


































































































































































































































































































































































DISPOZITIVE DE CAPTARE / 

COLECTARE



• Elementele (dispozitivele) de captare/colectare îndeplinesc funcţia logistică cu 
acelaşi nume. Această funcţie implică extragerea obiectului dintr-un depozit şi 
punerea lui la dispoziţie, în vederea unor manipulări ulterioare.

• Elementele de captare pot fi fixe sau mobile. Dispozitivele de captare mobile 
au în structura lor un element numit împingător antrenat de un mecanism,
care execută o mişcare (de translaţie, rotaţie sau oscilantă).

• În figura, împingătorul E, execută o mişcare de translaţie alternativă, 
antrenând la fiecare cursă câte un obiect (o), scos din acumulatorul tip puţ (A). 
Obiectul captat este pus la dispoziţie (evacuat), prin orificiul OR.



• Mecanismul de acţionare al împingatorului trebuie să asigure oprirea 
acestui element în poziţia în care locaşul L din element este în dreptul 
acumulatorului A. Durata t1 (s) a acestei staţionări trebuie să permită 
căderea obiectului în locaş.

unde: - h [m] este înălţimea obiectului, iar g = 9,81 [m/s2] acceleraţia 
gravitaţională.

• Poziţia împingătorului în raport cu acumulatorul A depinde de 
dimensiunile obiectului manipulat şi toleranţele acestor dimensiuni.
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• Dispozitivul de captare a unor piese sferice, din figura, funcţionează înmod 
similar cu cel din figura anterioara. Împingătorul E execută tot o mişcare de 
translaţie, rectilinie alternativă.

• Pentru o bună funcţionare, este necesară respectarea următoarelor condiţii 
dimensionale:

S  d/2;
H - d = 1,2 ... 1,3 d;

unde: d - este toleranţa dimensiunii “d”.



• Elementele de captare pot fi 
concepute şi cu împingătorul E, 
având o mişcare de rotaţie sau 
de oscilaţie.

• Dispozitivele de captare din 
figura, a şi b, sunt prevăzute cu 
câte un împingator rotativ în 
jurul unei axe orizontale. Prin 
forma constructivă adecvată a 
împingătorului, el poate capta 
obiecte dintr-un buncăr (fig.,a), 
sau dintr-un acumulator tip puţ 
(fig.,b). 

• Dispozitivele de captare din 
figurile,c şi d au în structura lor 
constructivă câte un împingator 
cu mişcare oscilantă.

• In practica industrială au fost 
dezvoltate şi o serie de alte 
soluţii, în care pentru realizarea 
funcţiei de captare, elementul 
împingător efectuează mişcări 
compuse. 



• În afara acestor soluţii, în care elementele de tip împingător funcţionează în afara 
depozitelor, o a doua categorie de elemente de captare o constituie cele care 
acţionează în interiorul depozitelor. Soluţia prezintă avantajul suplimentar al 
distrugerii “bolţilor” care pot apare la depozitarea pieselor în buncăre.

• În figura, a se prezintă scehematic un dispozitiv de captare cu mişcare de translaţie 
centrală, obiectele captate pe durata cursei ascensionale a elementului de captare E, 
fiind evacuate prin prevăzut în acesta.

• In cazul exemplului prezentat schematic în figura,b, elementul de captare E, ridică 
obiectul şi îl evacuează prin tubul T, unde acesta este reţinul la cursa inversă de către 
clicheţii C1 şi C2.



• Elementele de captare interioare depozitelor, care execută o mişcare de rotaţie după 
o axă orizontală sunt cunoscute şi sub numele de elemente de captare cu cârlig. 

• În figura se prezintă un asemenea dispozitiv montat în interiorul unui buncăr cu două 
spaţii. Elementul de captare este compus dintr-un disc rotitor 3, pe care sunt 
montate cârligele 4. Ansamblul celor două execută o mişcare de rotaţie continuă în 
spaţiul buncărului propriu-zis 2, în care ajung piesele din prebuncărul 1. Obiectele 
antrenate pe parcursul acestei mişcări sunt evacuate în tubul 6, în momentul în care 
acestea ajung în zona 5.



• Pentru piese de tipul piuliţelor, depozitate în buncăre, se pot utiliza ca 
elemente de captare fie sectoare cu mişcare rectilinie alternativă (fig.,a), fie 
rotoare cu palete (fig.,b).

• Pentru piesele de tip şaibă, depozitate în buncăre staţionare (fig.drt), 
elementele de captare cel mai des utilizate sunt de tipul împingătoarelor 
interioare duble, funcţionând în faze alternative



• Captarea obiectelor sau materialelor poate fi facută şi cu ajutorul mişcării de vibraţie 
comunicată buncărului

• În figura se prezintă un dispozitiv de captare cu mişcare vibratorie, utilizat la un depozit de tip 
buncăr. Elementul de captare E, în formă de pâlnie, este biela unui patrulater articulat pus în 
mişcare de vibraţie orizontală de către o lamelă elastică L, încastrată într-un element fix. Este 
solidară cu o armatură atrasă în mod succesiv de către un electromagnet EM. Pâlnia vibrantă 
captează materialul depozitat în vrac, în interiorul buncărului, şi îl va deversa (livra) în vasul V.



DISPOZITIVE DE ORDONARE



• Dispozitivele (elementele) de ordonare realizează funcţia denumită ordonare, care 
constă în aranjarea obiectelor de manipulat într-o formaţie, în poziţii relativ bine 
determinate.

• Dispozitivele (elementele) de ordonare lucrează după unul din următoarele două 
principii fundamentale:

a) - după principiul selectării;
b) - prin schimbarea orientării obiectelor manipulate.

• Dispozitivele (elementele) care lucrează prin selectare, reţin dintr-un flux de 
obiecte manipulate pe cele orientate corect şi le elimină pe cele care au o 
orientare greşită.

• Dispozitivele (elementele) care lucrează după principiul schimbării orientării, 
modifică orientarea (deci, direcţia dreptelor caracteristică şi auxiliară) a acelor 
obiecte manipulate care se deplasează orientate greşit într-un flux de obiecte 
manipulate.

• Atât dispozitivele (elementele) care lucrează după principiul selectării, cât şi cele 
care lucrează după principiul schimbării orientării realizează apropierea punctelor 
caracteristice ale obiectelor manipulate până la distanţa minimă posibilă 
(realizându-se aşanumitul “reglaj dimensional”).

• Din punct de vedere constructiv, dispozitivele (elementele) de ordonare 
lucrează fie folosind forma geometrică a obiectului şi forţa gravitaţională care 
acţionează asupra acestuia, fie utilizând un mecanism sau energie “injectată” din 
exterior.



DISPOZITIVE DE ORDONARE PRIN SELECTARE

• Şicanele sunt elemente de ordonare care lucrează după principiul selectării utilizând forma 
geometrică a obiectelor manipulate şi forţele gravitaţionale. Prin şicane se înţeleg suprafeţe 
formate sau orificii practicate în jgheaburi de acumulare-transport în vederea ordonării prin 
selectare a obiectelor care se deplasează în aceste jgheaburi.

• În figura, se prezintă o şicană sub forma unui orificiu practicat în suprafaţa de sprijin a 
jgheabului. În cazul în care obiectul plat se deplasează în poziţia (b), va trece de orificiu (va fi 
selectat), iar dacă se deplasează în poziţia (a), obiectul cade şi este eliminat



• În figura, se prezintă o şicana asemănătoare (sub forma unui decupaj practicat în jgheabul de 
transport), care elimină obiectele care se deplasează în poziţia (b), datorită forţei gravitaţionale care 
provoacă răsturnarea şi alunecarea piesei în orificiu. Obiectele care se deplasează în poziţia (a) 
depăşesc şicana, fiind selectate.

• In figura,c, se prezintă modelul mecanic al obiectului manipulat care alunecă şi se răstoarnă în orificiul 
şicanei; muchia (mA) a şicanei fiind modelată prin cupla de rotaţie A şi manşonul M, iar obiectul printr-
o bară de lungime l. 



• Considerând dimensiunile din figura,c obiectul va încheia căderea în orificiu în momentul în 
care centrul său de greutate s-a deplasat pe verticală pe distanţa:

• În consecinţă, căderea are loc în timpul:

• în decursul căruia obiectul se deplasează în lungul jgheabului pe distanţa:

unde -  este unghiul de înclinare faţă de orizontală jgheabului

• Ca urmare, obiectul va putea cădea dacă orificiul şicanei are lăţimea (măsurată în sensul de 
deplasare a obiectelor):
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• În general şicanele se utilizează în construcţia unor buncăre care efectuează şi operaţiuni de 
ordonare a pieselor.

• Un asemenea sistem, care îndeplineşte mai multe subfuncţiuni logistice integrate este 
prezentat în figura, reprezentand soluţia constructivă a unui buncăr vibrator circular, prevăzut 
cu un sistem de ordonare prin selectare, fiind des întâlnită la alimentarea automată a unor 
posturi de lucru.

• Forma secţiunii jgheabului este determinată de forma semifabricatului, construcţia acestuia 
fiind prevăzută cu elemente de ordonare de tipul şicanelor



• In figura se prezintă câteva 
asemenea dispozitive de ordonare 
prin selectare, pentru diferite 
tipuri de obiecte.

• Atunci când în buncăr se vor 
depozita obiecte cilindrice la care 
raportul lungime/diametru are 
valori cuprinse în intervalul l/D = 
1...1,5 jgheabul din interiorul 
buncărului vibrator poate avea 
forma prezentată în figura, a.
In acest caz, în condiţiile în care
obiectul va trebui să părărească 
buncărul numai în poziţia I, 
datorită şicanei prevăzute în 
jgheab, obiectele care vor urca în 
poziţiile II sau III vor vi aruncate de 
pe jgeab înapoi în zona de pe 
fundul buncărului de unde vor 
reîncepe să urce şi vor trece doar 
atunci când vor avea poziţia 
corectă (I).

• Singurul caz în care jgheabul spiral 
din interiorul unui buncăr vibrator 
nu trebuie prevăzut cu elemente 
de ordonare de tipul şicanelor este 
acela în care raportul lungime/ 
diametru al pieselor depozitate 
l/D > 1
(fig. ,b). 

• In acest caz se utilizează pentru 
ordonarea pieselor jgheaburi cu 
secţiune prismatică



DISPOZITIVE DE ORDONARE PRIN MODIFICAREA ORIENTĂRII 

OBIECTELOR

• Modificare orientării obiectelor manipulate se poate realiza, cel mai simplu, prin acţiunea forţei gravitaţionale 
cu utilizarea formei obiectului.

• În cazul în care se doreşte ordonarea prin modificarea orientării unor obiecte cilindrice cave, care se deplasează 
pe jgheaburi înclinate (fig.), soluţia cea mai simplă constă în monarea la extremitatea cursei pe jgheab a unui cui 
de orientare.

• Obiectele care se vor deplasa pe jgheab în poziţia (a) se vor agăţa în cuiul (C) şi apoi vor cădea în orificiul (O), 
răsturnându-se în jurul vârfului cuiului sub acţiunea forţei gravitaţionale. Dacă deplasarea obiectelor se face în 
poziţia (b), acestea se vor lovi de cuiul (C) şi vor cădea în orificiul (O) sub acţiunea greutăţii proprii. În ambele 
situaţii din orificiul de evacuare piesele vor ieşi ordonate, cu partea plină înainte



• Dispozitivul de ordonare din figura utilizează propietatea obiectelor tip ciupercă de a se 
rostogoli astfel încât punctele lor să descrie traiectorii circulare.

• Obiectele se deplasează în tubul T fie în poziţia (a), fie în poziţia (b). La ieşirea din tub cad 
pe un plan înclinat P. 

• La contactul cu planul înclinat, funcţie de poziţia lor, se rostogolesc în sensul (a’) sau (b’), 
căzând în jgheaburile înclinate (a’’), sau (b’’), în care se deplasează în continuare cu 
extremitatea de diametru mai mare inainte.



• În afara acestor dispozitive simple, în practica industrială au fost dezvoltate şi alte constructii de dispozitive de 
ordonare prin modificarea orientării, care utilizeaza în scopul realizării acestei subfuncţiuni logistice o serie de 
mecanisme pentru modificarea orientarii obiectelor.

• Dispozitivul de ordonare prin schimbarea orientării din figura conţine un disc rotativ “D” prevăzut cu 4 locaşuri radiale 
(I-IV). 

• Obiectele manipulate se deplaseaza în tubul “T” în poziţia (a) sau (b) şi cad succesiv în locaşurile discului, sprijinindu-se 
pe cama fixă “C”.

• Discul antrenează obiectele în mişcare de rotaţie în sensul săgeţii.
• In timpul trecerii din poziţia (I) în poziţia (II), obiectul este împins de profilul camei înspre exterior.
• Dacă are poziţia (a), el este reţinut de lamela elastică L şi deplasat mai departe de disc pâna în poziţia (IV), când cade în 

tubul T1 având partea cu diametrul mai mare plasată înainte. 
• Dacă obiectul are poziţia (b), în dreptul lamelei L ajunge porţiunea de diamteru mai mic, motiv pentru care lamela nu 

se deformează şi nu reţine obiectul. În această situaţie, acesta  cade din poziţia II, prin orificiul practicat în camă, direct 
în tubul T1, tot cu porţiunea cu diamteru mai mare înainte.



• Un sistem asemănător, cu disc rotativ, utilizat pentru ordonarea pieselor cu cap sferic este prezentat în figura.
• Obiectele se deplasează liber într-un jgheab înclinat 1, la ieşirea din care ele cad în locaşul discului rotitor 3.
• Dispozitivul mai cuprinde o camă fixă 4, două came de ridicare 2 şi 3, precum şi o camă de împingere a obiectului spre 

zona de evacuare 6.
În funcţie de poziţia avută de obiect la intrarea în dispozitiv se realizează fie ciclul (a), fie (b), astfel încât el părăseşte
dispozitivul orientat întotdeauna cu partea sferică în sus.



DISPOZITIVE DE TRANSFER



ASPECTE GENERALE PRIVIND FUNCŢIA DE TRANSFER

• Dispozitivele de transfer realizează funcţia logistică denumită de transfer. Aceasta implică 
deplasarea în spaţiu a obiectului manipulat, modificându-i-se atât poziţia punctului 
caracteristic cât şi direcţiile caracteristice şi auxiliare.

• În sistemele integrate de prelucrare, organizarea fluxului de transfer este dictată de structura 
fluxului tehnologic şi spaţiul pe care acesta se desfăşoară. În funcţie de aceşti doi parametri, 
se aleg echipamentele adecvate, se întocmeşte planul general de amplasament (lay-out-ul)
precum şi schema optimă pentru operaţiile de transport.

• Proiectarea unui subsistem logistic de transport aferent unui sistem integrat de fabricaţie, 
necesită într-o primă fază, determinarea fluxului total de transport. Pentru aceasta, odată cu 
întocmirea planului general de amplasament, este necesar a se stabili toate punctele din care 
se colectează sarcinile (piesele) de transport şi punctele unde acestea trebuie să ajungă.

• Apoi, pe baza volumului de transport necesar (de regulă în 24 de ore), se întocmeşte schema 
unui traseu convenabil pentru efectuarea fluxurilor de transport pentru sistemul servit. 
Schema fluxurilor de transport, dă posibilitatea alegerii atât a tipurilor, celor mai adecvate de 
echipamente de transport, cât şi a numărului optim al acestora.

• La stabilirea variantei optime pentru un subsistem logistic de transfer se vor avea în vedere 
indici economici şi indici de producţie, cum ar fi: mărimea investiţiei, costul manipulării şi 
gradul de automatizare necesar.



• In sistemele clasice de fabricaţie, organizarea transportului la posturile de lucru se realizează cel mai adesea, 
cu mijloacele tradiţionale de transport uzinal (poduri rulante, cărucioare, electrocare). Spre deosebire, în 
cadrul sistemelor moderne de prelucrare organizarea transportului, în ideea de subsistem logistc integrat 
unui sistem de fabricaţie, se realizează fie în cadrul unui flux de transport continuu, prin utilizarea diferitelor 
tipuri de transportoare (fig) care efectuează alimentarea şi transferul produselor la posturile de lucru cu un 
grad ridicat de automatizare.



• fie alegând o soluţie mai complexă, care să cuprindă întregul flux 
tehnologic, de la începerea fabricaţiei până la depozitare (fig.).



• Alegerea uneia dintre soluţiile menţionate, depinde de importanţa atribuită procesului de fabricaţie, precum şi de 
posibilităţile tehnologice şi economice ale beneficiarului unui asemenea sistem de fabricaţie.

• La firmele cu posibilităţi, introducerea tehnologiilor automate şi utilizarea roboţilor pe fluxul tehnologic, nu poate fi 
concepută fără asigurarea unui subsistem logistic de transfer operativ, adecvat procesului tehnologic respectiv.

• Sistemele integrate de prelucrare, constituite din subsisteme de lucru cu comandă CNC sau DNC, roboţi industriali 
pentru alimentarea cu semifabricate, roboţi industriali pentru control şi cu transportoare automate (fig.), au o mare 
flexibilitate. Pot fi programate cu uşurinţă pentru prelucrarea unor familii de piese, pe baza tehnologiilor de grup.

• În stabilirea şi proiectarea subsistemului logistic de transfer aferent unui sistem integrat de prelucrare, un aport 
însemnat îl are calculatorul electronic, cu ajutorul căruia se pot utiliza complet informaţiile şi se pot obţine soluţii 
optime.



TRANSPORTOARE GRAVITAŢIONALE

• Transportoarele gravitaţionale realizează transportul continuu al obiectelor 
manipulate sub acţiunea gravitaţiei. Prezintă avantajul că nu consumă energie, sunt 
simple constructiv, ieftine, se exploatează şi întreţin uşor.

• Au dezavantajul unui gabarit relativ mare şi a faptului că pot fi utilizate numai la 
coborâre.

• Se execută în mai multe variante, cum ar fi: tuburi de transport, planuri înclinate şi 
transportoare cu role.

• Deplasarea obiectelor manipulate sub acţiunea greutăţii proprii se poate face în 
mişcare liberă - spre exemplu căderea liberă a obiectelor într-un tub dispus vertical 
(“puţ”) - sau ghidată (în jgheaburi şi tuburi înclinate).

• Dispozitivele de transfer tip puţ sunt de fapt acumulatoare (stivuitoare), căderea 
liberă a obiectului - sub acţiunea greutăţii proprii - avand loc pe măsura eliberării 
unui număr de obiecte din extremitatea inferioară a acumulatorului.

• In capitolul referitor la acumulatoare, s-au prezentat secţiuni de jgheaburi şi tuburi.
• Dacă sunt montate înclinat, ele se pot considera, la rândul lor, şi ca dispozitive de 

transfer, deoarece obiectele conţinute se deplasează în mişcare de alunecare sau 
rostogolire.



• In figura se prezintă schema de acţionare a forţelor asupra unui obiect
cilindric ce se deplasează într-un jgheab, înclinat cu unghiul  în raport cu
orizontala, direcţia axei sale fiind perpendiculară pe direcţia de deplasare.

• Obiectul tinde să alunece şi să se rostogolească sub acţiunea greutăţii
proprii.



• Ecuaţiile  mişcării sunt, pentru alunecare:

• iar pentru rostogolire:

unde: r - este raza cilindrului; G - greutatea obiectului; I - momentul său de inerţie 
masic în raport cu linia de contact cu jgheabul;  - coeficientul de frecare de 
alunecare; K - coeficientul de frecare de rostogolire între obiect şi jgheab (tub);g -
acceleraţia gravitaţională;  - acceleraţia liniară a obiectului în mişcare de 
alunecare; iar  - acceleraţia unghiulară în mişcare de rostogolire.

• Explicitând din ecuaţii, parametrii cinematici ai mişcării şi ţinând seama ca pentru 
un cilindru de lungime l din material omogen de greutate specifică 

se obţine:
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• Sunt posibile următoarele cazuri:

a) ;   ; 

obiectul nu se mişcă; poziţia jgheabului:  < arctg  ;  < arctg ;

b)    ; ;   

obiectul se rostogoleşte fără alunecare; poziţia jgheabului: arctg

c) ; ;

obiectul alunecă fără rostogolire; poziţia jgheabului:

d) ; ;

obiectul se rostogoleşte cu alunecare; poziţia jgheabului:

Din punct de vedere energetic şi al uzării jgheabului, pentru un obiect cu suprafaţă
de revoluţie, este avantajos ca obiectul să se rostogolească fără alunecare (b).

v  0
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r

  0

v  0   0
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r
arctg  

v  0   0
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  
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  arctg
K

r
  arctg



• Se consideră deplasarea în jgheabul înclinat a unui obiect prismatic, situaţie în care 
mişcarea pe transportrorul gravitaţional trebuie să fie de alunecare fără rostogolire.

• Obiectul va aluneca în cazul în care

• Pentru ca rostogolirea obiectului, cu şocuri, prin răsturnarea sa succesivă în jurul 
muchiei (m) să fie imposibilă,

unde a şi b sunt dimensiunile secţiunii obiectului prismatic.

  arctg

  arctg
a

b



• Atât în cazul rostogolirii, cât şi în cel al alunecării obiectelor în jgheaburi şi tuburi, mişcarea este 
influenţată şi de ghidarea laterală.

• Se consideră, în acest sens, un obiect cilindric sau prismatic care se deplasează într-un jgheab 
drept, de secţiune dreptunghiulară înclinat cu unghiul  faţă de orizontală (fig.). 

• Obiectul atinge pereţii laterali ai jgheabului în poziţia indicată în figură. Luând în considerare 
sistemul de forţe şi dimensiunile din figură, rezultă condiţia depăşirii de către obiect a poziţiei 
respective:

G sin  2 N 

unde: G - este greutatea obiectului, iar  - coeficientul de frecare al cuplului material obiect-
peretele lateral al jgheabului.

Condiţia va fi îndeplinită în cazul în care diferenţa dintre lăţimea jgheabului şi lungimea obiectului 
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• In fig.se prezintă înscrierea unui obiect de 
forma prismatică sau cilindrică într-un 
jgheab sau tub curbat. Condiţia depăşirii 
curburii este ca obiectul să nu atingă 
pereţii laterali decât în maximum 2 
puncte, deci folosind notaţiile din figura, 
sa existe jocul “s”

• Cu aceasta, lăţimea jgheabului (diametrul 
tubului) trebuie să fie în curbură
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• In cazul în care în jgheab se deplasează formaţii de obiecte în mişcare de rostogolire sau de alunecare, se cer luate 
măsuri pentru limitarea vitezei de deplasare.

• Dezideratul poate fi realizat prin intermediul aşa-ziselor “blende”, care opresc mişcarea formaţiei, permiţând reluarea 
separată a mişcării fiecărui obiect în parte.

• In figura din stg. se prezintă construcţia unui jgheab cu “blende fixe”. Blendele fixe sunt opritoare montate în dreptul 
unor praguri prevazute în jgheab şi care sunt instalate la distanţa SB unul faţă de celălalt.
Dacă Vmax este valoarea maximă la care se limitează viteza obiectului

unde a - este acceleraţia obiectului, care este

în cazul în care obiectul alunecă, şi

în cazul în care obiectele se rostogolesc
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• Pe lângă limitarea vitezei de deplasare, 
utilizarea blendelor contribuie şi la 
diminuarea zgomotului produs de 
circulaţia formaţiei de obiecte prin 
jgheab, la corectarea poziţiei 
obiectelor şi la separarea lor.

• Cu ajutorul unor “sisteme de blende” 
se pot realiza transportoare 
gravitaţionale pas cu pas, care pe lângă 
transferul obiectelor, realizează şi 
separarea acestora.

• In figura,a se prezintă schema unui 
dispozitiv din această categorie, folosit 
pentru deplasarea unor obiecte 
cilindrice.

• Ansamblul este constituit din mai 
multe elemente identice, al căror 
număr depinde de lungimea traseului 
pe care trebuie să se realizeze 
transferul.

• Se observă faptul că două elemente 
vecine (i) şi (i+1) constituie câte un 
locaş pentru un obiect, elementul i
constituind o blendă pentru oprirea 
obiectului (oi+1).

• Dacă obiectul (oi) este extras din 
locaşul său, elementul (i) basculează 
sub acţiunea contragreutăţii şi 
“blenda” (i) se retrage, obiectul (oi+1)  
avansând cu un pas (fig.,b).



• În figura se prezintă un exemplu de transportor gravitaţional complex, 
utilizat în structura unui sistem de fabricaţie integrat.





TRANSPORTOARE CU BANDĂ

• Tansportoarele cu bandă de alimentare sunt dispozitive pentru realizarea transferului lung sau 
scurt.

• Sunt constituite dintr-un element flexibil (banda) 1, înfăşurat pe tamburi, din care cel puţin unul 
este antrenat 4, şi unul liber 5 (de întoarcere, întindere şi deviere).

• Banda de transport este sprijinită pe un ansamblu de role, cu rol de reazem, superioare 2 şi 
inferioare 3.

• Este alimentată la unul din capete de către o staţie de încărcare 6 şi este descărcată la capătul 
opus printr-o staţie de descărcare 7 (fig.).



• Transportoarele cu bandă se pot utiliza fie pe 
trasee rectilinii, fie pe trasee cu ramuri înclinate 
(fig.), în funcţie de necesităţile procesului 
tehnologic servit.



• Principala componentă 
a transportoarelor cu 
bandă, care antrenează 
obiectele de manipulat 
prin intermediul 
forţelor de frecare, o 
reprezintă banda de 
transport (fig.).

• Aceasta se compune 
dintr-o structură de 
rezistenţă şi un înveliş 
protector. Structura de 
rezistenţă poate fi 
realizată din inserţii  din 
material textil , sau 
inserţii din cablu de 
oţel.



• Un al doilea element important din structura transportoarelor cu bandă îl reprezintă tamburii, 
care pot avea funcţiuni de antrenare, de întoarcere şi de deviere. 

• Considerând rolul lor funcţional sunt standardizate, trei grupe şi anume:
- grupa I,  cuprinde tamburii de antrenare şi tamburii liberi din zonele cu forţe mari de tracţiune 
în bandă;
- grupa II, tamburi de întoarcere;
- grupa III, tamburi de deviere, care modifică direcţia de rulare a benzii cu cel mult 30.

• Tamburii de antrenare, din grupa I, se execută, în funcţie de mărimea sarcinii de încărcare în 
două variante: normală (simbol T) şi întărită (simbol I).

• Suprafaţa cilindrică exterioară a tamburului se acoperă cu un strat striat de cauciuc, vulcanizat 
(fig.,a), cu o grosime de 15...20 mm pentru mărirea aderenţei dintre tambur şi banda de 
antrenare.

• Capetele tamburilor se realizează cu o conicitate de 1:28 pe o lungime de 0,25 din lungimea 
tamburului. 

• Tamburii se montează pe lagăre de rostogolire (fig.,b), sau pe lagăre de alunecare. 



• La transportoarele care lucrează în plan orizontal sau cu înclinare mică, cu 
încărcare mare şi lungime mică, se procedează la creşterea lungimii prin 
acţionarea suplimentară şi la capetele de întoarcere ale benzii. (fig.).



• Fiecare tambur de antrenare este prevăzut cel puţin cu un grup de acţionare, format cel mai adesea dintr-un grup 
motoreductor şi un cuplaj.

• Tamburii liberi din grupele II şi III, care au fie rolul de deviere a benzii, fie de întoarcere sau de întindere a acesteia, se 
construiesc cu lagăre exterioare sau cu lagăre interioare.

• Se execută în două variante: normală şi întărită. La varianta întărită tamburul are grosimea mantalei şi diametrul axului 
mai mari.

• Rolele de susţinere a benzii sunt utilizate atât pentru ramura purtătoare cât şi pentru ramura de întoarcere a benzii 
• Diametrul rolelor de susţinere se calculează cu relaţia :

[mm]

unde: V este viteza benzii în m/s; nr - turaţia rolelor de susţinere, care are valori cuprinse în domeniul 500...600 rot/min 
pentru ramura purtătoare şi 650...800 rot/min pentru ramura de întoarcere.

• Pasul rolelor de susţinere este de asemenea un parametru important. Valoarea lui se alege în funcţie de tipul traseului 
transportorului şi zonele funcţionale ale benzii. Astfel, pentru tronsoane rectilinii şi racordări concave, pasul se alege în
funcţie de lăţimea B, a benzii şi masa volumică a materialului.

• La transportoarele de lungime mare, la care forţa maximă de tracţiune din bandă verifică relaţia [2]:

Tmax  25 (qB + qG) [N]
unde qB este masa benzii pe lungime de un metru, în kg/m; qG - masa încărcăturii transportate pe o distanţă de un 
metru, în kg/m; 

• Se recomandă ca pasul rolelor de-a lungul traseului să fie proporţional cu forţa de tracţiune locală din bandă.
• Aceasta se obţine cu relaţia:

[mm]

unde săgeata admisibilă, raportată la pasul rolelor, hrel se adoptă în conformitate cu prescripţiile tabelare date în 
literatura de specialitate .
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• Capacitatea de transfer a dispozitivului poate creşte prin deformarea benzii (albierea) astfel încât să formeze 
un jgheab mobil.

• Deformarea se realizează prin sprijinirea benzii pe ghirlande de role articulate, neantrenate, suspendate de 
stâlpi de susţinere asezaţi la intervale egale.

• In figura se prezintă o secţiune transversală printr-o banda transportoare sprijinită pe o ghirlandă de role.



• Cu notaţiile din figura, G fiind greutatea obiectului;
 - coeficientul de frecare de alunecare dintre bandă şi obiect;  - acceleraţia 
benzii, ecuaţia diferenţială a mişcării obiectului va fi:

• Condiţiile de antrenare, în sus, a unui obiect de către un transportor al cărui 
bandă este înclinată cu un unghi  faţă de orizontală, pot fi analizate 
considerând figura 
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• Cadrul transportorului se execută din tronsoane şi se compune din două longeroane 
1, fixate pe picioarele 2, rigidizate între ele prin traverse (fig.).

• Pe longeroane sunt fixate rolele de sprijin 3 şi 4. Longeroanele se execută din profile U 
sau L, iar picioarele din profile L sau ţeavă. Distanţa dintre picioarele cadrului se 
poziţionează între 2...4 m, tronsoanele asamblându-se cu şuruburi. 



• Transmisia pentru acţionarea transportoarelor cu bandă este cuplată la tamburii de 
acţionare.

• În principiu, o transmisie pentru acţionare se compune dintr-un motor electric, un reductor şi 
cuplaje. (fig.).

• Pentru transportoarele care lucrează în plan înclinat (60...80) se prevăd frâne, care se 
montează pe arborele de intrare în reductor (frâne cu saboţi sau frâne disc), sau pe arborele 
tamburului de antrenare (frână cu saboţi).



• Construcţiile recente de sisteme de transport cu 
bandă se caracterizează printr-un înalt grad de 
flexibilitate, obţinută atât printr-o concepţie 
modulară de realizare cât şi prin soluţii foarte 
diversificate de realizare a elementului flexibil, 
banda de transport.

• În continuare, sunt prezentate câteva realizări în 
acest sens, concepute în scopul asigurării funcţiei 
de transport interoperaţional în cadrul sistemelor 
integrate de fabricaţie.







TRANSPORTOARE CU ROLE

• Din punct de vedere funcţional transportoarele cu role pot fi gravitaţionale înclinate 
sau transportoare orizontale cu role libere sau acţionate. 

• Transportoarele gravitaţionale cu role (fig.), permit micşorarea unghiului de înclinare 
a planului înclinat, pentru deplasarea sarcinii fiind necesar a fi îndeplinită condiţia:

Q sin >  W [N]
în care Q este sarcina care se deplasează pe role, în N; W - rezistenţa totală la 
deplasare;  - unghiul de înclinare al transportorului.



• Transportoarele orizontale cu role (fig.), au 
unghiul

 = 0, şi deci pentru deplasarea sarcinii este 
necesară o forţă pentru învingerea rezistenţei
totale la înaintare, dată de relaţia :

unde : Q este sarcina transportată, în N; f -
coeficientul frecării de rostogolire ,(f = 
0,05...0,1); D - diametrul rolelor; n - numărul 
de role pe care se reazemă sarcina; q -
greutatea părţii rotative a rolei, în N;  -
coeficientul de frecare la alunecarea din 
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• Acţionarea rolelor se face cel mai adesea utilizând transmisii cu roţi conice 
sau transmisii de acţionare cu lanţ.

• Transportoarele cu role se compun din două longeroane 1 (fig.) uşor 
înclinate, fixate pe picioarele 2. 

• Între longeroanele laterale sunt montate pe axe fixe, prin intermediul unor 
lagăre de rostogolire, rolele 3.

• Pasul rolelor trebuie astfel ales încât sarcina să se sprijine pe cel puţin două 
role şi optim pe 8...10 role.



• În funcţie de forma şi dimensiunile sarcinilor individuale transportate, rolele pot avea diferite 
forme (fig). 



• Transportoarele cu role pot urmări şi trasee curbe.

• În porţiunea curbă a traseului, pentru a lua în considerare diferenţa de parcurs pe 
raza exterioară, faţă de cea interioară, rolele se construiesc conice (fig.,a), sau 
cilindrice (fig.,b). 

• Raza de curbură se adoptă în general la valoarea:

r = (3 ... 4) L [m]

unde L este lungimea utilă a rolelor, în m.



• În cazul transportoarelor cu role acţionate (fig.) sarcina se deplasează datorită frecării care 
apare între role şi sarcină.

• Acţionarea rolelor se poate face de către un arbore comun, prin angrenaje cu roţi dinţate 
conice sau prin intermediul unor transmisii cu lanţ.

• Pentru transportul sarcinilor mari şi foarte mari, fiecare rolă este acţionată de către un 
grup motoreductor.

• Puterea necesară acţionării transportorului se calculează cu relaţia:

» [kN]

• unde W este rezistenţa la deplasare a sarcinilor; v - viteza de deplasare a sarcinii, în m/s; 
- randamentul transmisiei de acţionare a rolelor.

P
W v

=
.
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• Deplasarea obiectelor 
manipulate sub acţiunea 
unor forţe aplicate se poate 
face şi cu ajutorul unor 
echipamente de tansport 
continuu, numite generic 
transportoare.

• În funcţie de natura 
proceselor tehnologice 
servite, se pot utiliza 
multiple variante 
constructive de 
transportoare, clasificate în 
general în : transportoare cu 
organ flexibil şi 
transportoare fără organ 
flexibil.

• Transportoarele cu role 
aparţin categoriei de 
transportoare fără organ 
flexibil, şi funcţie de traseul 
impus pot fi cu role libere 
sau actionate, cu porţiuni 
drepte înclinate sau curbe. 
(fig.) 

• Transportoarele cu cea mai 
largă utilizare în sistemele 
integrate de prelucrare sunt 
cele cu organ flexibil de 
tracţiune care poate fi: 
bandă de transport, lanţuri 
cu zale sau cabluri. 

• Natura organului flexibil 
determină denumirea 
transportorului.





TRANSPORTOARE CU CABLU

• Transportoarele cu cablu (fir sau lanţ) sunt dispozitive de transfer suspendate, cu o răspândire 
foarte largă, în industria constructoare de maşini, la realizarea fluxurilor de transport a sarcinilor 
individuale pe liniile automate de fabricaţie.

• Transportoarele cu cablu (fig), constau dintr-un organ de tracţiune (fir sau lanţ) fără sfârşit 1, pus 
în mişcare de cel puţin un tambur antrenat 6.

• Obiectele sunt transportate cu ajutorul unor dispozitive de prindere a sarcinii 4, care se 
deplasează pe o cale de rulare suspendată 2, fixate pe nişte cărucioare de sarcină 3.



• Calea de rulare poate fi un profil I,U sau T, în circuit 
închis, dispusă pe un traseu orizontal, înclinat şi curb, 
care poate atinge o lungime de până la 2 km şi se 
realizează fie suspendată de tavanul halei, fie se execută 
în construcţii metalice proprii.

• Organul de tracţiune se prezintă cel mai adesea sub 
forma unui lanţ cu eclise şi bucşe, cu sau fără role, a 
căror pas are valori cuprinse între (100...1600) mm. 
Viteza de deplasare recomandată [25] este de (0,1... 10)
m/min. 

• Cărucioarele de sarcină se aleg pe două sau patru roţi, 
funcţie de mărimea sarcinii, care poate ajunge până la 
20 kN.

• Razele minime ale curbelor sunt de aprox. 0,3 m, în plan 
orizontal şi 2 m în plan vertical.

• Unul din aspectele specifice ale utilizării acestor sisteme 
de transport îl reprezintă încărcarea/descarcarea lor. 

• În acest sens soluţiile cele mai utilizate prevăd fie 
modificarea traseului pentru transportor (fig, a), fie 
utilizarea unor platforme cu deplasare în plan vertical 
(fig., b), fie utilizarea unor conveioare (fig., c),

• Dispozitivele de prindere a sarcinii pot avea diferite 
forme, în funcţie de forma şi dimensiunile obiectelor 
transportate.

• Utilizarea transportoarelor suspendate are avantajul de 
a putea urmări trasee de forme complexe. 

• Lanţul de transport poate să asigure transferul şi pe 
nivele diferite. În plus, utilizarea acestor tipuri de 
transportoare prezintă avantajul suplimentar al faptului 
că nu utilizează spaţiu la solul halei, spaţiu cel mai 
adesea aglomerat.



• Aplicaţiile în strctura 
sistemelor integrate de 
prelucrare a acestor 
sisteme de transport sunt 
întâlnite în cadrul liniilor 
automate de 
vopsire/galvanizare in liniile 
de asamlare  etc.



TRANSPORTOARE CU PLĂCI

• Transportoarele cu plăci au o largă răspândire în industria constructoare de maşini.
• Prezintă avantaje faţă de transportoarele cu bandă atât din punctul de vedere a posibilităţii de a 

dezvolta forţe de tracţiune mai mari, cât şi din acela a unor lungimi mai mari ale transferurilor 
posibile.

• Transportorul se compune din roţile stelate motoare 1 (fig.) şi de întindere 2, care transmit 
mişcarea lanţurilor 3, pe care sunt fixate plăcile 4. Antrenarea se face prin transmisia 5 (motor 
electric asincron - reductor - o treaptă de angrenaje deschise).

• Întinderea lanţurilor se realizează cu dispozitivul de întindere, cu mecanism cu şurub 6. Încărcarea 
transportorului se poate face în orice punct al său, iar descărcarea numai la capătul acestuia, 
utilizând sau nu dispozitive pentru încărcare şi descărcare.



• Transportoarele cu plăci pot lucra în plan orizontal pe orice traseu, sau în plane înclinate, cu 
unghiuri de înclinare de până la 30...350. 

• Lanţurile cel mai frecvent utilizate în construcţia transportoarelor cu plăci, sunt lanţurile 
articulate cu bucşe şi role.

• Plăcile transportorului se execută uzual din oţel sau material plastic. Pentru transportul sarcinilor 
unitare, se montează cu distanţe între ele, sau suprapus, formând un tablier continuu, pentru 
transportul în vrac al materialelor.

• Viteza plăcilor transportorului este funcţie de destinaţia acestuia. In cazul utilizării 
transportoarelor în fluxuri tehnologice, valorile uzuale sunt cuprinse în domeniul 0,05...1,5 m/s, 
respectiv 0,5...0,7 m/s, în cazul transportului unor materiale în vrac.





TRANSPORTOARE PAS CU PAS

• Forţele de antrenare ale obiectelor deplasate pot fi aplicate de împingătoare sau locaşuri antrenate de mecanisme.
• In figura se prezintă schema cinematică a unui mecanism care deplasează pas cu pas obiectele (oi), în jgheabul (j), prin 

intermediul împingătoarelor (ii), care pătrund în nişte locaşuri (şliţuri) din suprafaţa de sprijin a jgheabului.
• Elementul conducător al mecanismului este cama dublă 1. 
• Avansul împingătoarelor cu o cursă egală cu pasul lor p, se face prin partea de mecanism acţionată de profilul 1a. 

Impingatoarele sunt ridicate şi coborâte cu ajutorul mecanismului acţionat de profilul camei 1b. Secvenţele mişcării 
unui impingator (ii) sunt: 1-avans, împingând obiectul (oi) cu pasul p; 2-coborâre sub suprafaţa de sprijin a jgheabului; 
3- retragerea cu pasul p; 4- ridicarea peste suprafaţa de sprijin a jgheabului, în spatele obiectului (oi+1).



TRANSPORTOARE ELICOIDALE

• Din punctul de vedere al clasificării sistemelor de transport, transportoarele elicoidale sunt echipamente de 
transport fără organ flexibil de tracţiune.

• Transportoarele elicoidale pot avea trasee orizontale sau înclinate, cu unghiuri de până la 20.  Sunt echipamente 
simple, ieftine şi uşor de exploatat şi întreţinut.

• Constructiv, transportoarele elicoidale (fig.) se compun dintr-un arbore 2 pe care este montată o spirală elicoidală 
(melc) executată din tablă de oţel. Ansamblul arbore-spirală funcţionează într-un jgheab închis 4. Incărcarea
materialului se face printr-un orificiu de alimentare 5, iar descărcarea prin orificiul 6. Arborele elicoidal este antrenat 
în mişcarea de rotaţie continuă de către un motor electric printr-o transmisie mecanică de tip reductor 7 şi cuplaj 1.

• La rotirea arborelui, materialul dintre spirele elicoidale este deplasat axial, neavând posibilitatea de a se roti, datorită 
greutăţii şi frecării de peretele jgheabului. 

• Arborii se execută având secţiune circulară tubulară sau plină, cu lungime de (2...4) m.  Arborii cu secţiune tubulară 
sunt recomandaţi pentru transportoare de lungimi mici.

• Spirele melcului se execută prin matriţare, din tablă de oţel cu grosimi de (2...8) mm.
• În cadrul sistemelor integrate de prelucrare transportoarele elicoidale sunt utilizate cu precădere în cadrul 

subsistemelor de transort ale materialelor auxiliare.



TRANSPORTOARE PNEUMATICE

• Principiul transportoarelor pneumatice constă în introducerea obiectului sau 
materialului de transportat într-un curent de aer şi transportarea lor de către 
acest curent de aer până la locul de destinaţie, unde sunt separate de 
curentul de aer.

• Pentru deplasarea corpurilor solide într-un mediu de aer, este necesar ca între 
extremităţile conductei de transport să existe o diferenţă de presiune, care 
crează un curent de aer cu o viteză mai mare decât viteza la care obiectele 
plutesc în aer.

• În funcţie de modul în care se realizează mişcarea aerului prin conducte, 
transportoarele pneumatice pot fi:

• cu aspiraţie (vacum), 

• cu refulare (cu aer comprimat)

• mixte.



Transportoarele pneumatice cu aspiraţie

• Se compun din pompa de vid 1(centrifugă sau cu piston), care produce la capătul conductei, în dreptul punctului 
de încărcare, o presiune mai mică decât valoarea presiunii atmosferice.

• Prin intermediul unor guri de aspiraţie a aerului 2, din zona de încărcare 9, este aspirat materialul  şi transportat 
prin conducta 3, până la separatorul 4, unde viteza curentului de aer scade brusc şi obiectele se depun la baza 
acestuia, de unde printr-un sistem de golire de tip ecluză 5, sunt descărcate din transportor.

• Instalaţia este prevăzută de asemenea, cu un sistem de filtrare 6, şi cu un coş 8, de evacuare a aerului în 
atmosferă.

• Transportoarele pneumatice cu aspiraţie sunt în general folosite la transportul unor încărcături uşoare, pe 
distanţe mici, deoarece depresiunea realizată este de ordinul (0,4...0,5).105 N/m2. Transportoarele pneumatice 
prin aspiraţie permit absorbţia materialului din mai multe puncte şi descărcarea într-unul singur.



Transportoarele pneumatice prin refulare

• Se compun din: compresorul 1, rezervorul de aer pentru egalizarea presiunii 2, alimentatorul cu material, prevăzut cu 
dispozitiv de reglare a debitului 3, conducte metalice de transport 4, separatoare 5, prevăzute cu guri de descărcare 6, 
filtre 7, prevăzute şi ele cu guri de descărcare 8 şi conducte de evacuare a aerului 9.

• Materialul introdus în conductă cu ajutorul unor roţi celulare este antrenat de către aerul refulat de compresor şi 
transportat până în zona separatorului, unde, datorită scăderii bruşte a vitezei aerului, se depune la baza acestuia, 
putând fi evacuat prin gura de descărcare.

• Transportoarele pneumatice prin refulare sunt recomandate pentru încărcarea dintr-un punct şi descărcări în mai multe 
puncte, deoarece construcţia lor permite utilizarea unor conducte ramificate.

• Pentru că presiunea din conducte este mare (6.105 N/m2), aceste transportoare se pot folosi la deplasarea unor sarcini 
mai grele  pe distanţe mai mari



Transportoarele pneumatice mixte

• funcţionează prin aspiraţie pe o parte şi refulare pe cealaltă parte, ambele părţi fiind servite de către acelaşi 
exhaustor.

• Principalele părţi componente ale unui transportor pneumatic mixt sunt: gura de aspiraţie (sorbul) 1, conductele 
de aspiraţie 2, separatorul 3 cu gura de descărcare 4, filtrul 5 cu gura de descărcare 6, exhaustorul 7, rezervorul 
egalizator 8, separatorul 9 cu gura de descărcare 10, filtrul 11 cu gura de descărcare 12 şi conductele de evacuare 
a aerului în atmosferă 13.

• Instalaţia permite absorbţia din mai multe puncte şi descărcarea într-unul sau mai multe puncte. Materialul 
transportat prin aspiraţie şi depus în separatorul 3, este introdus din nou în conducta de suprapresiune şi 
transportat la separatorul 9, din care se descarcă. Înainte de a fi aspirat de exhaustorul 7, aerul este curăţat cu 
ajutorul filtrului 5.



Sisteme de transport de tip 

“Poştă pneumatică”

• Transportul de piese pe distanţe mici sau moderate se poate realiza prin conducte sau tuburi 
(fig.).

• Acest tip de transport necesită o conductă 1 (sau o reţea de conducte), prin care sunt 
propulsate obiectele de transferat 2, de către ventilatoarele de înaltă presiune 3.

• Deplasarea obiectelor se realizează prin depresiune sau prin suprapresiune. Conducta sau 
tubul de transport trebuie să fie perfect etanşă, să fie prevăzută cu un sistem de încărcare 4 şi 
sisteme de descărcare 5, echipamente pentru alimentare cu energie şi echipamente de 
comandă şi control automate.

• Viteza obiectelor în tuburile de transport pneumatic este funcţie de viteza aerului V0 şi de 
timp. 



















































• Această escaladare de date solicitate trebuie 
coordonată în sectorul producţiei în timp eficient. În 
ciuda volumului implicat, nu trebuie să existe nici un 
moment de aşteptare în cererea de informaţii, care 
trebuie acoperită în timp real. Începutul şi sfârşitul 
unei ture de lucru (pornirea şi stingerea), trebuie 
asigurate fără probleme. În ciuda fluxurilor complexe 
de materiale şi informaţii, frecvenţa şi menţinerea 
sistemului trebuie să fie simplă.


