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ABSTRACT: In this project will be presented the history of the models of micovibrorobots, the starting
idea and their future use.The robots are moving with the help of vibrations and each model has a
different controll mode. They have different current sources (direct or alternative): adjustable current
source, battery or accumulator.They have different sizes, but I tried to make them as small as
possible. They have different speeds according to the type of source, of the size, of the controll mode
and the material used to make them.
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1. Introducere

Acesti roboti se deplaseaza cu ajutorul vibratiilor generate de catre un micromotor cu excentric de
curent continuu sau o pastila piezoelectrica (fig. 1).

Ideea initiala a fost de a crea un dispozitiv mic ce poate misca un telefon. Acest dispozitiv trebuie
sa fie in permanenta pe telefon ceea ce inseamna ca nu ar trebui sa il ingreuneze prea mult si sa nu fie
afectat din puncte de vedere estetic. Raspunsul cel mai bun este o husa. De aici rezulta ca aceasta husa ar
trebui sa aiba un sistem de deplasare ascuns. Si de aici a venit idea de a utiliza vibratiile. Acest sistem de
deplasare poate fi utilizat, in viitor, petru deplasarea diferitelor obiecte in cazul in care sistemele existente
realizeaza obiectivele cu eficienta mai scazuta.

Obiectivul inital a fost de a face un model ce se poate deplasa cu ajutor vibratiilor. Obiectivul a
fost atins cu succes si mai bine decat ne-am asteptat. Apoi au aparut noi obiective:
- sa realizam un model independent de sursa de curent fixa;
- sa realizam un model ce poate fi controlat din exterior;
- sa imbunatatim modelul ce poate fi controlat din exterior;
- sa realizam un model ce ocoleste singur obstacole;
- sa realizam un model automat ce indeplineste comenzile date de catre utilizator;
- imbunatatirea modelului automat ce indeplineste comenzile date de catre utilizator.

Fig.1. Principiul de funcţionare.

m +kx=F(t) (1)
în care:

acceleratia

viteza
x= deplasarea
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2. Stadiul actual

In prezent au fost create 8 modele de roboti ce se deplaseaza cu ajutorul vibratiilor.
Aceste modele sunt:

- Model alimentat de o sursa de curent continuu fixa cu un singur motor;
- Model alimentat de o sursa de curent alternativ fixa cu pastila piezo electrica;
- Model alimentat de o baterie cu un singur motor;
- Model imbunatatit alimentat de o baterie si cu un singur motor;
- Model alimentat de un acumulator cu 2 motoare si controlat cu radiocomanda;
- Model imbunatatit alimentat de un acumulator cu 2 motoare si controlat cu radiocomanda;
- Alt model imbunatatit alimentat de un acumulator cu 2 motoare si controlat cu radiocomanda;
- Model alimentat de un acumulator cu 4 motoare si controlat cu radiocomanda.

Au fost atinse toate obiectivele pana la sa imbunatatirea modelului ce poate fi controlat din
exterior. Acest model se deplaseaza cu ajutorul a 4 motoare de curent continuu si este controlat
cu ajutorul unei radiocomenzi iar sistemul este alimentat de un acumulator.

3. Vibra iile

Conform “Dicţionarului explicativ al limbii române” (DEX–1998), vibraţia este o “mişcare
periodică a unui corp sau a particulelor unui mediu, efectuată în jurul unei poziţii de echilibru”. Oscilaţia
este “variaţia periodică în timp a valorilor unei mărimi care caracterizează un sistem fizic, însoţită de o
transformare a energiei dintr-o formă în alta”. Oscilaţiile, de natură mecanică, termică, electromagnetică
etc., sunt fenomene dinamice caracterizate prin variaţia în timp a unei mărimi de stare a sistemului, de
obicei în vecinătatea valorii corespunzătoare unei stări de echilibru.

Vibraţiile sunt oscilaţii ale sistemelor elastice, adică mişcări ale sistemelor mecanice datorite unei
forţe de readucere elastice. Astfel o bară elastică sau o coardă vibrează, în timp ce un pendul oscilează.
Toate corpurile care au masă şi elasticitate pot vibra. Un sistem vibrator are atât energie cinetică,
înmagazinată în masa în mişcare, cât şi energie potenţială, înmagazinată în elementul elastic ca energie de
deformaţie. În timpul vibraţiilor, are loc o transformare ciclică a energiei potenţiale în energie cinetică şi
invers.  Într-un sistem conservativ, în care nu există disipare de energie, energia mecanică totală este
constantă. În poziţia de amplitudine maximă a deplasării, viteza instantanee este zero, sistemul are numai
energie potenţială. În poziţia de echilibru static, energia de deformaţie este nulă iar sistemul are numai
energie cinetică. Energia cinetică maximă este egală cu energia de deformaţie maximă. Egalând cele două
energii se poate calcula frecvenţa proprie fundamentală de vibraţie. Acesta este principiul metodei lui
Rayleigh.

Sistemele vibratoare sunt supuse amortizării datorită pierderii de enegie prin disipare sau radiaţie.
Amortizarea produce descreşterea amplitudinii vibraţiilor libere, defazajul între excitaţie şi răspuns,
precum şi limitarea amplitudinii răspunsului forţat al sistemelor vibratoare. [1]
Determinarea ecuatiei generale de miscare

Un sistem liniar simplu cu un singur grad de libertate il constitue un corp material de masa m
prins de capatul unui arc elicoidal care functioneaza in domeniul elastic si care are posibilitatea sa execute
doar o miscare de translatie. Modelul mecanic al unei vibratii liniare este dat in figura 1. Fortele care
actioneaza asupra corpului sunt:

- forta elastica , care ia nastere in arc si are expresia
;

- forta de rezistenta , care apare in amortizor si are expresia

In care c este coeficientul de rezistenta vascoasa;
- forta perturbatoare , care scoate corpul din pozitia de echilibru si intretine miscarea, de forma

Proiectand legea fundamentala a dinamicii pe directia deplasarii, se obtine

(2)

(3)

(4)

(5)
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de unde rezulta ecuatia diferentiala generala a vibratiilor liniare de rotatie cu un singur grad de libertate
(6)

4. Evolutia modelelor

Primul prototip(vezi figura2) vibreaza cu ajutorul unui micromotor de curent continuu.
Al doilea prototip (vezi figura3) vibreaza cu ajutorul unei pastile piezoelectrice care functioneaza la
curent alternativ.

Fig. 2. Primul prototip Fig. 3. Al doilea prototip

Al treilea prototip (vezi figura5 şi figura 6) - functioneaza pe acelasi principiu ca si primul model
doar ca acest model functioneaza cu o baterie nu legat la o sursa de curent reglabila.
Al patrulea prototipeste similar cu cel anterior dar inbunatatit din punct de vedere estetic si al
performantelor.

Al cincileaprototip (vezi figura 7; vezi figura 8) – functioneaza
lafel ca al treilea prototip doar ca este controlat prin radiocomanda si are 2 micromotoare.

Urmatoarele doua prototipuri sunt modele imbunatatite ale celui de al cincilea prototip.
Ultimul prototip (vezi figura 9) realizat pana in prezent se deplaseaza cu ajutorul a 4

micromotoare si este controlat cu ajutorul unei radiocomenzi.

Fig. 6. Al treilea prototip (fata)Fig. 5. Al treilea prototip (spate)Fig. 4. Micromotor de curent
continuu cu excentric
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Fig.7. Al cincilea prototip Fig. 8. Al cincileaprototip                         Fig. 9. Ultimul prototip

5. iilor

Un instrument pentru măsurarea vibra sen .
Accelerometrul fixat la obiectul în vibra -o tensiune electrică
propor converte -o impedan
coborâtă, astfel încât putem utiliza cabluri lungi între preamplificator
integrare permit măsurarea atât a parametrilor de viteză și deplasare, cât

rezonan
un instrument etalonat în unită

Instrumentele utilizate în mod curent pot consta din unită
un accelerometru

Pentru măsurarea for
traductor de for [2]

Fig. 10. Blocurile unui instrument de masurare a vibratiilor

Aparatul folosit in prezent pentru măsurători de vibra
vibra Vezi figura11; vezi figura 12),
viteza si deplasarea. Se mai pot folosi analizoare de vibra re de trepida
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6. Concluzii

Părerile oamenilor sunt împărţite, în privinţa întrebării cum va arăta viitorul, dacă roboţii își vor
face apariţia în viaţa de fiecare zi. În timp ce unii văd roboţii ca având aspect umanoid și care le fură apoi
locurile de muncă, pe alţii, aceștia îi impresionează și își închipuie cu ușurinţă viitorul alături de roboţi.
Până în 2030, vor exista micro-roboţi capabili să se unifice între ei pentru a forma instrumente sau unelte
şi apoi să se separe din nou. In prezent lucrez la crearea unor modele de roboţei de dimensiuni şi mai
mici, având convingerea ca roboţii pot completa  competenţele umane cu puterea, repetabilitatea
operaţiunilor, viteza şi calitatea lor.
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Fig. 12. Măsurător de vibra
Fig. 11. Măsurător de vibra
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