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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un dispozitiv de prehensiune actio-
nat cu elemente din aliaje cu memoria formei cu apli-
cabilitate Tn domeniul mecanic, in constructia masinilor
unelte, navelor cosmice, instalatiilor spatiale, reactoare
atomice, avioane, moto-reductoare, mecanica fina,
robotica, Tn domeniul electro-mecanic, calculatoare,
industria chimica si petroliera, unde este necesara o
precizie de pozitionare ridicatd. Dispozitivul, conform
inventiei, are in componenta un element (1), din aliaj cu
memoria formei AMF, care transmite o forta (E) Si
migcarea catre niste elemente (2 si 3) conducatoare ale
actuatorului, care executa o migcare de translatie,
determinédnd comprimarea unorarcuri (4 si5) elicoidale,
iar prin intermediul unor cuple (C si D) cinematice de
rototranslatie, miscarea este transmisa unor degete (6
si 7), acestea rotindu-se in jurul unor cuple (E si F) de
rotatie si prehensand un obiect (10) cu ajutorul unor
bacuri (8 si 9) cu o forta (Fz ), pentru eliberarea
obiectului (10), elementul (1) din AMF revine la dimen-
siunea initiald, iar arcurile (4 si 5) elicoidale se destind
si aduc elementele (2 si 3) conducatoare la pozitia
initiald, degetele (6 si 7) indepartand bacurile (8 si9) de
obiect .

Revendicari: 2
Figuri: 1
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12.2

DESCRIEREA INVENTIEI
TITLUL INVENTIEI:

DISPOZITIV DE PREHENSIUNE ACTIONAT CU ELEMENTE DIN
ALIAJE CU MEMORIA FORMEI]

DOMENIUL DE APLICARE AL INVENTIEI

Poate fi aplicatdi in domeniul mecanic (constructia: masinilor unelte, navelor cosmice,
instalatii spatiale, reactoare atomice, avioanelor, moto-reductoarelor, mecanicd find, roboticd),
domeniul electro-mecanic, calculatoare, industria chimicd si petrolierd, unde este necesard o
precizie de pozifionare ridicaté.

UTILIZAREA INVENTIEI

Inventia se poate utiliza in actionare transmisiilor mecanice, pentru actionarea modulelor
robotilor, vehicule spatiale, in construcfia actiondrilor mecanice usoare, incadrandu-se in evolutia
tehnicii de varf prin utilizarea unor sisteme tehnice moderne asistate si coordonate de calculatoare.

PRECIZAREA STADIULUI CUNOSCUT AL TEHNICII iN DOMENIUL OBIECTULUI
INVENTIEIL CU MENTIONAREA DEZAVANTAJELOR SOLUTIHLOR TEHNICE
CUNOSCUTE

in scopul perfectionirii constructiei si functionsrii dispozitivelor de prehensiune sunt
cunoscute o serie de cercetidri prezentate in bibliografie: lucriri stiintifice publicate, carfi publicate,
teze de doctorat, brevete de inventie etc. Dintre acestea, pot fi enumerate:

A. Brevete, (s-a propus cererea de brevet din data de 11.03.2019, inregistrata la OSIM cu nr.

A/00238 din data de 15.04.2019):

[1] Autori: Ing. Ionut — Viorel BIZAU, Prof.univ.dr. ing. Ion VELA, Prof.univ.dr. ing.
Dorian NEDELCU si sl.dr.ing. Daniel Gheorghe VELA, cu titlul ,,Transmisie armonica dintati
actionatd de generator de unde cu clemente din aliaje cu memoria formei”;Constructia
transmisiei, verificarea functionirii §i a parametrilor functionali au fost efectuate prin simulare
numerica;

B. Teze de doctorat:

[1] Autor: Daniel-Dumitru AMARIEI, Conducitor stiintific: Prof.dr.ing. Ion VELA, cu titlul
,,Cercetari privind Dispozitivele de Prehensiune actionate de actuatori din aliaje cu memoria formei
ale robotilor industriali”, susfinutd in data de 26.06.2015, la U,,EM”R. Constructia dispozitivului,
verificarea functionirii i a parametrilor functionali au fost efectuate experimental in laboratorul ,,
Constructia si exploatarea dispozitivelor” din U,,EM™R ;

[2] ] Autor:Ing. Ionut — Viorel BIZAU, Conducitor stiintific: Prof. univ.dr.ing. Ion VELA si
Prof.univ. dr. ing. Dorian NEDELCU cu titlul ,,Cercetdri privind constructia si functionarea
Transmisiilor Armonice, avand generatorul de unde cu elemente din aliaje cu memoria formei
sustinutd in septembrie 2014, la ,,UEMR”. Construcfia transmisiei, verificarea functionirii si a
parametrilor functionale a fost efectuati prin simulare numerici;

[3] ing. Lungu L., Cercetiri privind dezvoltarea actuatorilor liniari §i rotativi pe bazi de aliaje
cu memoria formei, cu aplicatii in sistemele de tip microfabricd, Universitatea Tehnicd din Cluj-
Napoca, Facultatea de Mecanici, 2010;
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C. Lucririi gtiintifice publicate:

[1] Amariei, D.,Vela, 1., Ziegler,W. ,Implement of shape memory alloy actuators a robotic
hand” , U.E.M. Resita Annals, Nr.1/2006, pag.15-18, ISSN 1453-7394;

[2] Amariei,D., Meason,Y.,Vela, I.,, Analisys and desing of termal actuatoris, U.E.M.
Resita Annals,Nr.1/2007, pag.15- 18,ISSN 1453-7394;

[3] Amariei, D., Vela,l., Shape memory alloy actuators in robotic applications ,,Robotica &
management”, International Journal, Vol.12, Nr.2/2007, pag.67-70, ISSN 1453-2069;

[4] Amariei, D.,Vela,l., Gillich,G.-R., Riduca, E. ,, Shape memory alloy actuator for robotic
grippers actuated by two pairs of active springs, The20 Internajional DAAAM Symposium
»Intelligent Manufacturing & Automation: Theory, Practice & Education”, 25-28th November
2009, Viena, Austria, Annals of DAAAM for 2009 & Proceedings of the 20th Internafional
DAAAM Symposium, Editor B.Kataling, Indexed to Institute for Scientific Information (ISI)

[5] Wang, J.H.; Xu,F.;Yan,S.Z.;& Wen,S.Y. Electrothermal driving mechanism for sma
springafor sma spring actuatoris, Materials Science Forum, 423-424; 461-465, 2003;

[6] Waram,T.C., Design principles for NI- TI actuators, engineering aspects of shape
memory alloys, Butterworth- Heinemann, London, pp. 234-244,1990.

in cererea de brevet nr. A/00238 din data de 15.04.2019, [1] se prezinti constructia unui
reductor armonic dintat actionat de un generator de unde construit din elemente cu memoria formei,
elimindnd actionarea arborelui de intrare cu motor electric, pneumatic, hidraulic etc., puniand in
evidenti avantajele folosirii aliajelor cu memoria formei.

in teza de doctorat, [1] se prezinti constructia unui dispozitiv de prehensiune actionat de
actuator construit din aliaje cu memoria formei, punidnd accent pe formele geometrice( arc, fir,
platbandi), pe parametrii functionali a elementelor din AMF, pe aspectul constructiv, funcfional,
monitorizarea permanenti a temperaturii gi pe durata de timp necesara atingerii temperaturii optime
de functionare si atingerea deformatiei maxime.

In lucrdriile stiinifice publicate se prezinti in general aspecte privind aliajele cu memoria
formei si diferite constructii ale actuatorilor cu AMF.

In teza de doctorat, [2] se prezintd constructia unui reductor armonic dintat actionat de un
generator de unde construit din elemente cu memoria formei, eliminidnd actionarea arborelui de
intrare cu motor electric, pneumatic, hidraulic etc., punind in evident3 avantajele folosirii aliajelor
cu memoria formei.

DEZAVANTAJELE SOLUTIILOR TEHNICE CUNOSCUTE, fati de prezenta inventie
pentru care se solicitd brevetul, prezinti dezavantaje legate de complexitatea constructivd, volum
ridicat, consum ridicat de material, greutate marit, costuri de fabricatie si de exploatare ridicate etc.

Elementul de originalitate al solutiei tehnice ce face obiectul inventiei consti in conceptia
unui dispozitiv de prehensiune la care actuatorul este pozitionat perpendicular pe directia axiala a
dispozitivul de prehensiune, iar cuplarea elementului conducitor de efectorul final se realizeazi
prin intermediul unei cuple cinematice de roto-translafie, obtinindu-se avantajele prezentate,
precum: reduce numirul de elemente componente ale dispozitivul de prehensiune, reduce foarte
mult gabaritul pe directia axiala al dispozitivul de prehensiune.

AVANTAJELE CE REZULTA DIN APLICAREA INVENTIEI
* este un sistem tehnic modern asistat i coordonat de calculatoare;

* beneficii semnificative pentru mediu §i economie;

* gabarit redus, simplitate constructivi gi constructie compacti cu greutate redusi;

* erori cinematice reduse;

* consum mic de energie electrica;

* produce forti de fixare miritd a obiectului de lucru fati de schemele structurale cunoscute;
* poate fi folosit in constructia dispozitivelor de orientare si fixare a pieselor de prelucrat,
elimindnd actionarea manuali.
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12.3

REVENDICARI

a. Preambul

Obiectul inventiei constd in conceptia constructiv — functionald a unui nou tip de dispozitiv de
prhensiune al unui robot actionat de un actuator realizat din elemente cu memoria formei,
caracterizati prin faptul ca functioneaza pe principiul alungirii unui resort din materiale cu memoria
formei prin incilzire.

b. Parte caracteristicd

1. Dispozitivul de prhensiune conceput este caracterizat prin aceea ci se modificd schema
structurald prin simplificare si motorul clasic de actionare. Motorul clasic de actionare este inlocuit
cu un actuator ce este construit din elementul cu memoria formei (1), ce este montat pe elementul
fix (0). Acest element (1) se deformeazi, printr-un program de educare bine stabilit, axial prin
extindere sau comprimare, dezvoltind forta de actionare F, respectiv forta de fixare F a degetelor
(6) si (7). La revenirea la pozitia initiald a arcului din AMF, revin si elementele conducitoare (2) si
(3) ale actuatorului, sub actiunea fortelor de comprimare a arcurilor (4) si (5), produse de forta de
actionare F, precum si degetele (6) si (7), eliberand obiectul de lucru.

2. Sistemul de actionare al inventiei, conform revendicarii 1, este caracterizat prin aceea ci se
incadreazd in evolufia tehnicii de varf prin utilizarea unor sisteme tehnice modeme asistate si
coordonate de calculatoare i prezinti o serie de avantaje.
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12.4

DESEN

Fig. 1 Dispozitiv de prehensiune actionat cu
elemente din aliaje cu memoria formei

ELEMENTELE COMPONENTE ALE INVENTIEI
Asa cum se prezintd in figura 1, unde s-a notat:

- 0, elementul fix al dispozitivului de prehensiune;

- 1, elementul din aliaj cu memoria formei;

- 25i 3, elementele conducitoare ale actuatorului;

- 45i 5, arcuri elicoidalele ;

- 657, degete;

- 8s5i9, bacuri;

- 10, obiect de prehensat;

- Assi B, cuple cinematice de translatie;

- Csi D, cuple cinematice de rototranslatie;

- E, F, F, G, cuple cinematice de rotatie.
12.5 REZUMATUL INVENTIEIL
Prezenta inventie, avand titlul ,,Dispozitiv de prehensiune actionat cu elemente din aliaje
cu memoria formei”, se referd la conceptia constructiva si functionald a acestui tip de
dispozitiv actionat de un actuator construit din elemente cu memoria formei bine educate,
care actioneazi asupra efectorilor finali respectiv asupra obiectului de lucru. Prin acest model
propus se simplificd schema structurald, se elimina actionarea cu motoare clasice: electrice,
pneumatice, hidraulice etc.,asigurdnd actionare dispozitivului de prehensiune.
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