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REZUMAT:Lucrarea de fata presupune constructia si operarea unui brat mecanic care ridica §i
migcd obiecte mici, cum ar fi cutia de sodd, cutia de chibrituri etc., folosind hidraulica pentru putere.
Este un dispozitiv demonstrativ simplu pentru invatamantul ingineresc. Lucrarea include constructia
de: o singurd axa destinatd utilizarii bratului mecanic finalizat, mdna de prindere, brat de ridicare,
baza de rotatie.

ABSTRACT: This work involves the construction and operation of a mechanical arm that lifts and
moves small objects, such as the soda can, the matchbox, etc., using hydraulics for power. It is a
simple demonstration device for engineering education. The work includes the construction of: a
single axis for the use of the completed mechanical arm, clamping hand, lifting arm, rotating base.

CUVINTE CHEIE: brat, cleste, fluid, parghie, sasiu
1. Introducere

Ati vazut vreodatd o masind ridicatd in aer intr-un loc de reparatii auto? V-ati intrebat vreodata
cum un lift poate ridica o multime de oameni? Ei bine, raspunsul este: sistemele hidraulice. Sistemele
hidraulice folosesc un lichid, de obicei ulei, pentru a transmite forta. Acest sistem functioneaza pe
aceleasi principii ca alte sisteme mecanice si tranzactioneaza forta pentru distanta. Sistemele hidraulice
sunt utilizate pe santiere si In ascensoare.

Stiinta din spatele hidraulicii se numeste principiul lui Pascal. In esenta, deoarece lichidul din
teava este incompresibil, presiunea trebuie sd rdmana constantd pana la capat, chiar si atunci cand il
impingeti tare la un capat sau altul. Acum, presiunea este definitd ca forta care actioneaza pe unitatea de
suprafatd. Deci, daca apasam cu o fortd mica pe o suprafatd mica, trebuie sa existe o fortd mare care sa
actioneze asupra suprafetei mai mari pentru a mentine presiunea egald. Asa se mareste forta.

2. Proiectare conceptuala si metodologie

Conceptul de baza utilizat in spatele operatiunii este LEGEA LUI PASCAL. Aceasta lege afirma
ca atunci cand se aplica o presiune intr-un punct al unui fluid continut intr-un volum restrans, atunci
presiunea datoratd acestei forte este transmisa in mod egal la toate punctele fluidului, care sunt actionate
de aceeasi presiune. Folosind acelasi principiu, am aplicat presiune asupra fluidului din seringa care este
transmis catre celdlalt capat al tubului care este conectat la o seringd. Aceasta miscare a seringii este
utilizata pentru a deplasa legaturile sau partile mecanismului care sunt atasate la seringile respective.

Toate dimensiunile pieselor, inclusiv greutatile lor, munca necesara, sunt decise in mod eficient
sd obtina dimensiunile generale ale mecanismului si sd permitd gradul necesar de libertate si sa obtind
miscarea necesara si sa indeplineasca sarcina necesara.
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3. Dezvoltarea modelului

Materialele folosite pentru constructia robotului sunt: carton si plastic. Principalele componente ale
robotului sunt prezentate mai jos.
Cilindrul hidraulic

Un cilindru hidraulic (numit i motor hidraulic liniar) este un servomotor mecanic care a emis pentru
a da o fortd unidirectionald printr-o cursd unidirectionald. Are multe aplicatii, in special in vehiculele
ingineresti. Hidraulice Lichide pe baza de petrol sintetic rezistent la foc pe bazd de apa rezistente la
foc (in acest proiect am folosit seringa ca substitut pentru cilindru).

a) Linii fluide si montaje

Controlul si aplicarea puterii de fluid ar fi imposibile fara mijloace adecvate de transfer al lichidului
intre rezervor, sursa de alimentare si punctele de aplicare. Liniile de fluide sunt utilizate pentru a transfera
fluidul, iar fitingurile sunt utilizate pentru a conecta liniile la sursa de alimentare si punctele de aplicare.

Exista trei dimensiuni importante ale oricarui produs tubular - diametrul exterior (OD), diametrul
interior (ID) si grosimea peretelui. Dimensiunile tevii sunt listate dupa ID-ul nominal (sau aproximativ) si
grosimea peretelui. Dimensiunile tuburilor sunt listate in functie de OD-ul real si grosimea peretelui.

Selectia tubului

Grosimea materialului, ID si perete sunt cele trei considerente principale in selectarea liniilor pentru
un anumit sistem de alimentare cu fluid. Deoarece determina cat de mult fluid poate trece prin linie intr-o
perioada de timp datd (viteza de curgere), fard pierderea puterii din cauza frecarii excesive si a
caldurii. Viteza unui flux dat este mai mica printr-o deschidere mare decat printr-o mica deschidere. Daca
ID-ul liniei este prea mic pentru cantitatea de curgere, turbulenta excesiva si caldura prin frecare provoaca
pierderi inutile de energie si lichid supraincalzit .

b) Bratele robotice

Bratele sunt partea vitala a acestui vehicul . unul este un brat de bazd in care intreaga structurd a
bratelor este constanta, iar a doua este bratul vertical in care se fixeaza dispozitivul de prindere si toate
bratele mici.

— Este bratul de baza in care intreaga structura este atasata sau fixata, iar prin acest brat, intreaga

structura este stabila.

— Este bratul vertical sau bratul de imbinare al dispozitivului de prindere in acest brat,
prinderea este imbinatd de surub, iar pentru acest brat, prinderea este constantd, iar capacitatea de
incércare este definita de acest brat.

c) Clesti

Clestii sunt folositi pentru a prinde si tine obiecte. Obiectele sunt, in general, piese de lucru care
trebuie mutate de bratul hidraulic. Aceste aplicatii de manipulare a pieselor includ incarcarea si
descircarea masinii, preluarea pieselor dintr-un transportor si aranjarea pieselor intr-o paleta. In functie de
mecanismul utilizat pentru prindere, acestea pot fi clasificate in:
grippers mecanici, grippers adezivi, carlige, scuturi, grippers magnetici.

d) Sasiu

Aceasta este baza sau un sasiu pentru care sunt fixate cele doud brate si intregul corp in aceasta
baza. Baza este din otel, iar gaura inferioara a motorului este fixata, iar in axul motor rotile sunt fixate din
acest motiv vehiculul sau bratul hidraulic se deplaseaza oriunde si motorul este actionat manual, astfel
incat, oriunde am folosit acest lucru .

Sasiuri metalice acoperite cu praf pentru roboti. Usor de montat motoarele pe loc, folosind piulita
normala de montare a motorului. Poate fi utilizat in configuratia din otel cu alunecare sau in configuratia
diferentiald (2 roti spate + 1 roatd fatd) Caroseria contine gauri perforate pentru montarea usoard a
placilor de circuit de dimensiuni diferite si a altor componente mecanice

e) Parghie

O parghie este o masina constand dintr-un fascicul sau o tija rigidd pivotata pe o balamala fixa. O
parghie este un corp rigid capabil sa se roteasca pe un punct pe sine.
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Pe baza locatiei, sarcina si efort, parghia este impartita in trei tipuri. Este una dintre cele sase masini
simple identificate de oamenii de stiintd renascentiste. O parghie amplificé o forta de intrare pentru a oferi
o forta de iesire mai mare, despre care se spune ca furnizeaza un efect de levier.

Raportul dintre forta de iesire si forta de intrare este avantajul mecanic al parghiei. O parghie
functioneaza prin reducerea fortei necesare pentru a muta un obiect sau a ridica o sarcind. O parghie face
acest lucru prin cresterea distantei prin care actioneaza forta. Veti vedea ca parghiile nu cresc si nici nu
scad cantitatea de efort total necesar.

4.Procedura de lucru

> In primul rand, luim niste verigi din carton dur si il tiiem pentru brate.

» Apoi luati o baza de carton si primul brat fixat pe baza pentru surub.

» Dupa aceea faceti gauri pe brat pentru fixarea bratelor. Apoi, bratele sunt fixate de bastoane din
lemn dur si, de asemenea, utilizate pentru spalarea libera a bratelor.

» Acolo, dupa ce luati o foaie de carton tare pentru bratele mici ale vehiculului si taiati bratele prin
masurarea si gaura acestui brat pentru ambii poli pentru fixarea bratelor in structura
bazei. Gaurile sunt mésurate prin masurarea surubului.

» Dupa aceea, luati doud seringi si imbinati seringile de o conducta i teava este fixata de lipici in
duza seringii. Si lasati-o timp de o ord pentru a fixa permanent lipiciul.

» Dupa aceea 1n aceste seringi comune se simte langd apa sd urmeze legea lui Pascal. Si este
esential ca apa din seringd, fara vid sau fara bule.

> In ultimul timp, seringile cizute in apa sunt fixate in brate pentru a deplasa bratele prin presiunea
apei sau hidraulice.

> In cele din urma, verificati toate imbindrile si verificati toate miscarile bratului hidraulic robot si

gata bratul hidraulic robot este gata de utilizare. In acest fel, bratul hidraulic robotizat este
realizat.

5. Montarea modelului prezentat

Cele doua bucati mari de carton sunt lipite pur si simplu; unul deasupra celuilalt. O gaura este
gauritd Tn mijlocul lor pentru a se potrivi cu o baterie uzata. Aceastd baterie este folositd pentru a fixa
celelalte parti ale bratului pe baza.

Mana de prindere este asamblata folosind buciti mici de carton si lipici adecvat. De asemenea,
asamblarea necesitd cinci perechi de betisoare Popsicle cu doud sau trei straturi de carton intre ele in
partea de mijloc; unul pentru a intoarce bratul si patru pentru ,telecomanda”. Apoi, piesele sunt lipite
impreund incepand cu bratul superior, deoarece aceasta este partea cea mai ingustd. Cu toate acestea,
seringile trebuie montate intre ambele parti. De acolo inainte, piesele sunt lipite pana la sfarsit mana de
apucare. Patru seringi din plastic sunt utilizate pentru a deplasa cele patru mecanisme care guverneaza
miscarea modelului. Fiecare seringa este fixata in locatia sa adecvatd folosind accesorii adecvate.

Fig. 1 - Vedere de sus
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Fig. 2 - Vedere frontala

Fig. 3 - Vedere din lateral

6.Testare si functionare

Trei teste au fost aplicate cu succes modelului dupd cum urmeaza:

1- Cand apasati pe una dintre seringi si Inrudite cu o altd seringa situata intre brate, produce o forta de a
muta unul dintre brate in sus sau in jos.

2- Cand apasati seringa care se refera la mana de apucare, actioneaza pentru a inchide si deschide ména
de apucare pentru a tine lucrurile.

3- La apdasarea pe una dintre seringi, care este legata de o alta seringa responsabild de rotatia modelului,
ea produce o forta de a roti modelul.

7. Concluzii

Dupa testarea modelului prezent si pe baza ilustratiilor si observatiilor de mai sus, se pot preciza
urmatoarele puncte:
1. Proiectarea prezentului model este usoara si simpla pentru fabricare si implementare.
2. Pentru producerea acestui model pot fi utilizate materiale cu costuri reduse si chiar reciclare.
3. Datorita dimensiunilor si greutétii sale reduse, acest model poate fi utilizat oriunde.
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4. Acest model este un instrument eficient si simplu pentru a educa conceptul de putere hidraulica pentru
studentii de inginerie.

5. Mana de prindere poate fi inlocuitd cu o lopata sau un ponton folosit la foraj pentru demonstratii mai
largi.

Designul nostru foloseste idei si mecanisme extrem de simple pentru a realiza un set complex de
actiuni si este destinat sd imite actiunea operatorilor. Cu toate acestea, aceste brate hidraulice sunt
costisitoare pentru industriile de scard mica. Daca se abordeaza problema majord a costurilor initiale
ridicate, un brat hidraulic robot poate fi introdus in orice industrie pentru a aduce automatizare. Legaturile
mecanice si piesele care au fost fabricate sunt extrem de simple.

Mecanismul pregatit a fost restrictionat si executat cu succes pentru a efectua lucrarile necesare
pentru ridicarea greutatii obiectului, cum ar fi mingea de tenis de masa si pentru a le pune la loc in diferite
locatii.
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