Centrul regional de cercetare si training in domeniul
actionarilor si automatizarilor fluidice - FESTO

Aria de activitate, obiective de cercetare Cuvinte cheie

e Cercetare In domeniul actionarilor fluidice. Noi tipuri de actuatori Actiondri pneumatice,
pneumatici (muschi pneumatici) Actionari hidraulice,

e Cursuri de instruire/perfectionare in pneumatica si hidraulica Mecatronica

e Servicii in domeniul actionarilor fluidice prestate pentru companii

Profilul grupului de cercetare

Grupul de cercetare a fost fondat In anul 2005 ca o consecintd a derularii programului de cercetare FP6
LIMESYS (director Prof.dr.ing. Tudor Deaconescu). Unul dintre rezultatele acestui contract european a
fost infiintarea Centrului de cercetare In domeniul actionarilor si automatizarilor fluidice FESTO, dotat
cu echipamente pneumatice si hidraulice de ultima generatie. Cu sprijinul firmei FESTO, Centrul de
cercetare beneficiaza in permanenta de echipamentele cele mai noi, oferind firmelor industriale din
zona Brasov scolarizare si consultanta in domeniul actionarilor fluidice.

Pe baza expertizei dovedite si a dotarilor existente, grupul de cercetatori a accesat si alte contracte,
castigate prin competitie nationala sau direct cu firme din Romania, din fondurile ob{inute baza
materiala fiind permanent dezvoltata.

Rezultatele obtinute de colectivul de cercetatori a condus la o colaborare permanenta a Centrului cu
Friedrich Wilhelm Bessel Institut din Bremen, Germania.

In cadrul grupului de cercetare unul dintre membri este conducitor de doctorat, alituri de acesta
lucrand mereu cate 3-4 doctoranzi.

Produse de cercetare-dezvoltare, inventii, use cases

Deaconescu T., Deaconescu A. - Echipament de reabilitare a articulatiilor portante ale membrelor
inferioare actionat cu muschi pneumatici.

Noutatea absoluta a sistemului conceput consta in
utilizarea muschiului pneumatic liniar ca actuator al
echipamentului de reabilitare, fapt ce presupune o
constructie usoard, cu un pronuntat caracter compliant,
care corespunde cerintelor de sigurantd in interactiunea
cu omul. Echipamentul permite reabilitarea articulatiilor
soldului, genunchiului si a gleznei.

Echipament de reabilitare

Proiecte de cercetare finalizate si in derulare la nivel national si international

Prof. dr. ing. Prof. d.Aing. Prof. dr. ing. Conf. dr. ing. Conf. dr. ing.
Tudor Deaconescu Andrea Deaconescu Gavrila Calefariu  Catrina Chivu Mihai Ionescu
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Cristian Pisarciuc  Catdlin Chivu Izabella Ichim Georgiana Limbésan

1. Proiectul LIMESYS - Development of new LIght Mechatronic SYStems based on dynamics and control
optimisation.

Proiectul LIMESYS a fost finantat de Comisia Europeana intre anii 2004-2008 cu 300.000 euro.
Obiectivul principal al proiectului a constat in dezvoltarea unor sisteme mecatronice inovative, usoare,
cu o dinamica Imbunatatita. Cercetarile efectuate au vizat identificarea componentelor cu efect negativ
asupra dinamicii unor sisteme ale masinilor-unelte cu comanda numerica si ale robotilor industriali,
reproiectarea lor prin utilizarea materialelor usoare, testarea prototipurilor realizate. Au fost
concepute si studiate sisteme noi de actionare, bazate pe muschi pneumatici. O consecinta a acestui
cContract a fost si infiintarea Centrului de cercetare in domeniul actionarilor si automatizarilor fluidice
FESTO.

Centrul de cercetare in domeniul actionarilor
si automatizarilor fluidice - FESTO

Echipa de cercetatori:

Prof. T. Deaconescu, Prof. A. Deaconescu, Prof. G. Calefariu, Conf. C. Pisarciuc, Conf. C. Chivu, Sef lucr. C.L
Chivu

Coordonator deDirector proiect: Prof. Tudor Deaconescu, tdeacon@unitbv.ro

2. Contractul CNCSIS tip A nr. 4GR/28.05.2007, cod 1054/2007 - Cercetdri
privind performantele mugchilor pneumatici folositi la actionarea
prehensoarelor robotilor non-antropomorfici.

Proiectul a fost finantat de CNCSIS Tn anul 2007 si a avut drept scop studiul
teoretic si experimental al comportamentului in functionare al unui nou
sistem de actionare fluidica, bazat pe muschi pneumatici.

Tema propusa a vizat si proiectarea unui nou sistem prehensor non-
antropomorfic actionat fluidic cu ajutorul muschilor pneumatici, cu o larga
plaja de aplicabilitate industriala.

Sistem prehensor non-antropomorfic

Echipa de cercetatori:
Prof. T. Deaconescu, Prof. A. Deaconescu, Conf. C. Chivu, Sef lucr. C.I. Chivu
Coordonator deDirector proiect: Prof. Tudor Deaconescu, tdeacon@unitbv.ro

3. Contract CNCSIS tip IDEI, PN-II-ID-PCE-2007-1, ID_184 - Dezvoltarea de module de rotatie si de
translatie destinate robotilor de reabilitare, actionate de muschi pneumatici.

Proiectul a fost finantat de CNCSIS in perioada 2007-2010 si a constat in proiectarea, realizarea si
testarea unor module de rotatie (articulatii umar, cot, mana) si de translatie, utilizabile In constructia
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robotilor de reabilitare. Bratul unor asemenea roboti este amplasabil pe un scaun cu
rotile sau la locul de munca.
Noutatea produselor consta in modul lor de actionare, bazat pe muschi pneumatici.

Modul de rotatie si translatie
destinat robotilor de reabilitare

Echipa de cercetatori:
Prof. A. Deaconescu, Prof. T. Deaconescu, Sef lucr. L. Ichim, Sef lucr. G. Limbasan
Coordonator de proiect: Prof. Andrea Deaconescu, deacon@unitbv.ro

4. Contract CNCSIS tip IDEI, PN-II-ID-PCE-2008-2, ID_764 - Echipament izokinetic actionat cu muschi
pneumatici, destinat recuperdrii bolnavilor cu afectiuni posttraumatice ale articulatiilor portante.

Proiectul a fost finantat de CNCSIS Tn perioada 2008-2010 si a avut drept scop proiectarea, realizarea si
testarea unui echipament izokinetic destinat efectudrii miscarilor continue pasive de reabilitare a

i, articulatiilor portante ale membrului inferior (sold, genunchi,
glezna). Actionarea echipamentului este facuta cu ajutorul
muschilor pneumatici, fapt ce confera caracterul de noutate
absoluta a solutiei propuse.

Echipament de reabilitare

Echipa de cercetatori:
Prof. T. Deaconescu, Prof. A. Deaconescu, Sef lucr. I. Ichim, Sef lucr. G. Limbasan
Coordonator de proiect: Prof. Tudor Deaconescu, tdeacon@unitbv.ro

5. Contract nr. 7790/2012 incheiat cu firma FESTO - Comanda si actionarea pneumaticd a sistemelor
de productie.

Contractul a avut drept scop elaborarea si prezentarea unor solufii moderne de actionare si
automatizare bazate pe utilizarea sistemelor logice pneumatice. A fost realizata o sinteza a circuitelor
logice secventiale pneumatice cu ajutorul modulelor logice de secventa si s-au proiectat cicluri
secventiale pe o singura linie si pe n linii paralele.

Echipa de cercetatori:
Prof. T. Deaconescu, Conf. M. lonescu
Coordonator de proiect: Prof. Tudor Deaconescu, tdeacon@unitbv.ro

6. Contract nr. 9799/2012 incheiat cu firma FESTO - Comanda si actionarea hidraulicd a sistemelor
de productie.

Contractul de cercetare a constat in elaborarea si prezentarea unor solutii moderne de actionare si
automatizare hidraulica. Au fost intocmite cu ajutorul programului FluidSim 4-Hydraulik variante de
scheme hidraulice de actionare si automatizare a masinilor-unelte.

Echipa de cercetatori:
Prof. T. Deaconescu, Conf. M. lonescu
Coordonator de proiect: Prof. Tudor Deaconescu, tdeacon@unitbv.ro
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Selectie a 7 publicatii recente reprezentative ale grupului de cercetare
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Inferior Limb. Advanced Science Letters Vol. 19, No. 1, 85-89 (2013), ISSN: 1936-6612 (Print): EISSN: 1936-7317 (Online)
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Hong Kong, ISBN:978-988-19251-2-1
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A Deaconescu, T Deaconescu. Bio-inspired Rotation-Translation System for Rehabilitation Robots. World Congress on Engineering and
Computer Science 2010 San Francisco, International Association of Engineers (IAENG), Vol. |, pag. 357-360, Newswood Limited Hong
Kong, ISBN:978-988-17012-0-6, ISSN 2078-0958
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