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Rezumat: garniturile ocupa un loc aparte in constructiile masinilor §i mecanismelor, pot fi confectionate din
diferite materiale, de reguld nemetalice i sunt caracterizate prin grosimi net inferiare suprefetelor de baza,
ce duc la elasticitate sporita. Instalarea acestora necesita, prin urmare utilizarea dispozitivelor speciale,
universalitatea carora reduce sinecosturirile producerii.
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Productivitatea muncii este una din principalele probleme puse in fata inginerilor la etapa elaborarii
produsului si pregatirii producerii. De complexitatea fabricarii produsului va depinde numarul de muncitori
angajati, timpul care produsul se va afla pe linia de producere, costul utilajelor. O solutie pentru minimizarea
timpului de asamblare ar fi utilizarea pe scard cat mai larga a robotilor industriali.

La moment multe din intreprinderile industriale poseda roboti industriali dar utilizarea lor este in
stransd dependenta de dotarea cu dispozitive specializate.

Printre multitudinea de piese utilizate In constructiile masinilor garniturile ocupd un loc aparte.
Acestea sunt caracterizate prin grosimi net inferioare dimensiunulir suprafetelor de baza si prin elasticitate
sporita.

Acest fapt face dificila asamblarea automata a garniturilor, iar apucarea lor automata este posibila doar
din magazii unde acestea sunt orientate. Din acest motiv este recomandat ca inmagazinarea garniturilor sa se
efectuieze chiar la confectionarea acestora. Garniturile sunt de reguld stantate din fasii plate. Din stanta
acestea se stocheaza direct Tn magazii (fig.1).
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Fig.1 Stocarea garniturilor in magazii.
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In fig.2 este reprezentat un prehensor pentru instalarea garniturilor.
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Fig.2Prehensor pentru instalarea garniturilor.

El este confectionat in forma de corp cilindric 1 de care este fixat un disc amplasabil 5, in canalele
cdruia sunt amplasate duzele 6 si senzorii 7.

Aerul deprimat este adus prin conectorul 2 n magistrala 3 iar apoi in teava 4. Supapa 8 egaleaza
presiunea cind este nevoie de a elibera garnitura.

Discul 5 si duzele 6 pot fi alese functie de constructia garniturii concrete.

Pehensorul devine astfel reglabil si poate fi folosit la instalarea unei game largi de ganituri.

Pehensorul este fixat de bratul robotului. Acesta 1l indreaptd spre magazia cu garnituri. Senzorii 7
informeaza sistemul de operare ca prehensorul a atins garnitura. Se da comanda unei supape automate ce se
dedschide si creaza deprimare in duzele 6. Garnitura este apucata si transportata spre locul instalarii.

Dupa imbinarea garniturii deprimarea este egalata cu aerul inconjurator si garnitura este eliberata.
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