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49 ECHIPAMENT MECATRONIC FLEXIBIL DE
MICROPOZITIONARE CU GRIPPER

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un echipament mecatronic flexibil,
de micropozitionare cu gripper, destinat pozitionarii cu
precizie foarte ridicatd a mini- si microreperelor pe un
subansamblu mixt. Echipamentul conform inventiei este
alcatuit dintr-o axa (4) liniara orizontala, cu actionare
electrica, prevazuta cu un servomotor (3) alimentat la o
sursa (2) electrica, iar un controler (1) de operare con-
troleaza miscarea unei sanii-platforma (5) ce trans-
lateaza pe directia OX, purtdnd deasupra axa liniara (4')
verticala, cu actionare electrica, montatd demontabil
prin intermediul placii (6) intermediare, prevazuta cu un
servomotor (3') alimentat de la o alta sursa (2'), iar un
alt controler (1') de operare controleazd migcarea
saniei-platforma (5') pe care s-a montat demontabil un
gripper (8) electric interschimbabil cu un microgripper
electric (8'), pentru aplicatii mecatronice si integronice
distincte, montaj realizat prin doua placi (6' si 7) inter-
mediare, gripper-ul electric, respectiv, microgripper-ul
electric efectudnd o miscare controlatad, cu precizie
micronicd, Tn vederea preludrii unei piese de pe
subansamblul (12) mixt, dispus pe batiu (13), pe care o
depune apoi pe platoul superior al suportului din
subansamblul (12) mixt, unde piesa este supusa
masurarii, microasamblarii/microprelucrarii de un opera-
tor uman, cu ajutorul unor microdispozitive robotizate

auxiliare, zona de operare fiind protejatd de doua
bariere (9 si 9') B-optice; datele de iesire sunt preluate
de o placa (14) de achizitie de date, si procesate de un
computer (15) industrial, ce coordoneaza functionarea
semiautomata a intregului echipament mecatronic, prin
componentele panoului(10) electric, piesele fiind depo-
zitate Intr-o magazie statica, cu temperatura controlata
de un senzor (11) de temperatura.

Revendicari: 1
Figuri: 3

Cu incepere de la data publicarii cererii de brevet, cererea asigurd, in mod provizoriu, solicitantului, protectia conferitd potrivit
dispozitiifor art.32 din Legea nr.64/1991, cu exceptia cazurilor in care cererea de brevet de inventie a fost respinsé, retrasd sau consideratd
ca fiind retrasa. Intinderea protectiei conferite de cererea de brevet de inventie este determinatd de revendicarile confinute in cererea

publicata in conformitate cu art.23 alin.(1) - (3).

RO 130681 A2



STRY PEMTRU INVENTH § .
s wvm de snwmw

v / g
?-_,)ai,a ;,‘ _ ﬂ 3 .MUSMZUH {

e AR TR b TR TR A

T - BRI 7T

DESCRIERE

Inventia se refera la un echipament mecatronic flexibil de micropozitionare cu gripper.
Echipamentul mecatronic amintit, conform inventiei, este destinat pozitionarii cu o precizie
foarte ridicata a mini- reperelor si micro-reperelor pe un subansamblu mixt, pentru a asigura
prin caracteristica sa de flexibilitate, tipuri diferite de aplicatii tehnice, precum
superpozifionari in vederea efectudrii de caracterizéri/masurari ale suprafetelor diferitelor
materiale (filme subtiri metalice sau polimerice), precum si aplicafii tehnice de micro-
asamblari de repere/ componente cu ajutorul unor microdispozitive robotizate auxiliare.

Echipamentul mecatronic, conform inventiei, este destinat laboratoarelor autorizate de
cercetare-dezvoltare avand sistem de climatizare si protectie ridicata la vibratii §i socuri, fiind
destinate si aplicatiilor din stiiniele de granitda — microtehnologii/ nanotehnologii, in camere
curate, fiind util in dezvoltarea unor modele conceptuale si experimentale deosebit de
performante, prin aplicarea unor optimizari si principii inovatoare la componentele acestuia.

in ce priveste stadiul anterior al tehnicii, din investigatiile realizate de autori privind
surse de informare disponibile, precum: brevete anterioare romanesti si straine, literatura de
specialitate, cataloage de echipamente tehnice, a rezultat ca prezenta inventie este o noutate,
atat prin modul de solutionare a problemei tehnice pe care o rezolva, cét si prin componentele
utilizate.

Problema tehnica pe care urmareste sa o rezolve invenfia consta in efectuarea de catre
echipament mecatronic flexibil a unui numar definit de superpozitionari de mini- repere/
micro-repere, cu o precizie foarte ridicatd cu increment de 0,25 pm, pe un subansamblu mixt,
prin intermediul unor deplasdri foarte fine de-a lungul directiei OX — unde un gripper
interschimbabil, montat pe o sanie-platforma, care i conferd mobilitate pe direciia OZ, este
antrenat in miscare de o axa liniara orizontala cu actionare electrica 1n acelasi timp cu propria
axa liniard verticala, pentru a realiza miscéari de stingere/ preluare mini- repere/ micro-repere
si apoi miscari auxiliare ce compun miscérile finale de eliberare /depunere pe subansamblul
mixt a mini-reperelor/ micro-reperelor in vederea efectudrii de caracterizari ale suprafetelor
materialelor acestor mini-repere/ micro-repere, precum si realizarea de aplicatii tehnice de
micro-pozitiondri combinate cu micro-asablari prin completarea echipamentului mecatronic
prezent cu alte microdispozitive robotizate auxiliare, de tipul unui brat robot programabil cu
sase grade de libertate, care s lucreze In comun si in interdependenta (tandem) cu prezentul
echipamentului mecatronic inovativ.

Echipamentul mecatronic, conform inventiei, este alcatuit din urmatoarele
componente sau module:

- 0 axa liniara orizontala (dispusd pe OX) cu actionare electrica, de tip PI M-403.8PD,
prevdazutd cu un servo-motor de curent continuu alimentat la 15 V printr-o sursi de
alimentare $i avand un controler de operare de tip MEG-C-50 alimentat la 24 V curent
continuu, pe partea superioard a axei liniare orizontale este dispusa o sanie-platforma, care
se deplaseaza printr-un mecanism surub-piulitd cu un increment de 0,25 pm, cu dimensiuni
de gabarit de 80x 87x10 mm, controlata foarte precis de controler-ul MEG-C-50;

- 0 axa liniara verticala (dispusa pe OZ) cu actionare electrica, tot de tip PI M-403.8PD.
prevazutd cu un servo-motor de curent continuu alimentat la 15 V printr-o sursi de
alimentare si avand un controler de operare de tip MEG-C-50 alimentat la 24 V curent
continuu, pe partea superioara a axei liniare verticale este dispusa o sanie-platforma, care se
deplaseaza printr-un mecanism surub-piulita cu un increment de 0,25 um, cu dimensiuni de
gabarit de 80x 87x10 mm, controlati foarte precis de controler-ul MEG-C-50;

- 0 placd intermediara metalica prinsd prin suruburi pe o sanie-platforma. cu dimensiuni
de gabarit de 80x 87x10 mm, care are memrs&sa fixeze rigid, prin 2 suruburi, in pozitie
verticald axa liniara verticald cu actlonare&‘bgm;ca,\ ,
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- 0 placd intermediard metalicd prinsa prin suruburi pe sania-platforma ce translateaza
pe axa liniara verticald, avand dimensiuni de gabarit de 80x 87x10 mm, care are menirea sa
fixeze rigid, tot prin 2 suruburi, insd in pozitie orizontald o altd placa intermediard metalica
cu dimensiuni de gabarit de 80x 125x15 mm, pe care se monteaza dedesubt un gripper
electric cu 2 degete, de tip LEHZ 32K2-22, pentru aplicatii de micro-asamblari/ micro-
prelucriri, sau pentru aplicatii de caracterizari/ masurari un alt tip de micro-gripper electric
cu 3 degete, de tip LHSE 10, prin prindere demontabila cu suruburi;

- un gripper electric LEHZ 32K2-22, interschimbabil cu un micro-gripper electric
LHSE 10, se alimenteaza la 24 V curent continuu; se monteaza prin suruburi pe o placa
intermediara cu dimensiuni de gabarit de 80x 125x15 mm montata pe o sanie-platforma;

- un computer industrial PXI 8106 avand instalatd o aplicatie software dedicata. cu rol
de a controla si comanda buna functionare a celor doua controlere de operare, conectate la
cele doud axe liniare cu actionare electrica, de tip PI M-403.8PD (OX, OZ), precum si cu rol
in coordonarea celor doua tipuri de aplicatii tehnice specifice domeniului mecatronicd si
integronica;

- un panou electric continind o serie de componente electrice, precum relee, elemente
de sigurantd, surse de transformare, surse de alimentare, etc.;

- 0 masa de lucru din aluminiu, din profile Bosch de aluminiu de 30x 30 mm, cu
dimensiuni de gabarit 1250x700x852 [mm], care pe partea superioard are montate toate
elementele/ componentele mentionate anterior, iar in partea de jos, deasupra rotilor de rulare
fixate in terminatiile celor patru picioare, existd inca o suprafafd dreptunghiulard cu
dimensiuni 1250x700 [mm], pe care se pozitioneazad dulapul metalic — continand instalatia
electrica de comanda cu componente de automatizare;

- doua barierei optice care protejeazd zona de lucru unde actioneaza gripper-ul electric
LEHZ 32K2-22, interschimbabil cu micro-gripper-ul electric LHSE 10 pentru aplicatii la
nivel micronic;

- un senzor de temperaturd, montat pe batiul echipamentului mecatronic, inclus in
circuitul de comanda., pentru a avertiza si chiar opri functionarea in cazul depasirii
intervalului termic optim pentru aplicatiile ce se desfasoara in laborator.

Echipamentul mecatronic, conform inventiei, prezintd urmatoarele avantaje:

-axa liniard orizontald si axa liniara verticald utilizeaza un sistem de inaltd performanta
ActiveDrive ™ | care dispune de servo-amplificatoare de mare eficienta, de tip PWM (pulse
width modulation), montate pe ambele laturi cu motoarele de curent continuu (ceea ce
contribuie la: cresterea eficientei — prin eliminarea pierderilor de putere dintre amplificator si
motor; reducerea costurilor de exploatare, fiabilitate imbunatatitd — pentru c¢i nu necesita
driver extern);

- sdniile-platforma pot transporta pana la 200 N pe directia OX si impinge / trage pana
la 50 N pe directia OZ, pe intervalul 0 ... 200 [mm];

- ghidaje de inalta precizie, precis prelucrate, care ofera stabilitate exceptionala axei
liniare orizontala si axei liniare verticald, cu o greutate minima;

- senzori non contact cu efect Hall, montati de-a lungul ghidajelor de inalta precizie a
celor doud axe liniare (orizontald si verticald), ceea ce oferd capabilititi de pozitionare a
sdniilor-platforma la nivel micronic, cu increment de 0,25 pum:;

- flexibilitate deosebita a sistemului care poate lucra aplicatii tehnice distincte, prin
interschimbabilitatea gripper-ului actionat electric (LEHZ 32K2-22 interschimbabil cu micro-
gripper-ul LHSE 10). fiind capabil a servi la caracterizarea (masurarea) suprafefelor
materialelor acestor mini-repere/ micro-repere preluate dintr-o magazie de repere, de cétre
degetele profilate atagate la extremitatile tip degete ale gripper-ului LEHZ 32K2-22 sau ale
micro-gripper-ul LHSE 10, precum si la aplicatii tehnice de micro-asamblari (sau de micro-

prelucréri in cadrul unui siste ic, cu dispozitive auxiliare speciale); / M
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Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu fig. 1, 2, 3,
care reprezinta:

- fig. 1 — echipamentul mecatronic flexibil de micropozitionare cu gripper electric,

conform inventiei;

- fig. 2 — gripper electric LEHZ 32K2-22. interschimbabil, utilizat in cadrul

echipamentului mecatronic tlexibil, din fig. 1;
- fig. 3 — micro-gripper-ul electric LHSE 10, utilizat in cadrul echipamentului
mecatronic flexibil, din fig. 1;
Se prezintd in continuare inventia in detaliu in legdtura cu fig. 1, echipamentul
mecatronic flexibil, conform inventiei, fiind compus din urmatoarele componente:

- 0 axa liniara 4 orizontald cu actionare electrica, dispusa pe directia OX, de tip PI M-
403.8PD, prevazutd cu un servo-motor 3 de curent continuu, alimentat la 15 V printr-o sursa
de alimentare 2 i avand un controler 1 de operare de tip MEG-C-50, alimentat la 24 V
curent continuu, pe partea superioard a axei liniare 4 orizontale este dispusd o sanie-
platforma 5, cu dimensiuni de gabarit de 80 x 87 x 10 mm, care se deplaseazi printr-un
mecanism surub-piulitd cu un increment de 0,25 um, controlata foarte precis de controler-ul
MEG-C-50. 1;

- 0 axa liniara 4’ verticala cu actionare electricd, dispusa pe directia OZ, tot de tip P1 M-
403.8PD, prevazutd cu un servo-motor 3’ de curent continuu alimentat la 15 V printr-o sursa
de alimentare 2° si avand un controler de operare 1°, de tip MEG-C-50 alimentat la 24 V
curent continuu, pe partea superioard a axei liniare 4’ verticale este dispusd o sanie-
platforma 5°, cu dimensiuni de gabarit de 80 x 87 x 10 mm, care se deplaseaza printr-un
mecanism surub-piulitd cu un increment de 0,25 pm, controlatad foarte precis de controler-ul
MEG-C-50, 17;

- 0 placd intermediard 6, metalica, prinsd prin suruburi pe sania-platforma 5, cu
dimensiuni de gabarit de 80 x 87 x 10 mm, care are menirea si fixeze rigid axa liniara 4°
verticala cu actionare electrica, in pozitie verticald adicd transversal pe axa liniard 4
orizontald, prin montare demontabila cu suruburi;

- 0 placd intermediard 6°, metalicd, avand dimensiuni de gabarit de 80 x 87 x 10 mm,
prinsa prin suruburi pe sania-platforma 5°, ce translateaza pe verticald, care are menirea sa
fixeze rigid, tot prin montare demontabild cu suruburi, insa in pozitie orizontald, o alti placa
intermediara 7, metalicd, cu dimensiuni de gabarit de 80 x 125 x 15 mm, pe care se
monteazd dedesubt un gripper electric interschimbabil 8, de tip LEHZ 32K2-22, ce poate fi
inlocuit manual, rapid, cu un alt tip de micro-gripper electric 8’, de tip LHSE 10, prin
prindere demontabila cu suruburi;

- un gripper electric 8, de tip LEHZ 32K2-22, interschimbabil cu un micro-gripper
electric 8", de tip LHSE 10 pentru doué tipuri de aplicatii distincte, cu alimentare la 24 V
curent continuu; se monteaza prin suruburi pe o placid intermediard 7, cu dimensiuni de
gabarit de 80 x 125 x 15 mm, montata la rdndul sau pe placi intermediard 6°;

- 0 placa de achizitie de date 14, are rol in preluarea semnalelor analogice de miscare
ale axelor liniare §i ale gripper-ului functional §i conversia lor in semnale digitale
prelucrabile de catre computer-ul industrial PXI 8106, prin intermediul unei aplicatii
software dedicatd— lucratd in C++ pe baza paradigmei ,,MFC” si a bibliotecilor de date
furnizate de fabricantul PI al axelor liniare (4, 4’), permitdnd controlul si executarea
comenzilor specifice functionarii optime;

- un computer industrial PXI 8106, 15, fiind conectat cu o placa de achizitie de date 14,
care e conectatd la un panou electric 10, dispus intr-o cutie metalica, contindnd relee,
elemente de sigurantd, surse de transformare, surse de alimentare, etc. ale celor doud axe
liniare (4. 4°). care e capabil si coordoneze functionarea automatizati a intregului

echipament mecatronic; iR PESE
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- doud barierei optice 9. 9°, care protejeaza zona de lucru, in cazul in care in aceastd
zona patrunde accidental mana operatorului uman sau un alt obiect strain, transmit un
semnal electric cédtre computerul industrial PXI 8106, 15, prin intermediul placii de achizitie
de date 14, care opreste instantaneu functionarea intregului echipament mecatronic, pana la
inlaturarea cauzei accidentului si repornirea manuald printr-un buton de avarie, conectat la
panoul electric 10;

- un senzor de temperatura 11, cu rol de monitorizare si control, montat pe batiul
echipamentului mecatronic 13, conectat electric la panoul electric 10, pozitionat in
apropierea axelor liniare (orizontald si verticald, 4, 4’), pentru a avertiza si chiar opri
functionarea in cazul depasirii intervalului optim de temperaturd ambientala, 20°C + 5%.
pentru aplicatiile ce se desfasoara in laborator;

- un batiu 13, construit din profile de aluminiu de 30 x 30 mm, cu dimensiuni de gabarit
1250 x 700 x 852 [mm], care pe partea superioard are montate toate eclementele/
componentele functionale ale echipamentului mecatronic, iar in partea de jos, deasupra
rotilor de rulare - fixate in terminatiile celor patru picioare, existd inca o suprafati
dreptunghiulara cu dimensiuni 1250 x 700 [mm], pe care se pozitioneaza panoul electric 10;

- un subansamblu mixt 12, dispus pe batiul 13, fiind compus dintr-o banda transportoare
alaturatd unui suport inalt prevdzut cu platoul superior plan, care e integrat in functionarea
intregului echipament mecatronic flexibil dupd urmaétorul ciclu de functionare:

* banda transportoare aduce secvential piesd dupd piesd, dintr-o magazie statica,
pani in dreptul unui senzor de prezenta;

* senzorul de prezentd comandd oprirea benzii, cand piesa ajunge in zona de
operare, pentru a intra in functiune echipamentul mecatronic flexibil;

= in acest moment, gripper-ul electric (8 sau 8°) al echipamentului mecatronic
flexibil preia piesa de pe banda si o duce pana pe platoul superior al suportului din
subansamblul mixt 12, dupi care gripper-ul electric elibereaza piesa si se retrage, prin
deplasarea solidara cu axa liniara 4°, pana intr-o zona neutra;

* pe platoul superior al subansamblului mixt 12, se gaseste un sistem de
caracterizare (masurare) sau un sistem tehnologic (de micro-asamblari sau de micro-
prelucrari), actionat prin comenzi date de operatorul uman;

* dupid ce piesa a fost supusa caracterizarii (masurarii) sau microasamblarii/
microprelucrarii, datele de iesire se preiau electronic de catre placa de achizitie de date
14, in vederea vizualizérilor si postprocesdrilor dorite realizate pe computerul 15
industrial PXI 8106, piesa finalizand astfel ciclul de functionare, fiind preluata in acest
moment, de citre un brat robot programabil cu sase grade de libertate si depozitata;

" se reiau pasii descrisi mai sus, pand cand se epuizeazi toate piesele din magazia
statica a echipamentului mecatronic;

In figura nr. 2, se prezinta gripper electric LEHZ 32K2-22. interschimbabil, utilizat in
cadrul echipamentului mecatronic flexibil, din fig. 1, compus din urmitoarele componente:

- 16. 16° — cabluri electrice pentru alimentare servo-motor c.c. si legatura la
controler;

- 17 — servo-motor, cu actionare in curent continuu;

- 18, 18" — degete gripper;

- 19, 19° — degete profilate atasate;

In figura nr. 3, se prezinta micro-gripper-ul electric LHSE 10, utilizat in cadrul
echipamentului mecatronic flexibil, din tig. 1, compus din urmatoarele componente:

- 20, 20" — cabluri electrice pentru alimentare servo-motor c.c. si legétura

Jok
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- 23,23%, 23" — degete profilate atasate;
Echipamentul mecatronic, conform inventiei, permite obfinerea urmatoarelor

caracteristici tehnice:

- doua axe liniare cu actionare electrica, model M403- 8PD, de la Physik Instrumente,
cu sarcina de transport pe OX: 200 N, iar cu sarcina de transport pe OZ: 50 N;

- precizia de pozitionare pe axele liniare cu actionare electrica: + 0,25 pm;

- gripper electric tip LEHZ 32K2-22, pentru manipulare indeosebi piese cilindrice si
sferice, avand:

e Deschidere - inchidere cursd: 22 mm e Precizie: £ 0,05 mm
[diametru] e Frecventa maxima de operare: 60
e Forta de prindere: 52 N ... 130 N (C.P.M)
e Viteza de deschidere - e Greutate: 1120 g
- Inchidere: 5... 120 mm/s

e Repetabilitate: + 0,02 mm

- micro-gripper electric tip LHSE 10, pentru manipulare indeosebi piese cilindrice si
sferice, avand:
Deschidere - inchidere cursa [diametru]: 4 mm
Forta de prindere: 1,4 N ... 3,5 N
Viteza de deschidere - inchidere: 5 ... 70 mm/s
Repetabilitate: + 0,02 mm; Precizie: + 0,05 mm
Frecventa maxima de operare: 60 (C.P.M.); Greutate: 150 g

- grippere electrice conectate cu controlere de operare compatibile, de la firma SMC;

- alimentare electricd 220 V.c.a./ 50 Hz, iar prin adaptor cele doud controlere de
operare de tip MEG-C-50 si gripper-ele electrice se alimenteaza cu 24V curent continuu;

- functie de prevenire a cdderii piesei, prin mentinerea fortei de prindere, in timpul unei
opriri de urgenta sau a repornirii pentru micro-gripper electric tip LHSE 10;

- computer industrial, de tip PXI 8106 National Instruments, previzut cu o aplicatie
software dedicati;

- barierei optice OMRON, de tip F3S-B182P-L, avand:
Distanta de sesizare: 0,3 m ... 5 m
Rezolutie opticd: 30 mm [diametru minim]
Timp de raspuns: 20 ms [maxim]
Tensiune: 24 Ve.c. £ 20%

. i“?ﬂf&?‘.‘/’// [\‘//\? {WJPDIB <% th W

5 \ N



A<1013--00654-

0 3 -09- 2013

REVENDICARE

Echipamentul mecatronic flexibil de micropozitionare cu gripper, cuprinzand:

- 0 axd liniard (4) orizontald cu actionare electricd, prevazutd cu un servo-motor (3) de
curent continuu, alimentat printr-o sursd de alimentare (2) si avand un controler (1) de
operare, pe partea superioard a axei liniare (4) orizontale fiind montati o sanie-platforma (5),
care se deplaseaza printr-un mecanism surub-piulita, pe directia OX;

- 0 axa liniara (4°) verticala cu actionare electrica, prevazutd cu un servo-motor (37) de
curent continuu alimentat printr-o sursd de alimentare (27) si avand un controler de operare
(17). pe partea superioard a axei liniare (4) verticale fiind montatd o sanie-platforma (57),
care se deplaseaza printr-un mecanism surub-piulita, pe directia OZ;

- 0 placa intermediara (6), metalicd, prinsd prin suruburi pe sania-platforma (5). care
fixeaza rigid axa liniard (4") verticald cu actionare electricd, in pozitie verticala si transversal
pe axa liniard (4) orizontala, prin montare demontabild cu suruburi;

- 0 placa intermediard (6°), metalica, prinsd prin suruburi pe sania-platforma (5°), ce
translateaza pe verticald, care are menirea si fixeze rigid, tot prin montare demontabild cu
suruburi, Insd in pozitie orizontald, o altd placd intermediard (7), metalica, pe care se
monteaza dedesubt un gripper electric interschimbabil (8), ce poate fi inlocuit manual, rapid,
cu un alt tip de micro-gripper electric (8’), prin prindere demontabild cu suruburi, pentru
aplicatii tehnice distincte;

- 0 placa de achizitie de date (14) cu rol in preluarea semnalelor analogice de miscare
ale axelor liniare si ale gripper-ului functional si conversia acestora in semnale digitale
prelucrabile de catre computer-ul industrial PXI 8106 (15), prin intermediul unei aplicatii
software dedicatd, care e capabila sd coordoneze functionarea semi-automata a intregului
echipament mecatronic;

-un panou electric (10), dispus intr-o cutie metalicd, contindnd relee, surse de
transformare, surse de alimentare, elemente de sigurantd, etc.conectat electric cu placa de
achizitie de date (14) si implicit cu computer-ul industrial PXI 8106 (15);

- doua barierei optice (9, 9°), care protejeaza zona de lucru, in cazul unei patrunderi
accidentale in zona, opresc instantaneu functionarea Intregului echipament mecatronic
flexibil. pana la inlaturarea cauzei accidentului;

- un senzor de temperaturd (11), cu rol de monitorizare si control, montat pe batiul
echipamentului mecatronic (13), conectat electric la panoul electric (10), pentru a avertiza si
chiar opri functionarea in cazul depasirii intervalului optim de temperaturd ambientala;

- un batiu (13), construit din protile de aluminiu, care pe partea superioara are montate
toate componentele functionale ale echipamentului mecatronic flexibil, iar in partea de jos,
deasupra rotilor de rulare - fixate in terminatiile celor patru picioare, existd inca o suprafata
dreptunghiulara cu dimensiuni 1250 x 700 [mm], pe care s-a pozitionat panoul electric (10);

-un subansamblu mixt (12), fixat pe batiul (13), fiind compus dintr-o banda
transportoare alaturatd unui suport inalt previdzut cu un platou superior plan, care ¢ integrat
in functionarea intregului echipament mecatronic flexibil. caracterizat prin aceea ca are in
alcatuire:

- un gripper electric (8), de tip LEHZ 32K2-22, interschimbabil, ce poate fi inlocuit
manual, rapid, cu un alt tip de micro-gripper electric (87), montat prin suruburi pe o placa
intermediard (7), montatd la rdndul sdu pe placa intermediard (6°), avadnd ca parti
constituente, conform fig. 2, un servo-motor (17) cu actionare in curent continuu, care e
furnizat de cablurile electrice (16, 16°), care actioneazad electric degetele gripper-ului (18,
187), de care s-au fixat prin suruburl doua degete proﬁlate atasate (19, 197), acestea
exercitand propriu-zis ,,strdngerea” respg ’ rea” unei piese, in ciclul de functionare

al echipamentului mecatronic flexibil; < / “"a “Bomi
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- un micro-gripper-ul electric (87), de tip LHSE 10, montat prin suruburi pe o placd
intermediara (7), montatd la randul sdu pe placa intermediard (6’), avand ca parti
constituente, conform fig. 3, un servo-motor (21) cu actionare in curent continuu, care €
furnizat de cablurile electrice (20, 20”), care actioneaza electric degetele gripper (22, 22°,
22°). de care s-au fixat prin suruburi trei degete profilate atasate (23, 23°, 2377), acestea
exercitdnd propriu-zis .,strangerea” respectiv ,.eliberarea” unei piese, in ciclul de functionare
al echipamentului mecatronic flexibil;

- echipamentului mecatronic flexibil, lucrand semi-automat prin intermediul unei
aplicatic software dedicata - lucratd in C++ pe baza paradigmei ,,MFC™ si a bibliotecilor de
date PI - functionand dupa urmaétorul ciclu de functionare:

* banda transportoare din subansamblul mixt (12) aduce secvential, dintr-o magazie
staticd. o piesa de caracterizat, respectiv de micro-asamblat/ micro-prelucrat, pana in
dreptul unui senzor de prezentd dispus dedesubtul platoului superior al suportuiui din
subansamblul mixt (12) ;

* un senzor de prezentd comanda oprirea benzii, atunci cand piesa e adusa de banda
transportoare in dreptul zonei de operare a gripper-ului (8, 8°), pentru a intra in functiune
echipamentul mecatronic flexibil;

* Varianta 1: in acest moment, gripper-ul electric (8) al echipamentului mecatronic
flexibil — pentru aplicatii de micro-asambléri/ micro-prelucrari — preia piesa (printr-o
miscare pe directia OX a saniei-platforma (5), concomitent cu o deplasare controlata din
software-ul aplicatie pe directia OZ a saniei-platforma (57)), preluarea piesei fiind efectuata
prin actionarea electricd de catre servo-motorul (17) a degetelor gripper-ului (18, 18”), pe
care s-au fixat prin suruburi doud degete profilate atasate (19, 19°), care efectiv exercita
.Strangerea™ piesei, care apoi e condusd prin miscarea combinatd a celor doua sanii-
platforma (5, 5°), pana in zona de caracterizat, respectiv de micro-asamblat/ micro-
prelucrat, de pe platoul superior al suportului din subansamblul mixt (12), dupa care
gripper-ul electric (8) ,.clibereaza™ piesa si se retrage intr-o pozifi¢ neutra;

* Varianta 2: in acest moment, gripper-ul electric (8”) al echipamentului mecatronic
flexibil — pentru aplicatii de caracterizari/ masurari — preia piesa (printr-o miscare pe
directia OX a saniei-platforma (5), concomitent cu o deplasare controlatd din software-ul
aplicatie pe directia OZ a saniei-platforma (5°)), preluarea piesei fiind efectuata prin
actionarea electrica de catre servo-motorul (21) a degetelor gripper-ului (22, 22°, 22°"), pe
care s-au fixat prin suruburi doud degete profilate atasate (23, 237, 237"). care efectiv
exercitd .,strangerea” piesel, care apoi ¢ condusd prin miscarea combinatd a celor doud
sanii-platforma (5, 5°), pana in zona de caracterizat, respectiv de micro-asamblat/ micro-
prelucrat, de pe platoul superior al suportului din subansamblul mixt (12), dupa care
gripper-ul electric (87) ..elibereazd™ piesa i se retrage intr-o pozitie neutra;

* pe platoul superior al subansamblului mixt (12), se géseste un sistem tehnologic (de
micro-asamblari sau de micro-prelucrdri) sau un sistem de caracterizare (masurare),
actionat prin comenzi de operatorul uman;

* dupa ce piesa a fost supusd micro-asamblarii/ micro-prelucrdrii sau caracterizarii
(masurarii), datele de iesire se preiau electronic de catre placa de achizitie de date (14), in
vederea vizualizdrilor si postprocesarilor dorite realizate pe computerul industrial PXI
8106 (15), piesa finalizand astfel ciclul de functionare, prin preluarea sa - in acest moment-
de catre un brat robot programabil cu sase grade de libertate in vederea depozitarii, intr-un
rastel vecin;

* se reiau pasii descrisi mai sus, pind cind se epuizeazi toate piesele din magazia
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Fig. 1 — Echipamentul mecatronic flexibil de micropozitionare cu gripper
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