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Rezumat
MARIAN PETRU. Dezvoltarea masinilor-unelte sia robotilor prin structuri cu cinematica paralela.
Universitatea Tehnica a Moldovei, Facultatea de Ingineriec Mecanica, Industriald si Transporturi,
Departamantul Ingineria Fabricatiei; 2021. Teza de master: pag. 60, desene — 73, surse biblografice
- 50.

Actualitatea mecanismelor cu cinematica paralela se datoreaza tehnicii de calcul. Se constata ca
maginile bazate pe cinematica paraleld satisfac pe deplin cerintele actuale, addugand un plus
semnificativ In ceea ce priveste productivitatea, precizia de prelucrare, posibilitifi de a genera
suprafete complexe, practic fara constrangeri geometrice. Sunt abordate solutii principale ce tin de
constructia masinilor unelte Si robotilor cu cinematicd paralela cum ar fi: marirea rigiditatii
(articulatii performante), marirea preciziei (calibrare, autocompensare, stabilitate termica), marirea
spatiului de lucru (masini hibrid), prelucrarea pieselor cu gabarite mari (sisteme multi-modulare)
etc. Masinile unelte cu cinematica paralela pot schimba modul de proiectare mecanica din zilele
noastre, scapind de limitele impuse de matinile unelte clasice. De perspectiva este principiul
modular ale schemelor constructive, care va permite sa fie extinse capacitatile tehnologice ale
masinilor Si robotilor cu cinematica paralela.

Summary
MARIAN PETRU. Development of machine tools and robots through structures with parallel

kinematics. Technical University of Moldova, Faculty of Mechanical Engineering, Industrial
Engineering and Transports; Department of Manufacturing Engineering, 2021. Master thesis: page
60; drawings — 73, bibliographic sources - 59

The actuality of the mechanisms with parallel kinematics is due to the calculation technique.
It is found that machines based on parallel kinematics fully meet current requirements, adding a
significant increase in productivity, processing accuracy, the ability to generate complex surfaces,
virtually without geometric constraints. The main solutions related to the construction of machine
tools and robots with parallel kinematics are approached, such as: increasing the rigidity (high-
performance joints), increasing the precision (calibration, self-compensation, thermal stability),
increasing the working space (hybrid machines), machining parts with large dimensions (multi-
modular systems). Machine tools with parallel kinematics can change today's mechanical design
mode, escaping the limits imposed by conventional machine tools. Perspective is the modular
principle of construction schemes, which will allow to expand the technological capabilities of
machines and robots with parallel kine matics.

Cuvinte cheie. Masini-unelte, roboti, cinematica paralela, grade de libertate, tripod, pentapod,
hexapod, mecanisme cu cinematica paralela.

Keywords. Machine tools, robots, parallel kinematics, degrees of freedom, tripod, pentapod,
hexapod, mechanisms with paralle!l kinematics.
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Introducere

Ingineria mecanica modernd se caracterizeaza prin actualizarea si Tmbunatdtirea constantd a
masinilor si tehnologiilor pentru fabricarea acestora. Specializarea echipamentelor de masini-une lte
nu corespunde pe deplin tehnologiilor progresive din cauza reinstalarii repetate a pieselor, atunci
cand sarcinile sunt stabilite pentru a asigura o precizie sporitd de pozitionare a obiectului de
prelucrare si miscarile tehnologice, inclusiv de modelare, ale organului executiv al masinii-une lte,
care asigurd functia instrumentald. Masinile-unelte traditionale au de obicei o structurd secventiala.
Au un singur lant cinematic asociat cu organul executiv, care asigura toate gradele de libertate in
sistemul de coordonate carteziene. Oportunitdtile de Imbunatatire a caracteristicilor de precizie si
rigiditate ale masinilor-unelte secventiale sunt limitate, deoarece fiecare cuplu cinematic primeste si
transmite sarcini in toate directiile. Astfel, o verigd separatd a lantului cinematic percepe si
deplaseaza masele tuturor cuplurilor cinematice de-a lungul axelor coordonate controlate ale
masinii. Prezenta unor mase mari in miscare, lanturilor dimensionale lungi, jocurilor in cuplurile
cinematice afecteaza dinamica, in special la masinile cu dimensiuni de gabarit semnificative.

O directie promitatoare in proiectarea masinilor multifunctionale pentru prelucrarea
metalelor cu un anumit grad de libertate al organelor executive este utilizarea mai multor le gaturi de
intrare, care produc miscare de translatie sau rotatie pe o platforma stationara si sunt conectate la
corpul organului executiv prin sisteme cu tije cu articulatii intr-un spatiu inchis. Astfel de sisteme in
practica constructiei de masini-unelte sunt numite mecanisme cu structurd paraleld (MSP) si
construite pe baza lor - masini-unelte cu cinematica paralela. Dispunerea legaturilor mecanismului
cinematic paralel pe o baza fixa reduce valoarea maselor aflate in miscare, ceea ce contribuie la 0
performantd energetica ridicatd si la transferul miscarilor necesare catre platforma cu ajutorul unor
tije rigide, mireste precizia de pozitionare a sculei. In plus, mecanismele unei structuri paralele si
masinile-unelte create pe baza lor oferd capacitatea de a efectua atat transportarea cat si operatiuni
tehnologice cu acelasi mecanism, se extind posibilititile de miscare la prelucrarea suprafetelor
complexe ale pieselor. Crearea de structuri usoare de masini bazate pe mecanisme cu tije articulate
poate, uneori, duce la o scadere a rigiditatii si la aparitia vibratiilor si, prin urmare, la o scadere a
preciziei produselor fabricate, ceea ce necesitd integrarea unor senzori suplimentari si o crestere a
complexitatea sistemului de control. Masinile simplificate si usoare cu cinematicd paraleld pot fi
utilizate pe scard larga in industria mobilei sia prelucrarii lemnului in conditii de prelucrare de mare

viteza a pieselor nemetalice de diferite configuratii.
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