa cd frezarea troncoidala a fost urmata de conturarea zonei prelucrate.

In ceea ce priveste traiectoriile sculei avem: cu linie albastra miscare de lucru, cu linie
verde miscare de legatura, cu linii rosii miscari de avans rapid iar cu linie galbena, miscari de
patrundere.
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4. REZULTATE OBTINUTE

Frezare Zig-Zag FrezareTroncoidala FrezareAxiala
Fig. 4.1.Rezultateobtinute

Strategia de tip Zig Zag, dureaza cel mai putin (2min), insa aspectul suprafetei in urma
acestei prelucrari este grosolan si necesita finisare.
Pentru cavitatea 2, calitatea suprafetei este cea mai bund dintre cele 3, dar timpul de baza
necesar este mai mare (7min), datoritd miscarilor de patrundere si retragere in si din
semifabricat.

Cavitatea a 3-a, are atat ca si durata cat si ca si calitatea suprafetelor obtinute, 0
pozitionare medie intre primele 2.

Pe baza rezultatelor obtinute astfel, voi alege strategiile potrivite in vederea executarii
reperului din Fig. 4. 2.

Fig. 4.2.Reper care va fi prelucrat prin aplicarea de strategii optime
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5. CONCLUZII SI CONTRIBUTII PERSONALE

1). Strategia de tip Zig Zag se recomanda cand productivitatea/rata de indepartare a
materialului, primeaza.

2). Strategia troncoidald se va utiliza cu succes ori de cate ori se realizeazd prelucrarea
unor materiale greu aschiabile, atunci cand vibratiile sunt principalele efecte negative care pot
aparea cauzate de geometria semifabricatului.

3). A 3-a strategie se utilizeaza cu precadere cu scule destinate acestei prelucrari, (scule
speciale), atunci cand lungimea in consola a sculei trebuie sa fie mare (4 x D, ),si atunci cand
precizia masinii respectiv uzurile impiedica utilizarea in conditii favorabile a unor alte
strategii.

Contributii personale
Am identifica ttema ca fiind de un larg interes la prelucrarea matritelor.
Am conceput un experiment pentru a identifica cele mai bune strategii si efectele lor.
Am realizat partea de CAD - CAM pentru piesa de test, cu ajutorul carora am obtinut
codul ISO pentru masina de frezat in 3 axe.

6. DIRECTII VITOARE DE CERCETARE

Ca si directii viitoare de cercetare voi urmarii, optimizarea acestor tipuri de prelucrari
n functie de:
- zona de intrare a sculeiinaschiere.
-zona de iesire din aschiere.
-modulin care se realizeazapatrundereasiiesirea.

Aplicarea acestor strategii pentru prelucrarea reperului din Fig. IV. 2.
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CALITATEA SUPRAFETELOR DEBITATE CU LASER
O NOUA TEHNOLOGIE DE EXECUTIE A UNEI PIESE TIP ROATA
DE LANT

Tonut Viad TAMAS, anul IV Tehnologia Constructiilor de Masini
Coordonatori: Prof. dr. ing. Mircea LOBONTIU, Sef Lucrari. dr. ing. Vlad DICIUC,
Sef Lucrari. dr. ing. Sandor RAVAI

Cuvinte cheie: Calitatea suprafetelor debitate, Laser, Parametrii de debitare.

Rezumat: Lucrarea prezinta studiul teoretic i experimental al procesului de debitare cu
Laseri in cazul unor materiale de tip OLC 45 (DIN C45). Dezvoltarea teoretica a
problematicilor atinse, este urmatd de realizari practice din sfera incercarilor de debitare cu
anumiti parametrii, finalizate cu concluzii privitoare la starea actuald a acestui proces §i
verdictul tehnic de utilizare corectd a acestor parametrii, inclusiv realizarea degrosarii unei
Ppiese de tip roata de lant.

1. INTRODUCERE

Aceasta lucrare are scopul de a prezenta problemele actuale de debitare a unui material
de tip OLC 45 (DIN C45) utilizand tehnologia laser, pe o masina de tipul ByStar 4020,
identificarea parametrilor optimi ai procesului si executarea unui reper tip roata de lant.

Capitolele aferente lucrarii sunt 1. Principiul debitdrii cu laser ; 2. Avantajele si
dezavantajele acestei metode; 3. Masina unealta folosita; 4. Pregatirea experimentului; 5.
Rezultate obtinute ; 6. Concluzii.

2. PRINCIPIUL DEBITARII CU LASER

Generarea radiatiilor laser[1]:
Principiul fizic de baza al generatoarelor opticocuantice- laseri il reprezintd
amplificarea luminii prin stimularea emisiei radiatiei, realizatd pe baza inversiei de populatie.
Debitarea cu laser inseamna de fapt topirea materialului in zona de focalizare a
fasciculului si inlaturarea lui cu ajutorul gazului folosit.
Generarea radiatiilor laser reprezinta amplificarea luminii prin stimularea emisiei
radiatiei, realizata pe baza inversiei de populatie.[2]
Cateva avantaje principale fatd de alte procedee de taiere/ debitare sunt :
1. Timp redus pentru taiere ( fatd de o masina de debitat cu apa).
2. Influente termice reduse (fatd de o masina de debitat cu oxigaz).
3. Debitare de contururi complexe (3 axe).
4. Suprafetele tdiate au rugozitati mici ( Ra min = 1.023 microni).
Cateva dezavantaje a acestui procedeu ar fi :
1.Limitarea grosimii maxime de prelucrat la 25 mm .
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2. Orice piesa necesita un timp pentru a putea fi manipulata.
3. Taierea materialelor de gen polymeri / plastic , materiale in general care produc fum in
timpul prelucrarii este greoaie si defectoasd din cauza imbacsirii oglinzii de focalizare .
Masina pe care s-a facut lucrarea, Bystronic Bystar 4020 este una de debitare laser cu
mediu activ gazos pe baza de 0, si N,, pe care se poate prelucra tabla cu dimensiunile
maxime L X | de 4000 x 2000 mm.
Ca sursa laser este utilizata Bylaser 6000. (6000 W sau 6 kW) .

Pregatirea experimentului

Scopul experimentului este determinarea unor parametrii optimi de debitare pentru
obtinerea unor piese mai complexe — roti de lant; cu o calitate a suprafetei cat mai buna.

In acest sens am decis pregitirea unor epruvete patrate din C45 (OLC45) pe care urma
sd aplic diferite strategii, utilizand o tabla de grosime de 10mm, patrata cu cota de 300mm.

Epruveta astfel obtinutd cu cele mai bune rezultate va constitui etalon pentru
prelucrarea unei piese de tip roatd de lant.

Astfel, dupa executarea desenului epruvetei cu ajutorul softului NX 7.5 ,am propus ca
prima piesa sa fie debitatd cu regimul folosit de operatorii din cadrul firmei, urmand ca dupa
aceasta sd se mentina constant 3 parametrii si sa se varieze cu unul din ei, pozitiv si negativ.

Parametrii cu care se poate varia si se pot seta sunt: a.presiunea gazului, b.distanta
focala, c.viteza de avans, d.puterea laserului.[3]

Tabelull. Parametrii pentru debitare de OLC 45 (DIN C45)

Parametru Valoare
Presiunea gazului 0,75[bar]
Distanta focala 1,8[mm]
Viteza de avans 2000[mm/min]
Puterea laserului 3450[W]

2. REZULTATE OBTINUTE

In urma efectudrii probelor/epruvetelor am obtinut un numir de 20 de buciti, fiecare
fiind taiata cu o alta strategie.

Pentru realizarea acestora, am mentinut constant 3 parametrii si am variat doar unul
din ei, astfel pentru primele 5 piese am avut doar variatii ale presiunii gazului, pentru piesele
6...10 variatii ale distantei focale, pentru piesele 11...15 variatii ale vitezei de avans, iar pentru
piesele 16...20 variatii ale puterii laser.

Fig. 1 Piesele 1..5 ( Presiuni diferite pt. debitare)

Fig 2 Piesele 6...10 ( Distante focale diferite pt. debitare)
Fig 3 Piesele 11...15 ( Vteze de avans diferite pt debitare)
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Fig.4 Piesele 2.6...20 (Putere laser diferitd pt debitare)

Piesa de referintd (1) de la care am inceput variatia succesivad a fiecarui parametru a
fost debitata cu regimul utilizat de operatorii din cadrul firmei.

1)Presiune 0,75 [bar]

- 2)Dist. focala 1,8 [mm]

3)Viteza de avans
=se 4)Putere 3450 [W]

Fig.5 Piesa de plecare

Piese cu variatii ale presiunii gazului Piese cu variatii ale distantei

Fig. 9. Piesa numdrul 7. Dist. focald 1,6 [mm]

Fig. 6. Piesa numdrul 2. Presiune 0,8 [bar]

[
Fig. 7. Piesa numdrul 4. Presiune 0,7 [bar] Fig. 8. Piesa numdrul 10. Dist. focald 2
Piese cu variatii a vitezei de avans Piese cu variatii a puterii laserului
Fig.12. Piesa numdrul 11. Vf= 1800[mm/min] Fig. 10. Piesa numdrul 17. Putere 3350[W]
Fig.13. Piesa numdrul 14. Vf=2200[mm/min] Fig. 11. Piesa numdrul 19. Putere 3550[W]

In scopul realizarii reperului de tip roatd de lant, am propus tiierea a doud buciti,
prima din ele fiind realizatd cu parametrii uzuali folositi In cadrul firmei Debitare S.R.L, iar
pentru cea de-a doua am folosit un alt regim, considerat ca fiind cel mai potrivit.
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>
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> 3
»

i\\“l ¢ :\ »
Fig. 14. Roata 1 (RDL 1) Fig. 15. Roata 2 (RDL 2)
1)Presiune 0,75 [bar] 1)Presiune 0,65 [bar]
2)Dist. focala 1,8 [mm] 2)Dist. focala 2[mm]
3)Viteza de avans 2000[mm/min] 3)Viteza de avans 1800[mm/min]
4)Putere 3450 [W] 4)Putere 3550 [W]

3. CONCLUZII

6.1 Experimentul a avut ca scop pe de-o parte determinarea unor parametrii de
prelucrare a acestui tip de material (C45), acestia nefiind precizati de producatorul masinii-
unelte

6.2 In urma prelucririi mai multor epruvete am putut identifica cea mai bun strategie
pentru prelucrarea reperului dorit ( roata de lant)

6.3 Utilizand masina de debitare pentru a obtine o forma a reperului cit mai aproape
de forma finald, se economiseste/reduce substantial costuri aferente unei prelucrdri prin
aschiere ( pretul sculei ,lichid de aschiere, energie, timp,etc)

6.4 In situatia unui necesar de mai multe buciti, din planul de croire se pot obtine
economi si mai mari de material decat in cazul unor semi-fabricate cilindrice de tip disc.

6.5 Constat cd metodologia poate fi aplicata cu succes si in alte cazuri similare.

BIBLIOGRAFIE

[1].Emanuel Vasiliu, Laserii-revolutie in electronica , Ed. Enciclopedica romana, Bucuresti, 1974.
[2].Octavian Dontu, Tehnologii de prelucrare cu LASER, Ed. Tehnica ,Bucuresti, 1985.
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MODELAREA 3D A UNUI PROTOTIP DE AUTOVEHICUL
UTILIZAND UN SOFTWARE 3D FREEWARE

Catalin GREC, anul I Tehnologia Constructiilor de Masini
Coordonator: Sef lucrari dr. ing. Vlad DICIUC

Cuvinte cheie:model 3D, autovehicul, specificatii tehnice

Rezumat: Aceasta lucrare prezinta realizarea unui prototip 3D al unui autovehicul, pe baza
unor specificatii tehnice initiale, utilizand un pachet software 3D freeware. Se prezintd etapele
parcurse pentru realizarea modelului si se propune o abordare paraleld cu abordarea
tehnologica care implicad utilizarea de software de proiectare asistata de calculator. Sotfware-
ul utilizat a fost 3D Trimble Sketchup 2014, si Keyshot 4.

1. INTRODUCERE

Sketchup este un program de grafica 3D pentru modelare disponibil in 2 versiuni:
freeware si Pro.Este folosit In domeniul arhitecturii, designului de interior, jocurilor video,
ingineriei si cel al filmului si al animatiei. Initial a fost dezvoltat de LastSoftware fiind un
program de modelare pentru toatd lumea. Ulterior a fost cumparat de Google si vandut in anul
2013 firmei Trimble pentru o suma de 190 de milioane de dolari americani.

Programul nu este foarte greu de folosit, comparativ cu alte programe de modelare 3D.
Utilizarea sketchup este extrem de facila si versatild Tn domeniul modelari, de aceea este un
program extrem de utilizat in intreaga lume. Este de asemenea si programul ideal pentru
incepatorii care vor sa-si dezvolte abilitatile artistice.

In prezent programul este utilizat de Google Earth pentru a utiliza modulul 3D
Building.

2. TEMA DE PROIECT

Lucrarea are la baza un concurs prezentat pe site-ul Local Motors [1] care are consta
in realizarea unui concept de autovehicul care sd poatd fi printat la o imprimanta 3D, Tn
marime naturald. Cerinta principald a fost aceea de a avea o structurd solida printabila
folosind cat mai putin material si sa fie cat mai usoara . Acest concurs vrea sa demonstreze ca
metoda ar putea fi mult mai economica comparativ cu metode traditionalele de realizare a
vehiculelor (modelarea din argild).

Specificatiile proiectului au fost urmatoarele:

- lungime maxima: 3657mm;
- latime maxima: 1828 mm;

- Tnaltime maxima: 863mm;
- ampatamentul: 2300mm;

- ecartamentul: 1700 mm;
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- numarul scaunelor: 2

- numarul rotilor: 4

- amplasare motor electric: spate, centru;

- prezentd parbriz: obligatorie

- prezenta elementelor precum balamale, plafon, portbagaj a fost
interzisa.

3. ETAPE DE LUCRU

Primul pas a fost realizarea unui cadru de lucru care delimiteaza dimensiunile de
gabarit ale modelului. Acesta poartd denumirea de Blueprint in cadrul sotfului si poate fi
definit diferentiat pe fiecare axa in parte (x,y,z) — fig.1.

< < )

//
b \///>/

Fig.1 — Definirea spatiului de lucru conform Fig. 2 — definire plan de simetrie si modelare
specificatiilor initiale simultana

Ulterior s-a definit ampatamentul prin cele 2 linii prezentate in figura 1. Unul dintre
avantajele utilizarii acestei aplicatii este acela cd se poate modela in oglindd simultan cu
planul efectiv de lucru (modeland jumatatea din stdnga a masinii, aplicatia genereaza automat
jumatatea dreaptd ca fiind identica cu cea stangd), usurand astfel modelarea si micsorand
timpul de realizare a prototipului (Fig.2).

Pasul urmator a fost modelarea caroseriei, la exterior, urmarind un design cat mai
fluid, inspirat din mediul acvatic, respectiv din corali si din mediile SF.

Prezentul model are ca si fundament 2 modele realizate anterior si prezentate pe site-ul
Promotor [2,3].

Tn figura 3 se prezinti rezultatul brut (neprocesat grafic) al acestei etape.

Fig. 3 — Caroseria la exterior
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Pasul urmator a fost verificarea amplasarii scaunelor si rotilor in forma obtinuta in
urma modeldrii. Aceasta din urma a fost modificatd pentru a corespunde cerintelor si a
ingloba elementele impuse.

Dupa efectuarea verificarilor, s-a trecut la finisarea caroseriei §i pregitirea acesteia
pentru procesarea grafica finala.

Pentru procesare grafica (randare)s-autilizataplicatia Keyshot 4 iar rezultatele sunt
prezentate in figura 4.

\ : P’
Fig. 4 — Rezultatul final al procesului de modelare
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4. CONCLUZII SI CONTRIBUTII PERSONALE

1. Modul de lucru prezentat este unul foarte simplu in comparatie cu multe softuri
CAD specializate in modelarea suprafetelor.

2. Metodologia prezentatd de modelarea suprafetelor este una rapida si totodatd una
precisa.

3. Realizarea modelului conform specificatilor cu ajutorul unui software ales de mine.

4. Realizarea unei procesari animate 3D a modelului.

5. Modele similare au fost pregatite si prezentate pe siteuri de specialitate
(Promotor.ro, Deviantart.com , Local Motors.com).

BIBLIOGRAFIE
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[3]. http://www.promotor.ro/masini-noi/concepte-auto/conceptul-zeen-un-ozn-pe-patru-roti-imaginat-
de-catalin-grec-10280271
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DETERMINAREA RANDAMENTULUI GLOBAL AL UNUI CIRCUIT
DE ACTIONARE HIDROSTATICA

Stefan BOLOHA, anul 111 Echipamente pentru Procese Industriale
Coordonator: Sef lucrari dr. ing. Liliana DRAGAN

Cuvinte cheie: Actionare hidrostatici, motoare hidraulice, pierderi de debit/presiune,
randament

Rezumat: Lucrarea prezinta studiul teoretic al unui circuit de actionare hidrostaticd cu trei
motoare si pompa unicda si modalitatea practica de calcul a randamentului global, cu
determinarea pierderilor de debit si a pierderilor de presiuneliniare si locale, pe toate
echipamentele care compun schema hidraulica.

1. INTRODUCERE

Datoritd numeroaselor avantaje de care se bucura si diversitatii de domenii pe care le
cele mai variate. Lucrarea isi propune sd prezinte metodologia de proiectare si alegere a
componentelor unei scheme hidraulice de baza, precum si algoritmul de calculal
randamentului global, pentru un circuit hidraulic cu functie de actionare.

2. DESCRIEREA INSTALATIEI HIDRAULICE

Instalatia hidraulica de actionare ce urmeaza a fi proiectatda contine trei motoare
hidraulice, pentru realizarea a 3 tipuri de miscari: de rotatie, de translatie si rotativ-alternativa,
si anume: I — motor hidraulic rotativ; Il — motor hidraulic oscilant;111 — motor hidraulic liniar.
Actionarea celor trei motoare se face de la o pompa unica cu pistonase axiale si debit
constant,ce lucreaza la presiunea nominala 100 bar.

Motorul electric de antrenare al pompei este un motor electric asincron cu turatia 1500
rot/min.

Motoarele hidraulice sunt cu functionare reversibila, fiecare fiind alimentat prin
intermediul cate unui distribuitor hidraulic DH 4/3 comandat electromagnetic si cu revenire
prin arc.

Diagrama de functionare a motoarelor descrie succesiunea celor 8 faze de lucru ale
unui ciclu complet (fig.1).
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A
+w
MHR | >t
-w
A
[
MHO 11 >t
A
H
/2
MHL 11l -t
Nr. fazei 1 2 3 4 5 6 7 8
Ciclul de lucru al motoarelor

Fig.1. Diagrama de functionare a motoarelor hidraulice

Proiectarea se face in conditiile unor parametri geometrici, cinematici, energetici,
asociati. Astfel, pentru MHR I n=1175 rot/min si M=80Nm ; pentru MHO II ¢=230°; o=n/2;
M= 950Nm ; MHL Il H=750mm; v1= 5cm/s;v,=7,5cm/s;F;=5000daN;F,=3500daN.

Alegerea fluidului de lucru
Avand in vedere conditiile functionale ale instalatiei am ales ca fluid de lucru uleiul hidraulic
H46AS produs de Lubrifin Brasov avand urmatoarele principale caracteristici:
e Viscozitatea cinematica: 44,4 - 49,0 ¢St
e Densitatea: 0.905 g/cm®
e Punct de inflamabilitate: 190°C

3. CALCULUL PRINCIPALILOR PARAMETRI, ALEGEREA SI VERIFICAREA
MOTOARELOR HIDRAULICE

Motoarele cu pistonase axiale sunt cele mai raspandite in actionarile hidrostatice, fiind
realizate Tntr-o mare varietate constructiva. Un exemplu este prezentat in fig.2.

Fig.2. Motor hidraulic rotativ cu pistonase axiale[4]

104



NORDTech 2014

Calculul motorului rotativ
Calculul cilindreei:

Vv _2-7r-M

g necesar

_ 3
. _48,86[cm / rot] "

Caracteristicile tehnice ale motorului ales:
TIP unitate cu pistoane axiale si debit constant F120 — UM PLOPENI

V, caaiog = 46,1[cm3/ rot]

Pr catalog = 320[bar]

Ninax catslog = 3000[ rot/min]

a=18 )

Motoarele hidraulice oscilante se intalnesc mai rar decat cele rotative sau liniare, si
anume atunci cand organul de lucru necesitd o miscare de rotatie incompletd, oscilant-
alternativa. In fig.3 este ilustrat un motor oscilant cu piston-cremaliera si roata dintata.

Fig.3 Motorul hidraulic oscilant[1]

Calculul motorului oscilant

Calculul cilindreei:

Vv _2-7r-M

g necesar

=0,69| dm®/rot
Pn o [ " /I’O] @
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Caracteristicile tehnice ale motorului ales :
TIP: cu piston- cremaliera si roatd dintataST1 PLEIGER SCHWENKTRIEBE

V, caog = 07| dim’ [rot |
pn catalog = 320 [bar]
nmax catalog = 3000 [rOI/min] (4)

Motoarele hidraulice liniare au o foarte largd raspandire in sistemele de actionare
hidrostatica datorita gamei largi de diametre, curse si forte dezvoltate. In fig.4 am prezentat un
cilindru hidraulic proiectat de mine utilizand softul de proiectare asistatda CATIA.

Fig.4. Motorul hidraulic liniar

Calculul motorului hidraulic liniar

Calculul diametrului tijei:

d, = nad! =12,56[mm]
7T-O,
d, = ﬂ=10,55[mm]
7T Oy
64-F -k, L2
d3=‘{/ — — =51,45[mm] ©)
7 -E

Calculul diametrului pistonului:

D, = /i =83,76[mm]
7T pn “Non

D, :\/i+d2 =87,16[mm]
7 Py Ton

(6)
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Analizand valorile maxime calculate s-a optat pentru un cilindru hidraulic TIP  #50x¢#85x800
”Progresul” Braila avand urmatoarele caracteristicile tehnice:

d =50[mm] D =85[mm]|
L=1262[mm] H =800[mm] @
M 22)(11 5 77mh catalog = 0' 95

4. DIMENSIONAREA HIDRAULICA A POMPEI

Din punct de vedere constructiv pompele cu pistonage axiale se pot intalni in 3
variante:cu blocul cilindrilor inclinat; cu disc Tnclinat; cu disc fulant (fig.5a,b,c)

hs, -
a OSing. » = ’« 27277 ZA VB8
.;,E‘
A

o § K ey ” : a 58 |
&,)Dt{;:lg oy = - e

I\ b

se roteste

——
~T
S se fhclind = 1
P >

a b

Fig.5. Solutii constructive de pompe volumice cu pistonase axiale

N

Calculul cilindreei pompei:

Qe _ 3
V., o = T 57| cm’/rot | ©
Caracteristicile tehnice ale pompei alese:

Vy pompicaios = 63| CM*/10t | Py 0 =320[bar]
Mo catslog = 1450[ rot/min] Quersingol =65, 2[1/min]
M, =22,9[daN -m] N, =34,8[kwW]
Ninax catalog = 2800[ rot/min] ©)
M, =0,022[ daN -m’ | m=20,7[kg].

5. ALEGEREA APARATURII DE DISTRIBUTIE, REGLARE $I CONTROL

Distribuitoarele hidraulice asigurd dirijarea in mod discret sau continuu a fluidului de
lucru de la sursa de energie hidraulica spre diferitele mecanisme actionate, in sensul si la
momentul dorit, realizand astfel succesiunea fazelor de lucru ale instalatiei si Intoarcerea
uleiului la rezervor dupa ce si-a indeplinit functia.

Supapele de presiune au un rol deosebit de important in functionarea in ansamblu a
intregului sistem hidraulic, asigurdnd siguranta in functionare, protectia la suprasarcina,
gabarit redus si stabilitate dinamica.
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Scopul functional al supapelor de sens unic este de a permite lichidului sa circule
numai intr-un singur sens, nepermitand schimbarea sensului de circulatie al fluidului de lucru.

Droselele reglabile sunt similare din punct de vedere constructiv cu supapele de
presiune doar ca nu detin arc. Sunt formate dintr-0 parte fixa numita corpul droselului si o
parte mobila- obturatorul - care poate avea miscare de translatie sau miscare de rotatie.

Filtrele sunt elemente hidraulice care asigurd puritatea mediului hidraulic. Filtrul de
retur trebuie sa aiba o finete mare de filtrare pentru a impiedica ntoarcerea in rezervor a
eventualelor impuritati preluate pe traseu.

Calculul deschiderii nominale pentru aparatura de comandd

4Qmax
Diee =, [— (10)
TV,

Pe baza Dn calculat/standardizat s-au ales din cataloagele de profil echipamentele de reglare.

6. CALCULUL PIERDERILOR ENERGETICE. REZULTATE

Pierderile energetice care se inregisreaza intr-un circuit hidrostatic sunt:
« de presiune (hidraulice)
* de debit (volumice
* de putere (mecanice)
Dintre acestea m-am referit in lucrare la primele doua categorii, cele mai insemnate
din punct de vedere al ponderii.

Pierderile pe rezistentele locale:

2
ZAI% =§',OU-V?“=11312,5[N/m2} (11)
Pierderile pe rezistentele longitudinale:
Y (12)
ZADM =A——=p, 293665,75[N/m2}

Rezultatele calculelor privind pierderile hidraulice au fost centralizate in tabelul 1.

Tabelul 1
Traseu Difmm] | {[m] | Re | 4 Ap,; [bar] Apg; [bar] | Apg,; [bar] | Ap;[bar]
AS+RG+R, 153 5,08 9,4 14,7
+1,+ 16 I
AS+RG+R o
e 5,8 o % 3 13,56 0.22 3 16,78
AS+RG+Ry |77 — < 18,14 59 10,76
+ Ty + 76

Se observa ponderea mare pe care o au pierderile de presiune pe aparate, lucru care se
datoreaza 1n principal modificarilor de diametru ce intervin la nivelul racordurilor dintre
conducte si echipamentele standardizate.
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In continuare, pe baza pierderilor de presiune, se calculeaza pierderile de putere
hidraulica.

Pierderea de putere hidraulica pe traseul “j”’

Ny = AP; - Qs [W] &)

7. DETERMINAREA RANDAMENTULUI GLOBAL

In continuare, se determina randamentele in fiecare faza de lucru a instalatiei si apoi se
stabileste o medie ponderata a acestora, ludnd in calcul durata de functionare a fiecarui motor.

Randament intr-o faza oarecare “k”:

8

Z *?Vm k

— k=1
U:’mr k 8 8 8

Zij + ZV L Z AN,

k=1 k=1 k=1 (14)

Randamentul global al instalatiei:
8

Z (771-;15; FAYA )

, _ k=1 _ 0
Ug!oba.’ - 8 - 0’78 (785)
>,
k=1 (15)
Rezultatele s-au centralizat n tabelul 2.
Tabelul 2
Motorul
Nr.fazak | Conectari actionat in faza Nk ANy N Minst. Nglobal
ar pJ
1 AS+RG+R, MHR | 1412kw | 1,32kw [ 1,8kw 81%
+T, +T6
2 AS+RG +Ry, MHL Il 2,8 kW 065kw |035kw [ 73%
+ Ty, +TG
3 AS+RG+R, MHO II 1,8 kW 002kw |031kw | 84%
+T, +TG
4 AS+RG +Ry, MHL Il 2,8 kW 065kWw |035kw | 73% X
+ Ty +T6 g
5 AS+RG+R, MHR | 112kw [1,32kw  [18kw 81% ©
+T,+ TG
6
7 AS+RG+Ry MHO II 1,8 kW 002kw  [031kw | 84%
+T, +TC
38 AS+RG +Ry, MHL Il 2,8 kW 065kw [035kw | 73%
+T, +TG
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8. CONCLUZII

Pornind de la date concrete de proiectare, am parcurs algoritmul de stabilire al
randamentului unei instalatii de actionare hidrostatici cu trei motoare hidraulice. Tn acest
Sens, pentru inceput am calculat, ales si verificat masinile volumice si apoi, am dimensionat
aparatura de distributie si reglare aferenta schemei hidraulice: supape, distribuitoare, drosele,
filtre. Apreciind realist gabaritul transmisiei, am determinat apoi pierderile energetice si la
final, randamentul. Am realizat de asemenea modelarea 3D a cilindrului hidraulic proiectat,
folosind optiunile programului de proiectare asistata Catia.
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DISPOZITIV DE CAPSAT DYMETROLUL , PE SUBANSAMBLE
MOBILIERE, IN UNGHI DE 30°

Anamaria BARE, anul IV Inginerie Economica in Domeniul Mecanic
Coordonator: Conf.dr. ing. Lucian BUTNAR

Cuvinte cheie: Dymetrolul.Capsarea dymetrolului Tn unghiu de 30°

Rezumat: Lucrarea prezintd proiectarea unui dispozitiv de capsat dymetrolul, pe subansamble
mobiliere, in unghi de 30°, necesar pentru asigurarea intregului proces de capsare a ramelor de
canapea. La iInceput este descris ceea ce este dymetrolul si modul de capasare a acestuia,
precum si tehnologia actuald de capsare in cadrul intreprinderii S.C. TAPARO S.A. Tn partea a
doua a lucrarii este prezentat ceea ce am propus sa se proiecteze, dispozitivul, precum si
intreaga masd de lucru. Finalizarea lucrarii v-a fi constituita din formularea concluziilor dupa
proiectarea dispozitivului si imbunatitirile aduse pentru cresterea eficientei de lucru in cadrul
S.C TAPARO S.A.

1. INTRODUCERE

Dymetrolul este un material special, care i1 gdseste aplicarea in fabricarea tuturor
tipurilor de canapele, scaune, fotolii. Acesta preia rolul sistemului de arcuire si poate fi
utilizat cu sau fard umpluturd, astfel incat cantdreste mult mai putin decat componentele
canapelelor traditionale.

Avantajele utilizarii dymetrolului sunt urmatoarele:

- reduce greutatea canapelei prin eliminarea elementelor componente: spumd, arcuri,

etc.;

- reducerea costurilor din cauza cantitatilor reduse de piese si reducerea costurilor cu

forta de muncd;

- este un material reciclabil si fard zgomot in timpul folosirii;

- adaptare pentru un process de instalare automata;

ofera elasticitate si confort.

S.C.TAPARO S.A. primeste materialul de dymetrol in suluri la dimensiuni
standardizate,iar acestia croiesc materialul la dimensiunile dorite, pentru fiecare rama de
canapea.

Capsarea dymetrolului pe rama de canapea se face inclinat la unghi de 30°, utilizandu-
se cate 3 capse pentru fiecare 25 mm de material capsat, la aproximativ 5 mm de marginea
materialului.

111



NORDTech 2014

Rama

Dymetrol f

Directia de intindere a

25 mm Monofilamentului
‘ & $—> 5 mm
PIIIIAT |

Capsarea se face in
unghi de 30 grade

Fig.1. Capsarea dymetrolului.

2. TEHNOLOGIA ACTUALA DE CAPSARE A DYMETROLULUI PE CARE O
APLICA iN CADRUL S.C.TAPARO S.A.
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Nr. | Operatie/fazd Imagine Observatii
crt.
1. | Debitarea dymetrolului. Dymetrolul este
achizitionat in suluri.
Materialul dymetrol este
tdiat la dimensiunile
dorite, astfel incat sa
acopere doua rame de
canapea.
14/02/2014
2. | Capsarea dymetrolului. Pe masa de lucu se aseaza
2.1. Asezarea ramelor de doud rame, deoarece
canapea pe masa de capsarea dymetrolului se
lucru. face concomitent pentru
doua rame.
1{{02/2014
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2.2. Pozitionarea
dymetrolului pe cele
doua rame de canapea.

Materialul este croit la
dimensiunile necesare,
astfel incat sd acopere
cele doua rame de
canapea.

2.3. Fixarea pe capete a

dymetrolului.

Dymetrolul se capseazi
pe partile laterale ale
primei rame cu céate 3
capse pe fiecare colt,
pentru a asigura fixarea
acestuia.

2.4. Fixarea benzii de
poliester.

-

14/02/2014

Pe marginea ramei se
fixeaza peste dymetrol o
banda numitd banda de
poliester.

Banda de poliester este
de 25 mm latime si se
capseazi peste dymetrol
la unghi de 30°.

2.5. Capsarea benzii de
poliester peste dymetrol.

14/02/2014

Capsele trebuie date cate
3 la fiecare 25 mm de
material,in unghi de 30°.

2.6. Capsarea celei de-a
doua rama.

Dupa capsarea primei
rame, se trece la cea de-a
doua rama, facand acelasi
lucry, se fixeaza banda de
polyester si se capseazdin
unghi de 30° .

2.7. Intinderea
dvmetrolului capsat pe
cele doua rame.

14/02/2014

Dupa terminarea capsarii
pe cele doud rame,
muncitorii intind ramele
sile pun in plan
orizontal.

Intinderea materialului
trebuie sa se facad incet
pentru a nu se rupe
dymetrolul.
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2.8. Alinierea ramelor. Sk
Alinierea ramelor se face

| lovind cu un ciocan peste
un boc de lemn pozitionat
peste cele doud rame.
Lovirea se face pe ramele
celor doud canapele, nu
pe material deoarece
exista riscul deteriorarii.

2.9. Capsarea
dymetrolul pe partile
laterale ale ramelor.

Capsarea se face in linie
| dreapta, 1a aproximativ
20mm distanta una de
alta.

2.10. Fixarea benzilor de
polyester pe partile
laterale ale ramelor.

Capsarea benzilor se face
in unghi de 30°, cite 3
capse pentru fiecare
25mm de material.
Benzile sunt fixate doar
dupa ce este capsat
dymetrolul si este fixat pe
celelalte parti.

2.11. In final, dupi ce

dyvmetrolul este capsat Taierea se face cuun

pe cele doud rame, se cater.
taie despartind cele doua
rame.
3. |'ETC: Muncitorii verifica dacd

au capsat corect
dymetrolul sau daca nu
sunt capse indoite.

3. TEHNOLOGIA PROPUSA

Principalele probleme evidentiate de S.C. TAPARO S.A. la locul de munca sunt:
consumul mare de capse, viteza lentd a muncitorilor, capsarea neregulatd, dar si evidentierea
unor timpi morti in realizarea procesului de capsare, astfel s-a propus proiectarea unui
dispozitiv cu comanda numericd care sd elimine aceste probleme, dar si care sa capseze in
unghi 30°, conform instructiunilor generale de capsare a dymetrolului.
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Odatd cu proiectarea acestui dispozitiv se va moderniza procesul de fabricare, cu
scopul de a imbunatati calitatea produselor, dar si scaderea consumului de capse si folosirea
acestora in mod regulat.

3.1. Constructia dispozitivului de capsat in unghi de 30°.

Dispozitivul va avea doua axe de miscare, axa X si axa Y, care vor fi folosite pentru a
deplasa pistolul de capsat pe aria de lucru, pentru a realiza intreg procesul de capsare.Toate
aceste miscari pe axele X si Y vor fi actionate de motoare pas cu pas conectate laun
calculatoar special conceput pentru dispozitive cu comandad numerica.

Pe axa Y se va afla dispozitivul de capsat in unghi de 30°, care va fi pozitionat manual
de catre muncitor , pe axa Z, astfel incat sa corespundd cerintelor generale decapsare a
dymetrolului pe rama de canapea in unghi de 30°.

Ansamblul masa de lucru si dispozitivul de capsat in unghi de 30°

CATIA V5 - [ansamblu masa+componente corect.CATProduct] X
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Fig.2 Ansamblul dispozitiv de capsat dymetrolul in unghi de 0°-30°

3.2 Predimensionarea dispozitivului de capsat ih unghi de 30°
Dispozitivul este construit dintr-o placa care este sustinuta si care culiseazd pe axa Y

cu ajutorul unui alezaj filetat.

Opritorul 1 este format dintr-o constructie pe bazd de arc, care ajuta la mutarea si
pozitionarea pistolului in cele douad gauri de pozitionare.

1- opritor distanta

2- bucsa

3- arbore

4-suportulpistolului de capsat
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Fig.3 Dispozitivul de capsat Th unghi de 0-30°

4. CONCLUZII

- am proiectat acest dispozitiv pentru a indepararta erorile umane de capsare a
dymetrolului;

- cu ajutorul acestui dispozitiv intreprinderea va putea sa-si reduca numarul de capse
folosite n exces;

- se vor respecta instructiunile de capsare a dymetrolului;

- se vor evita pericolele de accidentare a muncitorului.
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