Universitatea
Politehnica
Timigoara

Automatizareatandulul
denmt. sur ar e a
unul actuatodeuz general

Student
Gabriel FAZECAN

Conducttor Htiin'H fic
n. | . Oristian MOLDQAVAN
Drd. Ing. Daniel MAXIM

Universitatea APOLI TEHNI CAO din Ti mi ’Hoarﬂeczzgi:fme,r:?l: G P e o



Cuprins

Tema deproiect
t I NISI YSOIyAON

Variante constructive

t I NISE St SOUGNXON

Partea de software (LabVIEW)

A T o

Concluzii

Il

Gabriel FAZEGA 1/24
aSOFGNRBYAON UA

W 2 (



1. Temadeproiect

ARealizarea unui Ssistem automatizat pentr.
general, n f unc Hi e dceaajutowlnediulurde progiarmaaetLabVIEW

AScopul | reprezintt testarea capabilitt”

Sistem de testare

a unui actuator

Mecanica Electronica Software
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Senzori si Actuatoare in motoare Diesel Commonrail
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2 . Partea mec

Actuator Interfatd actuator ~ Senzor de unghi Senzor de Cuplaj mecanic / Ambreiaj Reductor Motor

\ N = 7

Suporturi
mecanice
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Schema de principiu

1 0| Actuator

Senzor de unghi

Senzor de cuplu

—

Unitate de control mator
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Unitate externa

PC
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LabView

Amplificator ‘

Controler
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Ambr el aj ul(frCdhia) mot @

A Ambreiajulface] e g £ tnutrrae
parteaactite  Hi par;t e

A Acesta suportt wu
150 Nm

A Pentrutestarea n i Hdlfost | L
alimentatcu un curent redupentru
apermiteo alunecarg” nazulunei
erori.

A Motorul are un redctor cu ajutorul
C L r seo a "Haporaulde
transmisie

A Reductorul are unaportde
transmisianare de936:1;

A Motorul cu reductorul foate
dezvolta un cuplu de 15 Nm

A Vitezama x i (tmé& o r) estedec t
12000rpm, rota Hiclareductoreste
de12000/936 12,8rpm.
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Cuplajeleelastice

A Cuplajelesuntcompusalinb u ¢ £ "Hi

compl et separabil e, Hi se str®©ng cu
‘Hu r urddiale.llungime 59mm - : :
| — C— ‘\-n —‘-n -—
A Diametru exteriar49mm; o i} o e ) e
' ‘ available \,u |

A Dep | as ar:eaxanxlima;

A Deplasareadiak: maxim 1 grad;

AAcestea au r ol
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depreluareadifereiHe | or d
necoaxialitate

Gabriel FAZEGA 7124
aSOI GNRYAON UA w2




Calcululdefornt. r 1 | or

Poisson Modul elastic

ModululYoun¢ Ratio  transversal
Material [MP4 [-] [MP4
oi St 200000 0.3 76923
device 0.01¢
n total
[
w6 1.062

Cuplu
[Nm]

15

|

Pentru calculul deformatiei unghiulare s-
au folosit formulele:

pi(d*)

« IpDI = , unde d reprezintd
diametrul arborelui si I[pD1- moment de
inertie.

M+1000+%11
* Apl = ——— , unde:
G+IpD1

A —deformatie unghiulard;
M - cuplu maxim,;
11 — lungimea arborelui;

G — modulul elastic transversal;
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3. Variante constructive
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Varianta a doua

AModul de anali
A Modul de colectare a datelor rs232
AModul inter:fatHt CAN/ L

A Maiprecit dar

mu |l t

- Actuator |—| Senzor de unghi |—| Senzor ds -::uplu -";mbfr-m_]

I

Unitate externa
Unitate de control mator Amp
Ethernet

—

Zt, Hasi u
| N
ma i cost.

CAN-USE

PC LabView ‘

Ipj
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