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Regia Autonoma pentru Activitati Nucleare - Sucursala de Inginerie Tehnologica
Obiective Nucleare — este o intreprindere economica care desfagoara activitati de cercetare -
dezvoltare, are 0 bogata experienta in proiectare, cercetare si implementarea de produse si tehnologii
noi n industrie. SITON a participat, in calitate de coordonator sau partener, la proiecte de cercetare —
dezvoltare pentru realizarea de produse si tehnologii complexe in programe de cercetare nationale,
RELANSIN, CERES, MENER, CEEX cat si in programele finantate de Ministerul Economiei si
Finantelor. De asemenea, SITON a participat la realizarea unor programe de cercetare internationale.

SITON a condus proiecte complexe de solutionare a unor probleme dificile din industrie, cu
realizare la *“cheie”, care au cuprins etapele: conceptie, modele, prototipuri, agrementari, proiectare
solutii, realizare si punere in functiune ca de exemplu: “lzolare la socuri si vibratii a ciocanului matritor
de 360 KN de la IUS Brasov” si primul proiect de consolidare seismica moderna din Romania utilizand
pentru preluarea si amortizarea incarcarilor seismice dispozitive mecanice realizate sub controlul sau n
tara la NAVROM Galati.
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PARTENER 1: INSTITUTUL DE MECANICA SOLIDELOR AL
ACADEMIEI ROMANE

INSTITUTUL DE MECANICA SOLIDELOR AL ACADEMIEI ROMANE este 0 unitate
de cercetare a Academiei Roméne, cu mare experienta in domeniul studiului si experimentarii
socurilor, vibratiilor si miscarilor seismice, raspunde de incercarile experimentale realizate Tn cadrul
proiectului.

Principalele directii de cercetare ale institutului sunt: Controlul sistemelor dinamice cu aplicatii
la izolarea antivibratorie si protectia antiseismica; Mecanicd computationala. In principal, valorificarea
rezultatelor activitatii de cercetare a institutului se realizeaza prin: Diseminarea rezultatelor cercetarilor
prin publicatii si participarea la manifestari stiintifice; Obtinerea de brevete de inventie; Acordarea de
consultanta stiintifica si tehnica in cadrul unor contracte de cercetare cu agenti economici; Proiectarea,
realizarea fizicd sau testarea unor produse, dispozitive sau instalatii, avind la baza “know-how”-ul
acumulat prin cercetarile efectuate de institut.

PARTENER 2: SC HYDRAMOLD SRL

SC HYDRAMOLD SRL este 0 societate comerciala cu activitea principala cercetare-
dezvoltare (CAEN 7310/7219) Tin domeniul actionarilor hidraulice, care a participat in calitate de
partener sau coordonator la realizarea de proiecte din programele nationale din cadrul ORIZONT 2000,
PN I (INVENT, RELANSIN), CEEX si PN II (CAPACITATI, INOVARE). De asemenea, SC
HYDRAMOLD SRL a participat Tn calitate de contractor la realizarea unor programe de crestere a

......

SC HYDRAMOLD SRL este detinatoarea a 7 brevete de inventie, care stau la baza de noi
produse si are inaintate la OSIM alte 12 cereri de brevete de inventie, in domeniul actionarilor
hidraulice.

SC HYDRAMOLD SRL, infiintata Tn anul 1991, a dezvoltat prin cercetare-dezvoltare din
resurse proprii peste 90 de echipamente cu actionare hidraulica pentru aplicatii diverse (petrol si gaze,
centrale termo/hidro/atomoelectrice, constructii civile/industriale si cai de comunicatii, autovehicule,
santiere navale, agricultura, securitatea vietii etc.). Toate produsele rezultate din activitatea de
cercetare-dezvoltare sunt transferate tehnologic la compartimentul de microproductie al societatii.

PARTENER 3: SC SIGMA STAR SERVICE SRL

SC SIGMA STAR SERVICE SRL, este o societate comerciala avand ca domeniu principal de
activitate cercetarea aplicativa (CAEN 7310/7219), a participat in calitate de partener sau coordonator
la realizarea proiectelor din programele nationale RELANSIN, CERES, MENER si CEEX. De
asemenea, SC SIGMA SS SRL a participat ca partener la realizarea unor programe de cercetare
finantate de MEF.

SC SIGMA SS SRL este detinatoarea a peste 50 de brevete de inventie, inclusiv cele care stau
la baza noilor produse si tehnologii si peste 15 cereri de brevete de inventie in curs de examinare, dintre
care multe Tn domeniul constructiilor.

SC SIGMA SS SRL a realizat cu forte proprii o IIE pentru determinarea caracteristicilor
dispozitivelor mecanice de capacitate medie.

De asemenea, SC SIGMA SS SRL a participat ca partener la implementarea in industrie a unor
cercetari finantate prin programele nationale de cercetare.
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PARTENER 4: SC SIGMA PATENT STUDIO SRL

SC SIGMA PATENT STUDIO SRL este o societate comerciala tanara care are ca activitate
principala arhitectura si ingineria, dar desfasoara si activitati de cercetare industriala (CAEN
7310/7219) in domenii tehnice. Societatea are experienta in activitati de constructii, arhitectura,
inginerie si a participat ca partener in proiecte de cercetare la care a conceput, realizat si experimentat
modele si prototipuiri de produse mecanice si de constructii cu rezultate foarte bune. Tn 2006 a
participat la realizarea a 4 proiecte de cercetare finantate de MEF.

PARTENER 5: SC DRAGOS CONSTRUCT GRUP SRL

SC DRAGOS CONSTRUCT GRUP este cofinantator si potential beneficiar al rezultatelor.

SCURTA PREZENTARE A PROIECTULUI:

Lucrarea de cercetare are ca obiectiv conceperea, realizarea, experimentarea si stabilizarea
procedeelor de lucru pentru o instalatie de incercari experimentale (1IE) la nivel de model functional
pentru determinarea caracteristicilor de rigiditate si amortizare a dispozitivelor mecanice pentru
controlul, limitarea si amortizarea comportarii constructiilor la actiuni seismice, inclusiv a
dispozitivelor de izolare seismica.

Tn prezent, in Romania si in multe tari din lume, solutiile curente pentru realizarea de constructii
rezistente la cutremure sau de consolidare a celor existente se bazeaza numai pe preluarea incarcarilor
seismice in conditii de suprasolicitare de catre elementele structurale din otel sau beton cu aparitia de
deplasari locale in structura de rezistenta cu articulatii plastice si degradari nestructurale.

Desi acceptarea de articulatii plastice la cutremure mari este solutia oficiala din codul de
proiectare seismica din Romania, P100 pentru cresterea capacitatii de rezistenta a constructiilor la
actiuni seismice, din punct de vedere social si economic este o solutie cu multe dezavantaje.

Solutia idealda de protejare a cladirilor la cutremure este de a controla si limita transferul de
energie de la cutremur la constructie si de a disipa la maxim energia seismica transferata cladirii prin
utilizarea unor dispozitive mecanice specializate cu ajutorul carora se controleaza comportarea
seismica a cladirilor pentru a nu se ajunge la suprasolicitari si distrugeri.

Pentru a Tndeplini acest deziderat este necesar sa se dezvolte dispozitive mecanice specializate
cu elasticitate si amortizare controlata care sa fie acordate cu caracteristicile de inertie si rigiditate a
constructiilor si cinematica migcarilor seismice.

Tn principiu, tipurile de dispozitive mecanice pentru controlul comportarii seismice a cladirilor

sunt :
- de izolare, care se monteaza intre cladire si teren;
- telescopic, care se monteaza in contravantuiri cu elasticitate si amortizare controlata sau intre
structuri independente invecinate.

Domeniul de forte si deplasare care trebuie sa fie preluat de dispozitivele mecanice pentru
controlul comportarii seismice este foarte mare si nu poate fi asigurat de instalatiile experimentale
existente Tn Romania, cu exceptia instalatiei JICA de la UTC Bucuresti care acopera partial domeniul
de experimentari.

Achizitionarea unei asemenea instalatii din strainatate nu este posibila datorita faptului ca pretul
este foarte ridicat si a faptului ca o astfel de instalatie asigura doar partial domeniul de forte si deplasari
specifice cutremurelor vrancene.
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In cadrul proiectului se vor concepe, proiecta si realiza modele funcsionale de instalasie pentru
incercari experimentale care sa acopere domeniul de forze si deplasari pentru dezvoltarea de
dispozitive mecanice care se pot utiliza la consolidarea cladirilor existente fara evacuarea acestora si
intreruperea activizdrii in ele.

Instalatia se compune dintr-o structura metalica spatiala de mare rezistenta cu deformatii foarte
mici, la forte mari. In structurd se monteaza doua platforme. Platforma superioara are posibilitatea de
deplasare ghidata in plan orizontal si este actionata de doi cilindri hidraulici. Platforma inferioara are
posibilitatea de deplasare ghidata pe verticala si este actionata de patru cilindri hidraulici.

Instalatia este prevazuta cu sisteme de comanda si control automate, controlate de un sistem de
calcul, pentru efectuarea incercarilor. De asemenea, pentru manipularea probelor, care in general au
greutate mare (intre 10 si 20 KN), instalatia este prevazuta cu un dispozitiv special ce permite
montarea I1E si Tn laboratoare faraa instalatii de ridicat.

SCOPUL PROIECTULUI:

Scopul proiectului este acela de a crea produse si servicii inovative performante pentru
asigurarea conditiilor de realizare efectiva de cercetari aplicative pentru dezvoltarea de dispozitive
mecanice cu elasticitate si amortizare controlata care sa permita dezvoltarea si aplicarea in productie a
solutiilor moderne de realizare si consolidare de cladiri pentru a rezista la viitoarele cutremure.

OBIECTIVELE PROIECTULUI:

e Obiective generale
Conceperea, realizarea, experimentarea si stabilizarea procedeelor de lucru pentru o instalatie
de incercari experimentale (I1E) la nivel de model functional pentru determinarea caracteristicilor de
rigiditate si amortizare a dispozitivelor mecanice pentru controlul, limitarea si amortizarea comportarii
constructiilor la actiuni seismice, inclusiv a dispozitivelor de izolare seismica.

e Obiectivele etapei de executie Il, transa 2

Obiectivele etapei II, transa 2 sunt:

- Elaborarea proiectului de executie pentru modelul functional de cilindri hidraulici;

- Elaborarea proiectului de executie pentru sistemul de prindere si ghidare pentru manipularea probelor;
- Elaborarea specificatiilor tehnice pentru aparatura de masura si control.



PROGRAMUL 4 “PARTENERIATE IN DOMENIILE PRIORITARE”
2007-2013
REZULTATE OBTINUTE:

o DESCRIEREA STIINTIFICA SI TEHNICA, CU PUNEREA iIN EVIDENTA A
REZULTATELOR ETAPEI SI GRADUL DE REALIZARE A OBIECTIVELOR

1. PREZENTARE GENERALA

Solutia ideala de protejare a cladirilor la cutremure, este de a controla si limita transferul de
energie de la cutremur la constructie si de a disipa la maxim energia seismica transferatd cladirii prin
utilizarea unor dispozitive mecanice specializate cu ajutorul carora se controleaza comportarea
seismicd a cladirilor pentru a nu se ajunge la suprasolicitari si distrugeri.

Pentru a indeplini acest deziderat este necesar sa se dezvolte dispozitive mecanice specializate
cu elasticitate si amortizare controlatd care sd fie acordate cu caracteristicile de inertie i rigiditate a
constructiilor si cinematica miscarilor seismice.

In principiu tipurile de dispozitive mecanice pentru controlul comportarii seismice a cladirilor

sunt:
- deizolare care se monteaza intre cladire si teren;
- telescopice care se monteaza in contravantuiri cu elasticitate si amortizare controlata sau intre
structuri independente invecinate.

Domeniul de forte si deplasari care trebuie sa fie preluat de dispozitivele mecanice pentru
controlul comportarii seismice este foarte mare si nu poate fi asigurat de instalatiile experimentale
existente Tn Romania.

In Romania existi instalatii care pot fi utilizate pentru determinarea caracteristici forta-
deformare a elementelor structurale sau dispozitive mecanice la Universitatea Politehnica din
Timisoara lasi, si la Universitatea Tehnicd de Constructii Bucuresti (UTCB). Nivelul de forte realizat
de aceste instalatii este sub 1000KN cu exceptia instalatiei JICA de la UTCB care realizeaza 1800KN.
Instalatia JICA de la UTCB poate realiza incercari pe doua directii concomitent pe cand celelalte
instalatii pot realiza Incercdri numai pe o directie.

Instalatiile de Incercari experimentale pentru determinarea caracteristicilor de rigiditate si
amortizare, existente in tara noastra, nu pot fi utilizate pentru determinarea caracteristicilor
dispozitivelor pentru constructii din cauza domeniului de forte si deplaséri relativ mic pe care il
acopera.

Instalatia este prevazuta cu sisteme de comanda si control automate, controlate de un sistem de
calcul, pentru efectuarea incercarilor. De asemenea pentru manipularea probelor, care in general au
greutate mare (intre 10 s1 20 KN), instalatia este prevazuta cu un dispozitiv special ce permite
montarea instalatiei si in laboratoare fara sisteme de ridicat.

Dimensiunile de gabrit ale IIE sunt relativ mici si se incadreaza intr-un volum de 1.77 x 2.12 x
3.02 m fara a lua in considerare sistemul de ridicare a probelor care ocupa spatiul numai la o inaltime
de 2.58m de la baza, pe Isatura fata a instalatiei. Daca se considera si sistemul de ridicare care este sub
forma unei console cu o lungime de 1.23m pe o deschidere de 2.12m atunci volumul necesar este de
3.00 x 2.12 x 3.02 m. Instalatia este in asa fel conceputa incat fortele dezvoltae in timpul incercarilor
experimentale se Inchid in interiorul ei si nu sunt necesare fundatii speciale pentru montaj.

Modelul functional al instalatiei de incercari experimentale pentru determinrea caracteristicilor
de rigiditate si amortizare a dispozitivelor mecanice pentru controlul comportarii constructiilor la
actiuni seismice — IIECON este format din 8 subansamble (figura 1.1).

- subansamblu 1 — structura suport;
- subansamblu 2 — platforma mobila inferioara;
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- subansamblu 3 — platforma fixa superioara;

- subansamblu 4 — sistem ghidare platforma mobila;

- subansamblu 5 — sistem manipulare probe;

- subansamblu 6 — sistemul de actionare hidraulic vertical,

- subansamblu 7 — sistemul de actionare hidraulic orizontal,

subansamblu 8 — sistemul de citire si inregistrare forte si deplasari
Instalatia de incercari experimentale este formata dintr-o structurd metalica spatiald de mare

rezistenta cu deformatii foarte mici, la forte mari asamblata prin suruburi si se compune din:
1. Platforma inferioara fixa cu dimensiuni de circa 2 m X 2 m care este formatd dintr-o retea
rectangulara de grinzi, cu inaltimea mare, In care se ingroapd partial cei 4 cilindrii hidraulici de
actionare a platformei inferioare mobile pe directie verticala;
Stalpi si grinzi cu Indltimea de circa 2.5 m;
Platforma superioara, fixa rigida, in care sunt inglobate piesele de ghidare ale platformei superioare
mobile;
Platforma inferioara mobila si sistem de ghidare pentru deplasari pe verticala;
Platforma superioard mobild si sistemul de ghidare pentru deplasari pe orizontala.
Sistemul de contravantuiri pe doud laturi paralele pentru preluarea fortelor orizontale.
Sistem de actionare pe directie verticala avand cursa de minim +110 mm format din cilindri
verticali identici montati in paralel si inglobati in platforma inferioara fixa.

wn

No ok

8. Sistem de actionarea pe o directie in planul orizontal cu unul sau doi cilindrii dezvoltand o forta de
minimum 1000 KN pe cilindru si cursa de + 300 mm. Sistem de prindere care trebuie sa permita
demontarea lor la diverse nivele.

In urma analizei stirii de eforturi si deformatii realizate in etapa II transa 1 a fost necesard
ajustarea dimensiunilor elementelor structurale ale instalatiei in asa fel incat deformatiile maxime ale
instatiei in zona de prindere a probelor sa fie sub 1 mm la incarcarea maximd de 10000KN. Aceste
deformatii sunt mult sub limitele admisibile pentru elementele structurale ale constructiilor.

In vederea obtinerii acestor performante a fost necesard printre altele modificarea geometriei
stalpilor, a grosimii placilor din care sunt realizati stilpii, a indltimii elementelor verticale ale
platformei fixe §i mobile, etc.

Marimile masurate (forta si deplasarea) vor fi determinate pe doud cai independente cu
(in domeniul fortelor medii i mari) si respectiv sub 0.5% pentru deplasari. Variatia fortelor si a
deplasarilor este comandata de un program specializat cu control in deplasari.

Variatiile parametrilor masurati trebuie sa fie inregistrate continuu in memoria unui calculator si
pe un suport. Numarul de canale de masurare trebuie sa fie de minim 4 pentru forte si minimum 6
pentru deplasari.

Instalatia dezvoltata in cadrul proiectului pentru incercari experimentale va acoperi domeniul de
forte si deplasari dezvoltate in dispozitivele mecanice pentru controlul, limitarea §i amortizarea
miscarilor seismice ale constructiilor, care se pot utiliza la consolidarea cladirilor existente fard

Diversitatea foarte mare a constructiilor care trebuie consolidate cat si a celor nou construite pe
de o parte si necesitatea acordarii dispozitivelor mecanice cu caracteristicile de inertie si rigiditate ale
constructiilor si cinematica migcarilor seismice pe de alta parte, impun
conceperea, realizarea §i experimentarea unui numar mare de tipodimensiuni de dispozitive mecanice
cu caracteristici de rigiditate si amortizare diferite care se pot realiza numai prin determinari
experimentale pe instalatii ce dezvolta forte mari.
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Figura 1.1. Instalatie incercari experimentale — Vedere de ansamblu.

2. PROIECT DE EXECUTIE MODEL FUNCTIONAL CILINDRI HIDRAULICI
2.1 DESCRIERE GENERALA

Instalatia hidraulica este amplasata in imediata vecinatate a instalatiei de incercari.

Instalatia hidraulica ete compusa dintr-un rezervor care contine 150 litri de ulei hidraulic, doua
electropompe, fiecare cu cite o pompa dubla cu roti dintate, blocuri hidraulice cu aparate, cite un
multiplicator de presiune, elemente de filtrare pe circuitele de aspiratie, elemente de legatura (conducte
flezibile si conducte metalice), traductoare de presiune pentru fiecare circuit de actionare, traductoare
de deplasare pentru cele doua actionari principale, placi de achizitie pentru semnalele traductoarelor de
presiune si de deplasare si o0 unitate de calcul electronic pentru prelucrarea/memorarea/afisarea datelor
experimentale rezultate in urma incercarilor.

2.2. CILINDRI HIDRAULICI

Tn cadrul etapei II transa 2 a lucrdrii HYDRAMOLD a realizat proiectul de executie pentru
doua modele functionale de cilindri hidraulici cilindru hidraulic plan vertical model DA 100T (fig 2.2)
si cilindrul hidraulic plan orizontal model DA 140T.Caracteristicile tehnice sunt prezentate in tabelul
2.1.
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Detaliile de executie pentru cele doua tipuri de cilindri hidraului sunt prezentate in anexa 2 la
Cilindru hidraulic — plan Cilindru hidraulic — plan

vertical orizontal
Cod model functional DA 140T DA 100T
Forta maxima [tf] 140 100
Presiunea maxima [bar] 700 500
Cursa maxima [mm] 220 600

Tabel 2.1 Caracteristici tehnice cilindri hidraulici
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Figura 2.1 Schema de principiu instalatie hidraulica
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Figura 2.3 Cilindru hidraulic vertical DA 140 T
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CERINTE PENTRU ECHIPAMENTELE DE ACTIONARE, DE MASURA SI
CONTROL A FORTELOR SI A DEPLASARILOR

CERINTELE PENTRU ECHIPAMENTELE DE ACTIONARE
Cilindri hidraulici verticali

numarul de cilindri verticali 6 bucati — 4 bucati pentru modelul 1 la care se adauga 2 rezultand
modelul 2;

diametrul tijei pistonului minim 120mm cu o ingrosare la 130mm in zona de prindere a
platformei mobile (la capatul liber al tijei);

diametrul exterior maxim al cilindrului pistonului 250mm;

inaltimea maxima a cilindrului inclusiv capacele 890mm:;

cursa minima a pistonului +110mm (de preferat £170mm);

forta dezvoltata de un cilindru minimum 1500KN;

viteza de actionare — nu sunt restrictii;

modul de prindere — conform cu desenul de exec.

Cilindri hidraulici orizontali

numarul de cilindri orizontali — nu sunt restrictii (de preferat 2 care lucreaza in paralel);
diametrul tijei pistonului — nu sunt restrictii,

diametrul exterior maxim al cilindrului — nu sunt restrictii;

lungimea maxima a cilindrului — nu sunt restrictii;

cursa minima a pistonului £300mm (de preferat mai mare);

forta totald orizontald dezvoltata 2000KN (1000KN pe cilindru);

mod de prindere - articulati de preferinta in zona centrald in asa fel incat sa permita o inclinare
fata de orizontala de +10 grade. Pozitia punctului de prindere se va stabili n etapele ulterioare;
viteza de actionare — nu sunt restrictii;

CERINTE PENTRU ECHIPAMENTELE DE MASURA SI CONTROL A FORTELOR
Cilindri hidraulici verticali

forta dezvoltatd se determind prin masurarea presiunii uleiului hidraulic de actionare a
pistonului;

precizia aparatelor de masurare a presiunii trebuie in asa fel incat sd se poatd masura forta
totala cu o precizie de 10KN;

forta minima care se poate inregistra sa fie intre 10 -20KN;
Cilindri hidraulici orizonali

forta dezvoltata se determind prin mdsurarea presiunii uleiului hidraulic de actionare a
pistonului;

precizia aparatelor de mdsurare a presiunii trebuie in asa fel incat sd se poatd masura forta
totald cu o precizie de 1KN;

forta minima care se poate inregistra sa fie intre 1 -2KN;

10



PROGRAMUL 4

3.3. CERINTE PENTRU ECHIPAMENTELE DE MASURA A DEPLASARILOR

Cilindri hidraulici verticali

“PARTENERIATE IN DOMENIILE PRIORITARE”
2007-2013

- deplasarea maxima masurata +200mm;
- deplasarea minima masurata 0,1 — 0,2mm;

- precizia minima de masura 0,1 — 0,2mm pentru intervalul 0 — £25mm;

- precizia minima de masura 0,5mm intre £25 — £200mm,;

Cilindri hidraulici orizontali

- deplasarea maxima masurata +300mm;

- deplasarea minima masurata 0,2 — 0,3mm;
- precizia minima de masura 0.2mm pentru intervalul 0 — £50mm;
- precizia minimad de masura 0,5mm intre +50 — £300mm,;

In tabelele 3.1 si 3.2 sunt preyentate caracteristicile pentru traductorii de presiune si traductorii

de deplasare

TRADUCTOR PRESIUNE

Producator - SUCO GmbH & APLISENS WIKA Puncta
Co. KG ]
Caracteristici tehnice - 70
Domeniu de masura 0-700 0-1000 2| 0-1000 20 0-1000 20 20
[bar] 0
Precizie <2 % 0.5% 1 0.2% 20 0.5% 15 20
5
Semnal iesire 0-10 V/ 0-10 V/ 1 0-10 10 0-10 10 10
(0)4- (0)4-20mA 0| VI/(0)4- V/(0)4-
20mA 20mA 20mA
Grad protectie IP 65 IP 65 1 IP 65 15 IP 65 15 15
5
Metrologie Post- N/A 0 N/A 0 Nu 0 5
Garantie
Caracteristici 30
economice
Termen de livrare Max 30 40 7 30 10 30 10 10
zile
Termen de plata 45 - 60 30 5 60 10 45 7 10
zile
Garantie 24 luni 12 5 24 10 24 10 10
Total 77 95 87 100

Tabel 3.1

Caracteristici tehnico economice pentru traductorii de presiune
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TRADUCTOR DEPLASARE - liniar
Producator - Penny + Giles Celesco Elcis encoder s | Puncta
Transducer ]
Products
Distribuitor RO - ROMDEVIC ROMSENZOR | ROMDEVICES
ES
Caracteristici - 70
tehnice
Domeniu de 0-300 0-2000 20 0-1270 20 0-750 20 20
masura [mm]
Precizie <0.4 % 0.2% 20 0.25% 20 0.25% 20 20
Semnal iesire 0-10 V/ 0-10 V/ 10 | O0-10V/(0 | 10 0-10 V/ 10 10
(0)4- (0)4-20mA )4-20mA (0)4-20mA
20mA
Grad protectie IP 65 IP 66 15 IP 50 10 IP 65 15 15
Metrologie N/A 0 N/A 0 N/A 0 5
Post-Garantie
Caracteristici 30
economice
Termen de Max 30 30 10 30 10 45 5 10
livrare zile
Termen de plata | 45 - 60 30 5 45 7 30 5 10
zile
Garantie 24 luni 24 10 24 10 24 10 10
Total 90 87 85 100

Tabel 3.2 Caracteristici tehnico economice pentru traductorii de deplasare

Sistemul de achizitie a fortelor si deplasarilor din instalatia de incercari experimentale (IIE) este
format din senzori de deplasare si presiune si din partea de conversie, stocare si prelucrare a datelor
inregistrate care este formata dintr-o placd de achizitie NI (2) si un laptop (1) care utilizeaza programe
specializate de achizitie si prelucrare de semnale digitale. Traductoarele de deplasare sunt de tip OEM
Series, PTX 101 in forma de potentiometru cu cablu de extensie care poate masura pe o plaja de 600
mm cu o acuratete de maximum =+ 0,25 %. Aceste traductoare sunt montate intre cadrul instalatiei si
palacile mobile pentru a determina deplasarea acestor placi fatd de un reper fix. Pentru fiecare traductor
de deplasare trebuie atasat un sistem mecanic de sigurantd pentru a evita depdsirea domeniului de lucru
in mod accidental si deteriorarea traductoarelor. Acest sistem de sigurantd este format dintr-o bara
metalicd atagatd de cadrul fix al instalatiei, prevazut cu un orificiu prin care este trecut firul
traductorului de presiune, iar pe acest fir, la o distantd corespunzatoare deplasarii maxime se aplica 0
sfera metalica astfel incat, prin ajungerea accidentald in aceasta situatie, sd se produca o rupere a firului
intre sfera metalicd si prinderea pe platforma mobila a instalatiei si nu o deteriorare a traductorului.
Traductoarele de presiune sunt Aplisen Pressure Transmitter PCE-28 cu acuratete de 0,4% si domeniu
de masurd peste 1000 bari, alimentate de la o sursda de tensiune Mean Well D-120 cu doua iesiri.
Traductoarele de presiune sunt atasate la sistemul de actionare hidraulica a cilindrilor si furnizeaza in
timp real date despre presiunea din sistemul de actionare a acestora.

In consens cu cele doud directii de actionare mentionate anterior instalatia este echipati cu
traductoare de deplasare in directie longitudinala (9), un traductor pe trepte de presiune in directie

12




PROGRAMUL 4 “PARTENERIATE IN DOMENIILE PRIORITARE”
2007-2013

longitudinala (6), traductoare de deplasare in directie transversald (10) si un traductor pe trepte de
presiune in directie transversala (5). In figura 3.1 mai apar pompele de actionare hidraulica a cilindrilor
in directie longitudinala (4) si in directie transversala (3), o sursa de alimentare a traductoarelor de
presiune (12), cilindri longitudinali de actionare (7), cilindri transversali de actionare (8) si cadrul
propriuzis al structurii (11) care reprezinta partea fixa a instalatiei (I1E).

Fig. 3.1 Sistemul de achizitie si prelucrare a semnalelor fortelor si deplasarilor in
instalatia de incercari experimentale (IIE)

Traductoarele de deplasare in directie longitudinald (9) sunt montate intre plafonul instalatiei
(IIE) si placa mobila in directie longitudinald care este asezatd pe cei patru cilindri actionati Tn aceasta
directie. Pentru a evita eventuale abateri de deplasare datorate unor nesimetrii de dispunere a fortelor
dezvoltate care pot avea ca rezultat negativ o usoara basculare a placii mobile, sunt folosite patru
traductoare de deplasre dispuse in apropierea colturilor placii mobile. Cele patru semnale astfel
obtinute sunt achizitionate si mediate digital pentru a obtine deplasarea medie a pldcii mobile.
Traductoare de deplasare in directie transversald (10) sunt montate intre o latura fixa a instalatiei (IIE)
si placa mobila in directie transversald, care este atasata de cei doi cilindri actionati in aceasta directie,
aici semnalul de deplasare este mediat in mod asemanator doar intre doi traductori de deplasare.

Cele doua traductoare de presiune sunt similare si transmit semnale proportionale cu presiunea
hidraulica din sistemul de actionare. Astfel, cunoscandu-se suprafata activa pe care actioneaza aceasta
presiune se determina forta cu care este actionati fiecare placi mobila a instalatiei. In consecinti, daca
suprafata activa cu care se actioneaza un piston este A, atunci in sistemul de prelucrare a datelor, forta
se obtine prin inmultire a semnalului de presiune, cu factorul 2A pentru directia transversala, respectiv
cu 4A in directie longitudinala.

Semnalele astfel obtinute sunt semnale in timp ale celor doud deplasari si ale celor doua forte in
directiile considerate. O astfel de determinare poate avea forma din 3. 2 in care sunt prezentate
variatiile in timp ale semnalelor de forta si deplasare pentru diferite amplitudini de lucru.

13



PROGRAMUL 4 “PARTENERIATE IN DOMENIILE PRIORITARE”

2007-2013
— Deplasare [0.1mm]
100- —— Forta [KN]
504
: i
ol
)
o]
£ 5
A N
-100- H
0 20 4 6 8 100
Timp [s]

Fig.3.2 Reprezentarea in timp a semnalelor de fortd si deplasare

Pe langa aceste diagrame programul de prelucrare a datelor experimentale va furniza automat
curbele histeretice forta-deformare F(d) a oricarui dispozitiv mecanic propus spre incercare.

Amortizare relativa = 23%- 28%

Forta [kN]

12 0 8 6 -4 2 0 2 4 6 8
Deplasare [mm)]

Fig.3.3 Diagrama de histerezis forta — deplasare pentru diferite amplitudini de lucru

Determinarea curbelor fortd-deformare (histerzis) si a amortizarii relative se poate efectua pentru
dispozitivul solicitat la solicitari ciclice de comprimare — decomprimare, tensionare — detensionare sau
intindere compresiune. in fig. 3.2 si fig.3.3 este prezentati situatia in care dispozitivul este solicitat la
comprimare — decomprimare in care amortizarea relativa este intre 23% si 28%.

Amortizarea relativa a unui astfel de dispozitiv se determina pe baza energiei disipate pe ciclu
conform relatiei (1):
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A
= Zleh 100 [%
A X [%0] (1)

sch.

a

rel

unde s-a notat cu:
e A, -amortizarea relativa (in procente);

e A, - aria inchisd de curba de histerezis (proportionald cu energia disipatd per ciclu);
e Agqy - aria cuprinsd intre curba schelet a ciclului de histerezis (curba care reprezintd axa

ciclului de histerezis), paralela la axa absciselor prin punctul de minim al curbei de
histerezis (nu se considera preincarcarea staticd) si paralela la axa ordonatelor prin
punctul de maxim al curbei de histerezis. Aceastd arie este proportionald cu energia
mecanicd de deformare.

4. PREZENTARE PROIECT DE EXECUTIE MODEL FUNCTIONAL SISTEME DE
PRINDERE SI GHIDARE

Pentru ca platforma mobila sa execute miscdri plan paralele pe directia verticald si sd nu apard
suprasolicitari pe directiile orizontale ale garniturilor cilindrilor hidraulici, inclusiv in cazul actionarii
pe directie orizontald cu o forta de + 2000 KN, aceasta este prevazutd cu 2 sisteme de ghidare
longitudinale si 2 transversale care actioneaza intre stalpii instalatiei vezi figurile 4.1. De asemenea
cilindrii hidraulici sunt prevazuti cu niste dispozitive speciale de egalizare a presiunii intre cilindrii care
lucreaza in paralel cu o diferentd de cca. + 0.5 bari. Sistemul de ghidare al platformei mobile cu
asigurarea unei presiuni practic identice pentru cilindrii care lucreaza in paralel ne dau garantia ca nu
exitd pericolul de impéanare a platformei mobile si cd toatd forta dezvoltatd de cilindrii actioneaza
integral asupra probelor.

Pe directie transversala (orizontald) unde asupra specimenelor de incercari experimentale se poate
aplica o fortd orizontala de + 2000 KN pe o distanta de + 300 mm sistemul de ghidare trebuie sa preia
incdrcari mult mai mari decat pe directia verticald unde solicitarile in plan orizontal pot sd apara numai
datorita abaterilor de executie si de lucrul in paralel a cilindrilor hidraulici care prin masurile
constructive si fuctionale prevdzute sunt practic zero.

4.1 SITEM DE PRINDERE SI MANIPULARE PROBE

Sistemul de manipulare a probelor este format dintr-un sistem exterior sii un sistem interior.

Sistemul exterior (fig. 4.4, 4.27, 4.28) constd din 2 grinzi in consola care ies in fata instalatiei pe
o lungime de 1.23m la o distanta exterioara de 1.2m. Distanta interioard intre elementele de rulare pe
aceste console este de 0.91m. Fiecare consola este prevazuta cu cate 2 carucioare prevazute cu o limba
cu un orificiu cu o deschidere de 20 mm pentru atarnarea palanelor care pot ridica o greutate pana la
10KN. Consolele sunt prevazute cu placute de blocaj pentru a se evita iesirea afara a carucioarelor.

Sistemul interior de prindere s$i manipulare (Fig.4.3, 4.29) este prevdzut cu 2 cdi de rulare
montate in prelungirea consolei si Inspre exteriorul acestora la partea interioara a platformei fixe. O
cale de rulare este realizatd dintr-un profil U120 la care laturile sunt tdiate la o Indltime de 50mm. Pe
laturile taiate sunt sudate 2 platbande cu latimea de 52mm si care realizeaza intre ele o deschidere de
35mm pentru trecerea unui lant de prindere.
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Tn figurile 4.10 — 4.24 sunt prezentate etapele de montaj ale instalatiei de incerciri experimentale
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Sectiune orizontald nivel prindere sistem exterior de ghidare

19



PROGRAMUL 4 “PARTENERIATE IN DOMENIILE PRIORITARE”
2007-2013

985
1.200

800
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Fig. 4.6 Model functional de Instalatie de Incerciri Experimentale.
Sistem de prindere si ghidare interioard — Sectiune transversala
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Fig. 4.7 Model functional de Instalatie de Incercari Experimentale.
Detaliu Sistem de prindere si ghidare interioard pentru obiectul manipulat— Sectiune transversala

Fig. 4.8 Model functional de Instalatie de Incerciri Experimentale
Detaliu Sistem de prindere si ghidare interioara pentru obiectul manipulat— Sectiune longitudinala
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Fig. 4.9 Model functional de Instalatie de Incerciri Experimentale — Detaliu Sistem de prindere si
ghidare exterioara pentru obiectul manipulat— Sectiune transversala
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Fig. 4.10 Montaj model instalatie IIECON Etapa 1. Placa de baza.

Fig. 4.11. Montaj model instalatiec IECON . Etapa 2. Corniere prindere.

22



PROGRAMUL 4 “PARTENERIATE IN DOMENIILE PRIORITARE”
2007-2013

Fig. 4.12 Montaj model instalatie IIECON . Etapa 3 Stalpi

Fig. 4.13 Montaj model instalatie IIECON . Etapa 4. Elemente prindere cilindri
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Fig. 4.14 Montaj model instalatie IIECON . Etapa 5 Corniere inferioare prindere stalpi

Fig. 4.15 Montaj model instalatie IIECON . Etapa 6. Fixare cilindri hidraulici.
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Fig. 4.16 Montaj model instalatie IECON . Etapa 7. Placa inferioara platforma mobila

Fig. 4.17 Montaj model instalatie IIECON . Etapa 8. Bare prindere pistoane cilindri.
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Fig. 4.18 Montaj model instalatie IIECON . Etapa 9. Placi transversale platforma mobila.

Fig. 4.19 Montaj model instalatie IECON . Etapa 10. Elemente de prindere elemente transversale.
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Fig. 4.20 Montaj model instalatie IIECON . Etapa 11. Placa superioara platforma fixa.

Fig. 4.21 Montaj model instalatie IIECON. Etapa 12. Elemente de prindere placa superioara.

27



PROGRAMUL 4 “PARTENERIATE IN DOMENIILE PRIORITARE”
2007-2013

Fig. 4.22 Montaj model instalatie IIECON . Etapa 13. Grinzi sustinere platforma fixa superioara si
dispozitive de manipulare probe

Fig. 4.23 Montaj model instalatie IIECON . Etapa 14 Placi tranversale platforma superioara
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Fig. 4.24 Montaj model instalatie IIECON . Etapa 15 Placa superioara platforma fixa si corniere
superioare prindere stalpi
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Fig. 4.25 Model instalatie IIECON . Elemente de prindere , sustinere si actionare aferente unui stalp.
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Fig. 4.27. Detaliu 1 sistem exterior de manipulare probe
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II.': 1
Fig. 4.29. Detaliu sistem interior de manipulare probe
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Fig. 4.30 Instalatie de Incercari Experimentale — Sistem de prindere, longitudinal si transversal.

Fig. 4.31 Instalatie de Incercari Experimentale — Sistem prindere, longitudinal si transversal.

33



PROGRAMUL 4 “PARTENERIATE IN DOMENIILE PRIORITARE”
2007-2013

4.2 SISTEMUL DE GHIDARE LONGITUDINAL

Sistemul de ghidare longitudinal actioneaza pe inima celor 4 stalpi IIE cu cate 2 role pe fiecare
stalp, superioare si inferioare. Sistemul de ghidare longitudinal, (fig.4.32, 4.33) este realizat din 4
dispozitive montate cate doud de-o parte si de alta a platformei mobile pe latura lungd a acestuia.
Dispozitivele sunt presate pe inima stalpilor cu ajutorul unei pene care se strange intre cele doua
dispozitive prin intermediul unui surub M24 fixat de peretele lateral al platformei.

Un dispozitiv este alcatuit din doua role de ghidare avand diametrul de 133 mm, si latimea de 84
mm care se fixeaza Intre doua urechi avand lungimea de 614 mm, latimea maxima de 273 mm si o
grosime de 25 mm, distantate cu 90 mm intre ele. Urechile se fixeazd prin intermediul a doud placi de
asezare cu dimensiunile de 192x320x25 mm de o placa de fixare cu dimensiunile de 320x350x25 mm
prevazute fiecare cu 4 gauri ovalizate pentru suruburi M24 pe o deschidere de 48 mm. O rold este
fixatd prin intermediul a 2 rulmenti radiali cu ace seria NA 6909 pe un arbore avand diametrul la
prinderea rulmentului de 49 mm care se monteaza in cele doua urechi cu un diametrul de 40 mm. La
partea opusa rolelor fiecare dispozitiv este prevazut cu cate o falca profilatd cu dimensiunile de 140x90
mm si o laturd inclinatd care face ca grosimea acesteia sa varieze de la 10.29 la 25 mm, pe care aluneca
pana de presare si fixare a dispozitivelor la pozitiile finale. Dimensiunile penei sub forma de trapez
isoscel sunt: baza mare 155 mm, baza mica 139 mm si o Tndltime de 80 mm. Pe laturile neparalele pana
este prevazutd cu un nas cu grosimea de 10 mm care intrd intr-un sant al falcilor de la capetele
dispozitivelor. Pana este prevazuta cu un orificiu central de ¥26 mm pentru strdngerea acesteia cu
ajutorul surubului fixat pe peretele lateral al platformei mobile.
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Fig. 4.32. Instalatie de Incerciri Experimentale — Sistem de ghidare longitudinal — Sectiune
longitudinala
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Fig. 4.33. Instalatie de Incerciri Experimentale — Sistem de prinere, |Ogitudinal
4.3. SISTEMUL DE GHIDARE TRANSVERSAL

Sistemul de ghidare transversal actioneaza pe talpile interioare ale stélpilor, in partea exterioara a
acestora care formeaza instalatia de Tncercari experimentale cu cate o rola pe fiecare stalp. Sistemul de
ghidare transversal, (fig.4.34 — 4.35) este realizat din 4 dispozitive montate la partea superioara a
platformei mobile pe latura scurtd a cesteia. Dispozitivele sunt presate pe inima stalpilor cu ajutorul
unei pene care se strange intre cele doud dispozitive prin intermediul unui surub M24 ce trece print-0
platbanda care reazema pe cele doua dispozitive de pe o latura.

Un dispozitiv este alcatuit dint-o rola de ghidare avand diametrul de 133 mm, si latimea de 84
mm care se fixeaza Intre doua urechi avand lungimea de 579 mm, latimea maxima de 100 mm si o
grosime de 25 mm, distantate cu 90 mm intre ele. Fiecare ureche se rigidizeaza si se fixeaza prin
intermediul a doud placi, una superioara si alta inferioard, cu dimensiunile de 275x140x25 mm. Placa
inferioara la randul ei se fixeaza de fata superioara a platformei mobile prin intermediul a doua suruburi
M28 care pot culisa in doud gauri ovalizate date in placa inferioard. Pentru strangerea suruburilor in
placa superioara sunt prevazute doud orificii concentrice cu mijlocul orificiului ovalizat avand
diametrul de 64 mm. O rola este fixatd prin intermediul a 2 rulmenti radiali cu ace seria NA 6909 pe
un arbore avand diametrul la prinderea rulmentului de 49 mm care se monteaza in cele doud urechi cu
un diametru de 40 mm. La partea opusa rolelor fiecare dispozitiv este prevazut cu cate o falcd profilata
cu dimensiunile de 140x90 mm si o laturd inclinatd care face ca grosimea acesteia sa varieze de la
10.29 mm la 25 mm, pe care aluneca pana de presare si fixare a dispozitivelor la pozitiile finale.
Dimensiunile penei care este sub forma de trapez isoscel sunt: baza mare 155 mm, baza mica 139 mm
si o inaltime de 80 mm. Pe laturile neparalele pana este prevazuta cu un nas cu grosimea de 10 mm care
intra intr-un sant al falcilor de la capetele dispozitivelor. Pana este prevazuta cu un orificiu central de
(¥26 mm pentru strangerea acesteia cu ajutorul surubului fixat pe peretele lateral al platformei mobile.
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Fig. 4.34. Instalatie de Incerciri Experimentale - Sistem de ghidare transversal —
Vedere si sectiune partiala.

Figura 4.35 Instalatie de Incercari Experimentale — Sistem de prindere transversal
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o CONCLUZII

In cadrul etapei s-au realizat:

- revizia partii structurale a proiectului in scopul micsorarii deformatiilor maxime ale instalatiei
de Incercdri experimentale IIE;

- proiectul de executie pentru cilindri hidraulici;

- proiectul de executie pentru sistemul de prindere si manipulare a probelor;

- revizia proiectului pentru sistemul de prindere si ghidare a platformei mobile;

- s-au stabilit cerintele tehnice pentru echipamentele de actionare, masura si control a fortelor si a
deplasarilor;

Lucrarea raspunde integral la toate activitatile si problemele prevazute in etapa Il — transa
2 a contractului si se propune continuarea ei cu etapele urmatoare.

CONTACT:

Coordonator
web site: http://www.citon.ro
email: serbanv@router.citon.ro

Partener 1
web site: http://www.imsar.ro
email: siret@imsar.bu.edu.ro

Partener 2
web site: http://www.hzdramold.com
email: hydramold@hydramold.com

Partener 3
web site: http://www.serb.ro
email: serbv@rdslink.ro

Partener 4
web site: http://www.serb.ro
email: serbv@rdslink.ro

Partener 5
web site: http://www.dcg.com.ro
email: dan.tirca@dcg.com.ro
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