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Inventia se refera la un sistem mecatronic, inteligent, de mare precizie, pentru masu-
rarea microdeplasarilor liniare, destinat efectuarii de masurari liniare de mare precizie, in
regim static si dinamic, sistem ce permite, in acest sens, pozitionari liniare foarte precise,
atat in regim static, cat si dinamic.

Sistemul mecatronic, conform inventiei, poate fi destinat echiparii masinilor-unelte,
echipamentelor tehnologice etc., ca sistem cu comanda numerica sau sistem numeric de
comanda in coordonate.

Sistemul mecatronic, conform inventiei, ca sistem cu comanda numericé sau sistem
numeric de comanda in coordonate, poate fi, de asemenea, destinat echiparii robotilor/
microrobotilorindustriali sau de control, echiparii instrumentelor/aparatelor si echipamentelor
complexe de masurare si control, pentru efectuarea de masuratori unidimensionale, bidimen-
sionale si/sau tridimensionale.

Se cunoaste un sistem mecatronic, pentru masurarea deplasarilor liniare, prezentat
la International Scientific and Technological Exhibition Congress ,Mechatronics and Robotics
(M&R-2007)”, 2-5 octombrie 2007, St. Petersburg, autor Ph. D Gheorghe Gheorghe. Siste-
mul prezentat este alcatuit dintr-un traductor liniar, unitate electronica, calculator, monitor,
tastatura si un dulap in care sunt agezate elementele mentionate. Traductorul liniar reali-
zeazad masurarea pieselor si transmite informatiile catre unitatea electronica si sunt afigate
pe monitorul cu care este dotat sistemul mecatronic, pentru masurarea deplasarilor liniare.
Acest sistem are dezavantajul unei caracteristici de acuratete inferioare sistemului meca-
tronic, inteligent, de mare precizie, pentru masurarea microdeplasarilor liniare, aferent pre-
zentei cereri de brevet. Aceasta caracteristica este superioara, pentru sistemul prezentat in
aceasta cerere de brevet, datoritd unei noi scheme si solutiei constructive, avand la baza
mecanismul de precizie, pentru convertirea miscarii de rotatie in miscare liniard. De ase-
menea, acest sistem mai are dezavantajul folosirii unei unitati informatice obignuite, care
limiteaza precizia masuratorilor $i numarul de piese care pot fi masurate intr-un interval de
timp prestabilit. Pentru a realiza masurarea deplasarilor liniare, este cunoscut, conform
brevetului de inventie RO 102744/18.11.1991, un dispozitiv mecano-electronic, care reali-
zeaza masurarea automata a pieselor, dispozitiv utilizat la controlul dimensional, liniar, inter-
fazic, direct pe 0 masina-unealta, echipata cu comanda numerica, dispozitiv alcatuit dintr-o
parte fixa, aferenta suportului capului revolver, compusa dintr-un bloc electronic in curent
continuu si furnizadnd un semnal de frecventa determinata, transmis prin cuplaj inductiv, la
un cap de palpare, pozitionat de capul revolver, semnal care este redresat, pentru alimen-
tarea, in curent continuu, a unui bloc electronic, din imediata vecinatate a unor contacte inse-
riate, formate din bile si niste role solidarizate cu o tija palpatoare, bloc electronic care
genereaza un semnal cu o frecventa determinaté si diferitd de cea de alimentare, in functie
de pozitia de repaus, respectiv, piesa atinsa a tijei palpatorului, semnal care este transmis
inapoi la partea fixa, prin acelasi cuplaj inductiv si aplicat unui bloc electronic de prelucrare
a semnalului, pe care ii transforma intr-un semnal 0 logic sau 1 logic, introdus in automatul
programabil al comenzii numerice a masginii-unelte.

Dispozitivul conform brevetului mentionat prezintd dezavantajul unei pozitionari de
mai mica precizie si imposibilitatii testarii in flux continuu, cu viteza constanta, a deplasarilor
liniare ale pieselor care se deplaseaza pe o banda transportoare.

Problema tehnica pe care o rezolva sistemul mecatronic, inteligent, conform inventiei,
este masurarea industriala atat in regim static, cat si in regim dinamic, cu precizie de ordinul
micronilor, a microdeplasarilor liniare ale unor repere/componente dintr-un lot de piese, care
trecinflux continuu pe o banda transportoare, in raza de masurare a subsistemului traductor
fotoelectric, incremental.
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Sistemul mecatronic, inteligent, conform inventiei, este alcatuit din urmatoarele com-
ponente sau module:

- un subsistem traductor fotoelectric, incremental, pentru masurarea microdeplasarilor
liniare si care permite pozitionarea directa, cu precizie, pe axele liniare, a unor piese dintr-un
lot de piese testate, care trec in flux continuu pe 0 banda transportoare, in raza de masurare
a subsistemului traductor fotoelectric, incremental;

- un ansamblu de dispozitive de fixare, care permit fixarea subsistemului traductor
fotoelectric, incremental, in proximitatea pieselor supuse verificarii deplasarilor liniare, incat
se asigura o pozitionare optima a subsistemului traductor fotoelectric, incremental, men-
tionat; dispozitivele de fixare ofera posibilitatea de a permite fixarea subsistemului traductor
fotoelectric, incremental, fiind adaptate formei sale geometrice, ajutand si la indeplinirea
preciziei masuratorilor efectuate;

- unitate electronica de masurare/afisare digitald, la care se conecteaza, printr-un
cablu electric, subsistemul traductor fotoelectric, incremental, pentru prelucrarea semnalelor
furnizate de acesta;

- unitate informatica PC, prevazuta sa functioneze in regim de achizitie de date, si
care cuprinde un pachet de programe software, pentru preluarea valorilor masurate si afisa-
rea, printr-o interfata grafica, speciala, a valorilor stocate in diferite forme vizuale (linii curbe,
histograme etc.);

- un monitor LCD, pentru afigsarea valorilor marimilor masurate in forma dorita de
operatorul uman;

- un dulap de automatizare, care inglobeaza subsistemul traductor fotoelectric, incre-
mental, unitatea electronica de masurare/afisare digitala, unitatea informatica PC, monitorul
de LCD, sertar, speciale pentru instalatie, sertar mobil pentru tastatura si mouse cu rola, de
tip industrial, pentru comanda, prin pachetul de programe software mentionat, a sistemului
mecatronic, inteligent, de mare precizie, pentru masurarea microdeplasarilor liniare, conform
inventiei.

Sistemul mecatronic, inteligent, conform inventiei, prezintd urmatoarele avantaje:

- cresterea considerabild a numarului de masurari cu precizie micronica in timp real
atat in regim static, cat si in regim dinamic;

- reducerea timpilor de lucru, prin eliminarea unor operatii intermediare, care se
efectueaza la masuratorile individuale;

- este un sistem mecatronic, inteligent, avand posibilitatea stocarii si postprocesarii
masuratorilor in timp real, de catre unitatea informatica PC, sub forma de diverse diagrame,
tabele, printuri, situatii comparative, pentru diverse siruri de masurari inregistrate etc.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu fig. 1, 2, 3a
si 3b, care reprezinta:

- fig. 1, sistemul mecatronic, inteligent, de mare precizie, pentru masurarea micro-
deplasarilor liniare, conform inventiei;

- fig. 2, subsistemul traductor fotoelectric, incremental, pentru masurarea
microdeplasarilor, utilizat in cadrul sistemului mecatronic, inteligent, din fig. 1;

- fig. 3a, sectiune transversala prin subsistemul traductor fotoelectric, incremental,
pentru masurarea microdeplasarilor, fig. 2 si 3a;

- fig. 3b, detaliu din fig. 3a.

Sistemul mecatronic, inteligent, conform inventiei (fig. 1), este alcatuit din urméatoarele
componente sau module:

- un subsistem traductor fotoelectric, incremental 1, pentru masurarea microdepla-
sarilor liniare, ce are la baza principiul conversiei migcarii de translatie in miscare de rotatie
si care este adus in contact direct, printr-un ansamblu de dispozitive de fixare, prin varful
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sau plapator 14, cu diferite piese dintr-un lot de piese testate, care trec in flux continuu pe
o banda transportoare, in raza de masurare a subsistemului traductor fotoelectric, incre-
mental 1;

- o unitate electronica de masurare/afigare digitala 2, la care se conecteaza, printr-un
cablu electric, subsistemul traductor fotoelectric, incremental 1, pentru prelucrarea semna-
lelor furnizate de acesta;

- unitate informatica PC 3, prevazuta sa functioneze in regim de achizitie de date si
care cuprinde un pachet de programe software, pentru preluarea valorilor masurate si
afigarea, printr-o interfata grafica, speciala, a valorilor stocate, in diferite forme vizuale (linii
curbe, histograme etc.); la aceasta, se conecteaza electric, prin cablu electric, unitatea elec-
tronica de masurare/afisare digitala 2, cu rol in stocarea si postprocesarea datelor de
masura, furnizate de catre subsistemul traductor fotoelectric, incremental 1;

- un monitor LCD 4, conectat la unitatea informatica PC 3, pentru afisarea valorilor
marimilor masurate, in forma doritad de operatorul uman;

- un dulap de automatizare 5, care inglobeaza subsistemul traductor fotoelectric,
incremental 1, unitatea electronica de masurare/afisare digitala 2, unitatea informatica PC
3, monitorul LCD 4, doua sertare speciale 8 si 10, aferente instalatiei, precum si o tastatura
6 si un mouse cu rola 7, de tip industrial, pentru comanda, prin pachetul de programe
software mentionat, a sistemului mecatronic, inteligent, de mare precizie, pentru masurarea
microdeplasarilor liniare.

Subsistemul traductor fotoelectric, incremental 1 (fig. 2 , 3a si detaliul din fig. 3b),
utilizat in cadrul sistemului mecatronic, inteligent, conform inventiei, inglobeaza:

- 0 carcasa 11, cu capac 12, pentru protejarea elementelor sensibile ale subsiste-
mului traductor fotoelectric, incremental 1;

- o tija palpatoare 13, cu cremaliera 19, pentru realizarea de micropozitionari ale
subsistemului traductor fotoelectric, incremental 1, in vederea masurarii microdeplasarilor
de mare precizie, ale pieselor supuse masurarii liniare, si care transforma migcarea liniaraé/de
translatie in migcare de rotatie a axului 24, prin intermediul pinionului 18;

- pe tija palpatoare 13, se afla un varf palpator 14, pentru palpare si masurare directg,
de mare precizie, a pieselor supuse masurarii, un buton de reglaj 17 si un arc elicoidal 29,
care are rolul de fortd de masurare a tijei palpatoare 13, repozitionand tija palpatoare 13 in
pozitia zero a masurarii; pentru realizarea unei masurari a microdeplasarii liniare, arcul
elicoidal 29 se tensioneaza, prin migcarea liniara a tijei palpatoare 13, iar prin detensionarea
arcului elicoidal 29, tija palpatoare 13 revine la pozitia zero de masurare;

- un flux de lumina in infrarosu, de la o sursa 20, se proiecteaza, printr-un conden-
sator optic 21, pe un disc incremental vernier 25, prevazut cu patru ferestre 27, iluminate
continuu, in infrarosu, dispus deasupra unui disc incremental divizor 26, prevazut cu fante
28, care se roteste in functie de marimea microdeplasarii sesizate de varful palpator 14,
discul incremental divizor 26 fiind solidar cu axul 24, de la care preia rotatia, iar pozitionata,
sub discul incremental divizor 26, se afla 0 matrice cu fotocelule 22, care capteaza fluxul de
luminain infrarosu si il transforma in curent electric, cu ajutorul microcircuitului electronic de
formare a impulsurilor 23.

Rezolutia sistemului mecatronic, inteligent este generata de numarul de fante 28, ale
discului divizor 26, numarul de rotatii ale pinionului 18 si, implicit, a axului 24, generate de
lungimea cremalierei 19, deplasata de varful palpator 14, precum si de factorul de divizare
electronicé a semnalului receptionat de matricea cu fotocelule 22.

4
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Unitatea electronica de masurare/afisare digitala 2 (fig. 1) este cuplata electric cu
subsistemul traductor fotoelectric, incremental 1, precum si cu unitatea informatica PC 3 (fig.
1), care preia, printr-un pachet de programe software, toate datele furnizate de varful palpa-
tor 14, in regim de achizitie de date automat sau presetat, conform dorintei operatorului
uman, prin accesarea unui buton de pornire/oprire achizitie date, de pe panoul frontal al
unitatii electronice de masurare/afigare digitala 2.

Pentru a efectua corespunzator masuratorile lotului de piese testate, subsistemul
traductor fotoelectric, incremental 1 (fig. 2 si 3a) se fixeaza, cu dispozitive de fixare adec-
vate, in sine cunoscute, in imediata apropiere a lotului de piese ce urmeaza a fi verificate
liniar si se asigura o pozitie optima de masurare a varfului palpator 14.

Unitatea electronica de masurare/afisare digitala 2 (fig. 1) furnizeaza imediat valorile
inregistrate de elementul sensibil al subsistemului traductor fotoelectric, incremental 1 (fig.
2 si 3a), catre unitatea informatica PC 3, in semnale care permit procesarea rapida, de catre
unitatea informaticé PC 3, a datelor preluate ale masuratorilor.

Valorile microdeplasarilor liniare, masurate, sunt inregistrate de unitatea informatica
PC 3 si afisate pe monitorul LCD 4 (fig. 1), sub o forma agreata de operatorul uman, cum ar
fi. tabele de valori, histograme cu valori, rapoarte printate etc.

Subsistemul traductor fotoelectric, incremental 1 (fig. 2 si 3a), este o componenta
inglobata in cadrul sistemului mecatronic, inteligent, conform inventiei, subsistemul traductor
fotoelectric, incremental 1 realizeaza preluarea, cu foarte mare precizie, a valorilor masurate.

Sistemul mecatronic, inteligent, conform inventiei, permite obtinerea urmatoarelor
caracteristici:

- intervalul de masurare: 10 mm; (30; 50; 80; 100 mm, pentru dezvoltare produs);

- rezolutia: 0,001 mm; (0,00001 mm, pentru dezvoltare produs);

- acuratetea: + 0,001 mm; (0,0001 mm, pentru dezvoltare produs);

- fidelitatea: <0,005 mm; (<0,0001 mm, pentru dezvoltare produs);

- capacitatea de afisare: 8 decade +1 decada de semn;

- subdivizare logica: 2; 4; subdivizare analogica: 5; 10; 20;

- alimentare IRED: +(51£0,25) V;

- alimentare unitate electronica: 220Vca’/y,* : 50 Hz + 2%;

- posibilitati: integrare cu sisteme informatice PC.
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Revendicare

Sistem mecatronic, inteligent, de mare precizie, pentru masurarea microdeplasarilor
liniare, cuprinzand:

- un subsistem traductor fotoelectric, incremental (1), destinat masurarii microdepla-
sarilor liniare ale unor piese dintr-un lot de piese care trec in flux continuu pe o banda trans-
portoare, in raza de masurare a respectivului subsistem traductor fotoelectric, incremental
(1), care furnizeaza semnale electrice;

- 0 unitate electronica de masurare/afisare digitalad (2), conectata, printr-un cablu
electric, cu subsistemul traductor fotoelectric, incremental (1), in vederea prelucrarii semna-
lelor electrice, primite de la respectivul subsistem traductor fotoelectric, incremental (1) si
furnizarii, la iesirea acestuia, de date de masura;

- 0 unitate informatica PC (3), pentru stocarea si postprocesarea datelor de masura
furnizate de catre unitatea electronica de masurare/afisare digitala (2), mentionata, unitate
informatica PC (3) cuprinzand un pachet de programe software, pentru masurarea microde-
plasarilor si pentru calcul static de baza;

- un monitor (4) conectat la unitatea informatica PC (3), pentru afisarea valorilor mari-
milor masurate in forma doritad de operatorul uman;

- un dulap de automatizare (5), care inglobeaza subsistemul traductor fotoelectric,
incremental (1), unitatea electronica de masurare/afisare digitala (2), unitatea informatica PC
(3), monitorul (4) mentionat, precum si o tastatura (6) si un mouse industrial (7), cu rola, pen-
tru comanda sistemului mecatronic, caracterizat prin aceea ¢a are in alcatuire subsistemul
traductor fotoelectric, incremental (1), care cuprinde:

- o tija palpatoare (13), prevazuta cu cremaliera (19), buton de reglaj (17) si varf pal-
pator (14), pentru palpare, micropozitionare si masurare directa, de mare precizie, a axelor
liniare;

- un ax (24) de rotatie, prevazut cu pinion (18), care transforma migcarea liniara,
imprimata de o tija palpatoare (13) cu cremaliera (19), intr-o migcare de rotatie a respecti-
vului ax (24);

- un disc incremental vernier (25), prevazut cu niste ferestre (27) care conlucreaza
cu un disc incremental divizor (26), pe care se afla practicate mai multe fante (28), pozitionat
fata de discul incremental vernier (25) astfel incat, un flux luminos, ce este emis de cétre o
sursa de lumina (20), este dirijat printr-un condensator (21) si captat de catre o matrice de
fotocelule (22), care il transforma in curent electric, folosind un microcircuit electronic de
formare impulsuri (23).
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