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FISA LABORATOR DIDACTIC

1. Denumire laborator: Mecanisme

2. Disciplina deservita: Mecanisme

3. Locatie (corp, cladire, sala): Corp H, Sala HI.09 + hala
4. Numar de locuri (studenti): 11 + 20

5. Suprafati: 44 + 200 m?

6. Lista temelor de laborator:

Prezentarea laboratorului. Rolul cercetarilor experimentale in studiul mecanismelor.
Metodologie de intocmire a schemelor cinematice si de reprezentare la scara

Analiza structurala a mecanismelor plane.

Determinarea analitica a pozitiei elementelor prin metoda intersectiei locurilor
geometrice.

Metode grafice si numerice in analiza cinematica a mecanismelor plane.

Folosirea diagramelor cinematice in analiza cinematica a mecanismelor plane.
Metode moderne de sinteza si analiza al mecanismelor. Utilizarea programului Watt
Professional.

Sinteza mecanismelor pentru realizarea unor traiectorii impuse utilizand programul
Expert - Watt Mechanism.

Analiza cinematica a mecanismelor spatiale de tip manipulator. Utilizarea programului
COSIMIR Industrial.

Analiza cinematica a unui mecanism cu camd.

Analiza cinematica a unui mecanism cu camd folosind metoda Runge.

Metoda de sinteza a unui mecanism cu camad.

Construirea pofilelor dintate in evolventa prin metoda rostogolirii si deplasarii danturii
Relevarea elementelor geometrice ale unui angrenaj uzat.

Analiza structurala si cinematica a mecanismelor cu roti dintate cu axe fixe.

7. Dotare:

Echipamente:

- machete pentru determinarea parametrilor cinematici, tip: mecanisme
articulate cu 6 elemente pentru masini de mortezat, mecanisme articulate cu 6
elemente utilizate in constructia masinilor de rabotat;

- mecanisme cu came cu tachet de translatie prevazut cu rolda, mecanisme cu came
cu tachet oscilant prevazut cu rola,

- mecanisme cu roti dintate cilindrice cu dinti drepti, cu dinti inclinati, mecanism
cu roti dintate planetare, mecanism cu roti dintate tip diferential utilizat n
constructia autovehiculelor;

- dispozitiv pentru echilibrari statice;

- magsina de laborator pentru echilibrarea statica a discurilor

- variator de turatii cu roti tronconice;

- mecanism articulat cu 6 elemente cu lungimi variabile (lungimi variabile cu 0-
50 mm);

- mecanism spatial dublu articulat (macheta pentru contor de gaz — debitmetru
de gaz);
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macheta mecanism maniveld-piston;

mecanism complex pentru studiul cinematic al trenurilor de roti dintate,
mecanism cu roti dintate (tip pompa);

mecanism din 6 elemente cu manivela eliptica de lungime variabila;
subansamblu mecanism complex spatial facand parte din masina de tesut;
aparat pentru trasarea profilelor in evolventa prin metoda rostogolirii si
deplasarii danturii (se pot trasa danturi zero, sau deplasate pozitiv sau negativ
cu 2-6 mm, cu module diferite pe diametre intre 70 si 160 mm);

mecanism cu migcare intermitentd,

mecanism cu roti dintate cu 5 rapoarte de transmitere a miscarii;

elemente dintate cu dinti drepti, inclinati, roti dintate conice cu dinti drepti §i
dinti curbi, melc-roata melcata cu diametre cuprinse intre 16 si 230 mm;

retea de 5 calculatoare SPACER calculatoare Procesor i3, 2016;

Placa de achizitie date National Instruments USB-9233. Rezolutie 24-Bit la
conversie analog digitald, 4 canale de intrare analog digitale , tensiune de
intrare 5V, rata de esantionare 50KS/s, plus Lab View. Student Edition;
Accelerometru de inalta rezolutie 780989-01. Domeniul de frecventa 0,5-
10,000Hz; sensitivitate 10,2mV/m s2; domeniul de masura +50g;

Robot industrial Mitsubishi RV-2aj. Numar axe: 5 (grade de libertate); viteza
maxima 2100 mm/s; incarcare maxima 2kg; lungimea bratului 250+ 160 mm;
raza de actiune 410 mm; repetabilitate 0,02 mm; greutate 17kg; limbaj de
programare Melfa-Basic IV; Soft Cosimir Industrial.

= Software:

Watt Mechanism 1.6.3;

Roberts Animator 2.1.0;
Cosimir;

SAM41U, Universal Mechanism;
WINSmith Gear Graphics 3.1;
ShaftMaster 2.1.

Lab View;

8. Documentatie:

« Adrian Ghenadi, Vasile Crihan, Mecanisme plane. Sinteza, cinematica, cinetostatica,
dinamica., Editura Tehnica Info Chisinau, ISBN 9975-63-244-0, 2004;

»  Adrian Ghenadi, Baze teoretice ale proiectarii mecanismelor cu came si cu roti dintate.
Editura Tehnica Info Chisinau, ISBN 9975-63-245-9, 2004;

» Adrian Ghenadi, Tehnici de proiectare si laborator moderne i clasice in studiul
mecanismelor. Editura Tehnica Info Chisinau, ISBN 9975-63-262-9, 2005;

«  Simionescu, I, Mecanisme, ed. Tehnica, Bucuresti, 1999;

« Pelecudi, Chr., - Mecanisme, EDP, Bucuresti, 1985;

« Dudita, F., Transmisii cardanice, Ed. Transilvania Expres, Brasov, 2003;7. Demian,
T., Mecanisme de mecanica fina, EDP, Bucuresti, 1982;

«  Horovitz, A., Proiectarea moderna a angrenajelor cilindrice, Bucuresti, 1996,

«  Borangiu, Th., Structuri moderne de conducere automata a masinilor unelte, ed.
Tehnica, Bucuresti, 1986;

« Botez, E., Masini unelte — organologia si precizia masinilor unelte, Ed. Tehnica,
Bucuresti, 1986;

«  Gherea, I, Exploatarea si intretinerea masinilor unelte cu comanda dupa program, Ed.
Tehnica, Bucuresti, 1977;

« Pelecudi, Chr., Algoritmi de programare pentru analiza mecanismelor, Ed. Tehnica,
Bucuresti, 1982;

= Ghenadi, A., Mecanisme; mecanisme cu roti dintate, mecanisme cu came, Bacau, 2000;
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« Ispas, C., Vibratiile magsinilor unelte, Ed. Academiei Romane, Bucuresti, 1986,
»  Buzdugan, Gh., Vibratii mecanice, EDP, Bucuresti, 1982;
Nume titular disciplina

Prof. dr. ing. Emilian Mosnegutu
Semnatura
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