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	TARANUL ROMAN - CREATOR DE MECANISME


	Se prezintă contribuţii ale ţăranilor români în domeniul mecanismelor: preluarea unor soluţii de la alţii şi adaptarea acestora la condiţiile locale, cu completări şi unele soluţii proprii. Se exemplifică cu mecanisme de joagăre  şi cu alte tipuri de mecanisme de la diferite instalaţii.
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LUMEA PLANTELOR - SURSA DE INSPIRATIE PENTRU CONSTRUIREA UNOR MANIPULATOARE

	Se pleacă de la mişcările plantelor datorate mişcărilor straturilor de aer, şi se ajunge la mişcările controlate ale unor manipulatoare acţionate cu jeturi de aer comprimat, dirijate după legi precizate. Se studiază mişcările rezultate.
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	FORMAREA DE COMPETENTE IN DOMENIUL SISTEMELOR MECANICE PENTRU DEZVOLTAREA DE PRODUSE
	Proiectarea şi optimizarea de produse prin utilizarea de software comerciale de design şi proiectare reprezintă o tendinţă actuală în dezvoltarea de produse.

În acest context modelarea unitară a tuturor sistemelor mecanice reprezintă o necesitate. O soluţie o constituie Metoda Sistemelor Multicorp (Multybody System Method, MBS).

În lucrare se prezintă modul în care educaţia poate fi orientată spre modelarea ca sisteme multicorp şi studiul structural – cinematico – dinamic prin această metodă generală.

Ca studiu de caz este prezentat domeniul mecanismelor sistemelor de orientare utilizate în creşterea eficienţei conversiei energiei solare în energie electrică şi termică.
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	SISTEM INTEGRAT CAD-CAE PENTRU STUDIUL CINEMATIC SI DINAMIC AL MECANISMELOR SI MASINILOR
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	O NOUA TENDINTA IN MECANISME SI ROBOTI: TENSEGRITY


	In ultimii 60 de ani, teoria Tensegrity a atras ca un magnet numerosi oameni de stiinta din diverse domenii. Recent, s-a ajuns la concluzia ca este unul dintre cele mai potrivite moduri pentru proiectarea optima a robotilor mobili care sunt capabili de performante deosebite, precum fiintele din lumea vie. 

Acest studiu este o sinteza a teoriei tensegrity aplicata atat la conceptele formelor vii, de la scara macro la scara micro, cat si in mecanisme si roboti.

De asemenea, se prezinta contributia autorului in acest domeniu si unele realizari ale membrilor cercului stiintific “Metodica predarii stiintelor tehnice”, de la Facultatea de Mecanica, Universitatea din Craiova, Romania.
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	MODELAREA SI SIMULAREA MECANISMELOR CU APLICATII IN INVATAMANT SI CERCETARE
	The paper illustrates some applications of the integrated solution CATIA V5 for instructing students of the Mechanical Faculties, in Mechanism and Machine Science-MMS. The modeling of plane mechanisms in CATIA V5 is realized in two levels: a quick but summary level in Sketcher and the second more complex, but performance in Part Design, Assembly Design and DMU Kinematics. The simulation and modeling techniques of some plane mechanisms is exemplified on some samples. It is also presented the modeling of a 6-degrees of freedom serial robot.
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	DETERMINAREA RANDAMENTULUI LA MECANISMELE CU CAME


	The paper presents an original method to determine the efficiency of a mechanism with cam and follower. The originality of this method consists of eliminating the friction modulus. In this paper one analyzes four types of cam mechanisms: 

1.The mechanism with rotary cam and plate translated follower; 

2.The mechanism with rotary cam and translated follower with roll; 

3.The mechanism with rotary cam and rocking-follower with roll; 

4.The mechanism with rotary cam and plate rocking-follower. 

For every kind of cams and followers mechanism one uses a different method in determining the best efficiency design. 

One takes into account the cam’s mechanism (distribution mechanism), which is the second mechanism from the internal-combustion engines. The optimizing of this mechanism (the distribution mechanism), can improve the functionality of the engine and may increase the comfort of the vehicle too.
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	SINTEZA DINAMICA A ANGRENAJELOR CU AXE PARALELE 

	In this paper one presents shortly an original method to obtain the efficiency of the geared transmissions in function of cover grade of the gearing. With the presented relations one can make the dynamic synthesis of geared transmissions, having in view increasing the efficiency of gearing mechanism in works.
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	UTILIZAREA GRAFULUI DIRECT IN ASAMBLAREA ROBOTIZATA


	
	

	21
	Adriana

COMANESCU

Ileana

DUGAESESCU
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	CERCETARI TEORETICO - EXPERIMENTALE PRIVIND MISCAREA UNUI MANIPULATOR ACTIONAT CU JETURI DE AER COMPRIMAT


	Se pleacă de la o schemă cinematică a unui manipulator acţionat cu jeturi de aer comprimat şi se fac studii teoretice şi experimentale pe o machetă. Se determină mişcarea punctului caracteristic, prin calcul şi prin experiment, dovedind că un asemenea manipulator poate avea mişcări controlate.
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	UNELE ASPECTE PRIVIND SINTEZA CAMELOR MECANISMELOR COMPLEXE
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OPTIMIZAREA CAMELOR MECANISMELOR DE DISTRIBUTIE ADAPTIVA
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	PLATFORMA SOFTWARE PENTRU ANALIZA SI OPTIMIZAREA SISTEMELOR MECANICE


	Lucrarea propune prezentarea conceptului integrat de analiză – optimizare – simulare a comportamentului sistemelor mecanice prin utilizarea unei platforme digitale de testare în mediu virtual. Platforma integrează soluţii software specifice evaluării formei, montării / asamblării, funcţionalităţii şi durabilităţii sistemelor mecanice, după cum urmează: soft CAD (Computer Aided Design) – pentru modelarea solidă a componentelor (în vederea stabilirii caracteristicilor masico-inerţiale) şi machetarea digitală a sistemului; soft MBS (MultiBody Systems) – pentru analiza şi optimizarea funcţională a sistemelor mecanice, considerând o modelare unitară bazată pe teoria sistemelor multicorp; soft FEA (Finite Element Analysis) – pentru modelarea deformabilităţilor din sistem (corpuri şi legături deformabile), respectiv evaluarea caracteristicilor vibratorii şi de durabilitate ale sistemului mecanic; soft C&C (Command & Control) – pentru modelarea subsistemelor de comandă & control specifice sistemelor mecatronice; soft PDM – pentru automatizarea schimbului de date în cadrul platformei de prototipare virtuală. O astfel de abordare permite inclusiv efectuarea de studii de eficienţă după caz energetică şi/sau economică, precum şi previzionarea – managementul ciclului de viaţă al produsului (sistemului mecanic). Lucrarea prezintă rolul fiecărei componente software în cadrul platformei şi modul cum se realizează schimbul de informaţii (export – import) între componente. În contextul prezentat în lucrare, sistemele mecatronice (sisteme mecanice controlate) sunt abordate în conceptul ingineriei concurente, prin integrarea dispozitivului mecanic şi a sistemului electronic de comandă & control la nivelul prototipului (modelului) virtual. Astfel, cele două modele sunt testate / verificate împreună, ceea ce simplifică procesul de testare experimentală şi elimină riscul ca legea de control să nu fie urmărită de dispozitivul mecanic.
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	DEZVOLTAREA UNUI  MODUL DE CURS EUROPEAN, DE  ECODESIGN PENTRU PROGRAMELE DE STUDIU INGINERESTI
	În lucrare se prezintă un modul de curs la disciplina de ecodesign conceput după modele europene, în contextul învăţământului universitar după normele Bologna, pentru studenţii de la pregătirea inginerească. Acest modul încearcă să dezvolte la studenţi aptitudini pentru proiectarea produselor pe principii moderne, ecologice, cu posibilitatea reciclării acestora într-un procent cât mai mare, cu posibilitatea folosirii lor în condiţii de maximă securitate, cu protecţie maximă şi pe o perioadă de garanţie garantată.
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	CERCETĂRI MODERNE ÎN DOMENIUL MECANISMELOR / SISTEMELOR MECANICE  ÎN CONTEXTUL PRIORITĂŢILOR NAŢIONALE DE CERCETARE ŞTIINŢIFICĂ ÎN PERIOADA 2007-2013
	În urma aderării la Uniunea Europeană, România a adoptat Planul Naţional de Cercetare Dezvoltare în directă corelare cu cel de-al 7-lea Program Cadru de finanţare a cercetării dezvoltării in UE – FP, care cuprinde un numar de 9 priorităţi. Deşi în contextul acestor priorităţi domeniul de cercetare denumit în mod tradiţional “Mecanisme”, respectiv “Sisteme mecanice” nu se regăseşte în mod explicit, nu înseamna nicidecum că cercetările din acest domeniu sunt excluse sau nu sunt necesare. Dimpotrivă, formularea şi reformularea priorităţilor programelor comunitare în mod periodic (din 7 în 7 ani) permite revizuirea strategiilor de cercetare ştiinţifică în lumina prioritîţilor economice ale momentului ca şi focalizarea cercetărilor către cîteva ţeluri fundamentale concrete, dând substanţă şi finalitate oricărui demers ştiinţific care se doreşte util societăţii în perioada respectivă.

Dezvoltarea unor strategii de cercetare în domeniul Mecanismelor şi Sistemelor mecanice sub formă de obiective şi sub-priorităţi relevante pentru cele 9 priorităţi devine astfel nu numai vitala pentru conservarea şi valorificarea superioară a potenţialului ştiinţific din ţara noastră în perioada următoare dar şi adevărate probe de creativitate şi imaginaţie managerială.

În lucrarea de faţă se prezintă un concept de cercetare-dezvoltare şi obiectivele  ştiinţifice aferente în domeniul Mecanismelor şi Sistemelor mecanice, asumat în cadrul departamentului de cercetare “Robotică şi Realitate Virtuală” din Cadrul Universităţii Transilvania din Braşov, într-un mod deplin încadrat în programul Naţional de cercetare dezvoltare şi FP6-FP7, ilustrat prin proiecte importante aflate în derulare la nivel naţional şi European. 
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	OPORTUNITĂŢI ALE TRANSFERULUI TEHNOLOGIC OFERITE DE INCUBATOARELE DE AFACERI


	Cercetarea, incubarea tehnologică şi transferul tehnologic sunt elemente strategice ale entităţilor de tip Incubatoare Tehnologice de Afaceri. Necesitatea de a face cunoscute tehnologiile noi în România şi Europa este un factor cheie în asigurarea, atât a competitivităţii cât şi a independenţei entităţilor de acest tip.
Programul de Incubare şi Transfer Tehnologic are ca scop stimularea subproduselor (spin-off) cât şi a aplicaţiilor dezvoltărilor tehnologice de ultimă oră, în diferite domenii ale cercetării, în contextul actual al activităţilor de CDI. Ca obiectiv este asigurarea că IMM-urile, sectoarele fără tehnologii, pot beneficia de un acces mai uşor la tehnologiile avansate. 

În mod curent, o întreprindere este percepută ca fiind principalul purtător al inovării, capacitatea inovativă, fiind determinată de numeroşi factori cum ar fi:

· baza materială;

· mijloacele financiare;

· informaţii de piaţă;

· staff- ul managerial calificat şi competent;

· potenţialul creativ al resurselor umane;

· nivelul expertizei întreprinderii.

Pe lângă potenţialul deţinut de acestea, un aport însemnat în domeniul inovării al caracterului inovativ, îl asigură realizările colectivelor din universităţi, institute de cercetare, doctoranzi, studenţi.

Marile întreprinderi, deţin resurse, însă sunt conservatoare în a-şi asuma riscurile  dezvoltării rapide a sferei inovative. La rândul lor universităţile, institutele de cercetare, doctoranzii sau studenţii nu dispun de resursele de finanţare necesare promovării idealurilor inovative, lucru care se poate realiza, dezvolta prin aceste incubatoare de afaceri. IMM-urile, în general mult mai flexibile, sunt mai interesate în susţinerea activităţilor inovative, dar, de cele mai multe ori, nu posedă resursele umane, materiale şi financiare, vitale pentru amorsarea procesului inovativ. 

Etapele proiectării activităţii de incubare presupun:

 - analiza potenţialului economic de incubat;

 - selectarea incubaţilor, în funcţie de potenţial, preocupări, sfera de activitate;

 - incubarea cu stabilirea unui program coerent, concret al activităţii de sprijin/ colaborare;

 - realizarea produsului în forma de prototip;

 - omologare şi transfer de tehnologie;

 - consultanţă şi sprijin logistic;

 - desprindere incubat spre activitate independentă

Incubatorul Tehnologic de Afaceri  „Produse şi Tehnologii pentru Energie Durabilă” (denumit în continuare ITA Pro-Energ) este organizat ca departament cu autonomie financiară, fără personalitate juridică, în cadrul Universităţii Transilvania din Braşov, care cade sub incidenţa prevederilor Hotărârii de Guvern nr.406/2.04.2003 şi care, conform legii, nu se poate folosi decât de drepturile ce-i sunt necesare pentru realizarea scopului şi destinaţiei sale. ITA Pro-Energ nu poate contacta obligaţii decât în vederea realizării acestui scop şi a acestei destinaţii. A primit certificarea de funcţionare în 26.02.2008, ca urmare a auditării de către specialişti din cadrul ANCŞ şi MECT. 

Facilitarea iniţierii şi dezvoltării de întreprinderi inovative, bazate pe tehnologii avansate, în domeniul Energiei Durabile, cu precădere în domeniile: eficienţei energetice a proceselor industriale, a sistemelor de energii regenerabile şi al performanţei energetice a clădirilor. 

Obiectivele strategice sunt: 

· Întărirea legăturii dintre universitate şi mediul economic pentru creşterea competitivităţii economice, în domeniul Energiei Durabile, la nivelul Regiunii 7, cu precădere în rândul IMM-urilor.

· Creşterea ritmului de implementare a rezultatelor inovative prin întărirea capacităţii de preluare a tehnologiilor avansate pentru eficientizare energetică, pentru reabilitarea termică a clădirilor şi pentru dezvoltarea de sisteme de energii regenerabile, de către mediul economic.

· Utilizarea eficientă a potenţialului economic şi uman existent în universitate şi în zonă prin orientarea acestuia către tehnologii avansate, în domeniul energiei durabile.

· Dezvoltarea nivelului de competenţă şi a spiritului antreprenorial, cu precădere la nivelul tinerilor din învăţământul universitar şi sprijinirea transpunerii în practică a ideilor inovative, limitând astfel exodul de inteligenţă.

Alte obiective:

· activităţi de incubare tehnologică, pentru invenţii şi afaceri; 

· activităţi de transfer tehnologic şi de formare antreprenorială;   

· promovarea invenţiilor, inovaţiilor;

· dezvoltarea spiritului antreprenorial în rândul specialiştilor, cercetătorilor, proiectanţilor, cadrelor didactice, studenţilor, stimularea iniţiativei private;

· atragerea investiţiei private în domeniul cercetării-dezvoltării, crearea de noi locuri de muncă în mici întreprinderi;

· diseminare de cunoştinţe - organizarea de seminarii, workshop-uri, demonstraţii;

· consultanţă în afaceri - analize, ofertare, asigurare parteneriate, promovare etc;

· asistenţa de specialitate - investigaţii la nivel de produs, eficientizarea duratei de asimilare (time to market);

· promovarea ideilor inovative prin proiecte, formare pentru redactarea proiectelor, atragere de finanţări prin proiecte, asigurare parteneriate, promovare etc.

· formularea strategiei de colaborare cu autorităţile locale, regionale şi naţionale;

· asigurarea relaţiilor de colaborare cu conducerea Universităţii Transilvania din Braşov, cu Autoritatea Naţională a Cercetării Ştiinţifice (ANCŞ) şi cu direcţiile de cercetare din universitate.

Incubatorul ITA Pro-Energ este afiliat la organizaţii similare din ţară cum ar fi: ARoTT-Asociaţia Română de Transfer Tehnologic; RENITT- Reţeaua Naţională de Inovare şi Transfer Tehnologic, dar şi participant activ într-un consorţiu internaţional aparţinând reţelei BISNET, de pe lângă Uniunea Europeană.
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	MECANISME DESTINATE DIRECŢIEI INTEGRALE A AUTOTURISMELOR
	In lucrare se prezintă noi soluţii de sisteme de ghidare, mecanisme speciale destinate punţilor directoare ale autoturismelor.
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	MECANISMELE ROBOŢILOR. ACTUALITĂŢI ŞI PERSPECTIVE


	In lucrare se prezintă o sinteză a mecanismelor utilizate în construcţia roboţilor industriali.
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	DINAMICA MECANISMELOR CU CAME EXEMPLIFICATĂ PE MECANISMUL CLASIC DE DISTRIBUŢIE (CU TACHET TRANSLANT PLAT)


	The paper presents an original method in determining the general dynamic of the mechanisms with rotation cams and followers, particularized to the plate translated follower. First, one presents the dynamics kinematics. Then one solves the Lagrange equation and with an original dynamic model with one degree of freedom, with variable internal amortization, one makes the dynamic analyze of two models.  
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	DINAMICA MECANISMELOR CU CAME PENTRU MODULUL B (CU TACHET TRANSLANT CU ROLĂ)


	The paper presents shortly an original method in determining the dynamic of the mechanisms with rotation cam and translated follower with roll. First, one presents the dynamics kinematics. Then one makes the dynamic analyze of few models, for some mouvement laws, imposed at the follower, by the sinthetized cam profile.
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	PUNCTE DE VEDERE ASUPRA METODOLOGIEI DE PREDARE SI CERCETARE IN MECANISME

	In lucrare se prezinta exemple referitoare la metodologia de predare si cercetare in domeniul mecanisme.
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	PRELUCRAREA PRIN RULARE A ROTILOR DINTATE CILINDRICE CU SCULA DE TIP CREMALIERA MODIFICATA 
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	TOPOLOGICAL ANALYSIS AND DIRECT KINEMATICS OF PARALLEL MANIPULATORS WITH SIX LEGS


	The paper presents a new way of the topological analysis for the parallel manipulators (PMp), with referring to the calculation of mobility (degree of freedom) of complex mechanisms. The parallel manipulators are complex topological structure, having the joints (as kinematical pairs) of various types. For the parallel manipulators we present a new formula for mobility calculation in function of the kinematical chains number, considered as the identical legs. In this paper is presents a new method for the direct kinematics of the spatial parallel manipulators with six actuators. It is analyzed two kinematical schemes of PMp and namely with the leg kinematic chain of type SCS and RSS. For this PMp with six legs it is obtained 18 nonlinear equations, this system of 18 equations with 18 unknowns can be solve with the help of the Mathematica program. In this case the analytical solution was not possible, but was find a numerical solution for particular cases.
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	CONTRIBUŢII LA STUDIUL SISTEMELOR DE SCANARE CU OGLINZI ROTITOARE

	The paper presents a brief review of our contributions regarding the analysis and synthesis of the scanning systems with rotating elements. We highlight the way the theory of mechanisms was used in this optomechatronic domain, in order to solve its specific problems. The monogon, polygon and galvanometric mirror scanners were approached considering them as cams, while the laser beam has played the role of the follower. The duty cycle, which is a basic parameter in gears, has proved to be an essential parameter in scanners, too. Analytical, numerical and experimental studies were performed for each type of system, and the results obtained verified each other, leading to an improvement of their designing calculus.

	

	43
	Alexandru 
POZDÎRCĂ
	CALCULUL UNUI TRANSPORTATOR ELICOIDAL 

	Lucarea se referă la calculul şi execuţia unui transportator elicoidal destinat evacuării cerealelor, care echipează utilajele agricole. Sistemul de evacuare se bazează pe sudarea unui flanc elicoidal realizat din tablă pe un miez cilindric. Ansamblul mai este cunoscut şi sub denumirea de transportator melcat sau şnec. Flancul elicoidal proiectat este compus din segmente care acoperă lungimea unui pas. Fiecare segment de flanc se realizează prin deformarea unei coroane circulare plane. Calculul coroanei circulare pleacă de la diametrul miezului cilindric, pas şi diametru exterior al ansamblului melcat.

	


