
1. INTRODUCERE. OBIECTUL CURSULUI 
 

1.1. Introducere 

 Intr-un sens larg, domeniul echipamentelor electronice cuprinde: 
• aparate de larg consum (televizoare şi aparate de radio, ceasuri electronice, 

instrumente electromuzicale, aparaturǎ foto);  
• aparate medicale (pentru diagnozǎ, proteze şi tratament etc.); 
• aparate de bord (auto, cǎi ferate, marinǎ, aviaţie); 
• aparate de mǎsurǎ şi control (standuri de încercare, mǎsurarea mǎrimilor 

electrice şi neelectrice); 
• echipamente pentru tehnica de calcul; 
• echipamente pentru telecomunicaţii; 
• echipamente industriale. 

Aparatele şi echipamentele menţionate mai sus se pot clasifica, dupǎ condiţiile 
de exploatare, în: 

• echipamente staţionare - caracterizate prin aceea cǎ funcţioneazǎ în situaţii în 
care diferenţa între condiţiile de exploatare şi cele de realizare este minimǎ. 
Aceste echipamente nu necesitǎ caracteristici de protecţie la acţiunea mediului 
ambiant. Pot fi incluse în aceastǎ categorie staţiile de radioemisie - recepţie 
(care funcţioneazǎ în camere climatizate), receptoare radio şi televiziune, unele 
echipamente de mǎsurare şi industriale etc. 

• echipamente montate pe mijloace mobile - şi care sunt supuse unor acţiuni 
climatice (temperaturǎ, presiune, umiditate) şi mecanice variate. Pot fi incluse 
în aceastǎ categorie echipamentele de bord (pentru avioane, elicoptere, rachete, 
sateliţi), echipamente pentru vapoare şi submarine, geamanduri, echipamentele 
de teren, etc. 

O trǎsǎturǎ comunǎ a acestor produse este faptul cǎ, pe lângǎ componentele 
electronice (piese, subansamble), ele mai conţin şi o parte apreciabilǎ mecanicǎ: de la 
carcasǎ şi butonul de comandǎ pânǎ la componente complexe cu un rol hotǎrâtor în 
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buna funcţionare a produsului. 
Proiectarea echipamentelor electronice din punct de vedere mecanic presupune, 

în primul rând, elaborarea unui concept funcţional cu luarea în considerare şi a 
informaţiei vehiculate. Din acest motiv cursul apeleazǎ la cunoştinţe de tehnologia 
mecanicii fine, a unor cunoştinţe de graficǎ inginereascǎ, mecanicǎ teoreticǎ, 
mecanisme şi elemente constructive de mecanicǎ finǎ. 

Cursul “Elemente de inginerie mecanicǎ” se doreşte sǎ fie o introducere a 
viitorului specialist, din electronicǎ, în domeniul construcţiei şi exploatǎrii 
echipamentelor electronice din punct de vedere mecanic.   

1.2. Mecanism, maşinǎ, aparat şi scheme 

Noţiunile de bazǎ care este necesar a fi definite - mecanism, maşinǎ, aparat - 
sunt preluate din domeniul mecanismelor şi a elementelor constructive de mecanicǎ 
finǎ. 

Mecanismul este o combinaţie de corpuri materiale care posedǎ mişcǎri bine 
determinate şi are rolul de a transmite şi transforma mişcarea.  

Maşina este o combinaţie de mecansime care are drept scop transformarea unei 
energii într-o altǎ formǎ de energie sau efectueazǎ un lucru mecanic util. De ex.: 
motorul electric care transformǎ energia electricǎ în energie mecanicǎ. 

Aparatul este o combinaţie de mecansime care are drept scop înfǎptuirea unei 
anumite relaţii funcţionale determinate.  

Elaborarea, în detaliu, a variantei de mecanism, maşinǎ sau aparat se stabileşte 
printr-o succesiune de scheme.  

O parte a unui sistem care formeazǎ o unitate constructivǎ şi realizeazǎ una sau 
mai multe din funcţiunile sistemului poartǎ denumirea de element. Semnul 
convenţional grafic pentru reprezentarea unui element în general este conform 
Fig. 1.2.1.  

 

Fig. 1.2.1 Element al unui sistem în reprezentare convenţională 

Schema structuralǎ (bloc) constǎ în reprezentarea convenţionalǎ graficǎ a unui 
sistem şi pune în evidenţǎ natura, rolul blocurilor utilizate în transformarea şi 
prelucrarea mişcǎrii şi a informaţiei şi sensul de transmitere. Aceastǎ schemǎ permite o 
prezentare unitarǎ a unui sistem indiferent de natura semnalelor, a mişǎrii etc. Drept 
exemplu se prezintǎ în Fig. 1.2.2 schema structuralǎ a unui aparat destinat înregistrǎrii 
şi redǎrii unei informaţii (audio, video etc.). 
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Fig. 1.2.2 Exemplu de schemă structurală 

Motorul electric (1) este cel care asigurǎ transformarea energiei electrice Wi , 
primitǎ de la o sursǎ de energie exterioarǎ, în energie mecanicǎ necesarǎ funcţionǎrii. 
Mecanismul (2) are rolul de a transmite şi a transforma mişcarea de la motorul electric 
la elementul flexibil vehiculat (film, bandǎ magneticǎ, hârtie etc.). Mecanismul (3) are 
rolul de a asigura mişcarea binedeterminatǎ a elementului flexibil vehiculat. Capul de 
înregistrare / redare este ansamblul care asigurǎ transferul informaţiei spre sau dinspre 
elementul flexibil vehiculat. 

Aceste transformǎri şi transmiteri de energie au loc cu anumite pierderi Pi. 
Performanţele tehnice ale ansamblului se pot exprima astfel şi prin randamentul : 

321
i
e

W
W ηηηη ⋅⋅==  (1.2.1)   

unde ηi (i=1, 2, 3) sunt randamentele celor trei componente din schema din 
Fig. 1.2.2.  

Pentru simplificarea reprezentǎrii unei scheme structurale prin elementele care o 
compun, se utilizeazǎ semne convenţionale. 

Schema funcţional - cinematicǎ prezintǎ, prin semne convenţionale, modul în 
care elementele contribuie la transmiterea mişcǎrii sau a semnalului, la amplificarea 
acestuia. 

Pentru un aparat înregistrator, cu schema structuralǎ din Fig. 1.2.2, se prezintǎ în 
Fig. 1.2.3 schema funcţional - cinematicǎ spaţialǎ şi semne conveţionale 
corespunzǎtoare. 

Se distinge urmǎtoarea componenţǎ: 
• motorul electric de acţionare MA cuplat la reţeaua electricǎ de alimentare de 

tensiune U; 
• mecanismul “A” format din elementul flexibil (1) ce trece peste roţile (2), (2’), (2”) 

şi care are rolul de a transmite mişcarea de la motorul MA spre rolele de antrenare 
(3) ale benzii magnetice; 

• mecanismul “B” este format din rolele de antrenare (3), (3’), elementul flexibil 
vehiculat (banda magneticǎ) (4), rolele auxiliare (5), (5’) etc. 

• capul de înregistrare  / redare (6) a semnalului. 
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Un aparat înregistrator (temperaturǎ, presiune, debit etc.), cu unul sau mai multe 
canale, are schema funcţionalǎ din Fig. 1.2.4 şi se bazeazǎ pe douǎ mecanisme: 

 

Fig. 1.2.3 Schema 
funcţional-cinematică spaţială a 

înregistratorului 

 

Fig. 1.2.4 Schema funcţională a 
înregistratorului 

• primul mecanism (I) este format din elementul flexibil care trece peste roţile 2, 2’, 
2”. Acesta transformǎ mişcarea de rotaţie a motorului de antrenare MA în mişcare 
de translaţie a inscriptorului A; 

• cel de-al doilea mecanism (II) este format din tamburul (3) care antreneazǎ 
suportul de informaţie (4) (hîrtie). Informaţia este indicatǎ şi pe scala (5). 

Mecanismul poate fi descompus în elemente şi cuple cinematice.  
O piesǎ sau un grup de piese care formeazǎ un ansamblu teoretic nedeformabil, 

cu mişcǎri bine determinate în raport cu alte entitǎţi similare, poartǎ denumirea de 
element (de ex: roţile 2, 2’, 2”, rolele 3, 3’, 5, 5’ , cureaua 1, banda magneticǎ 4, etc.din 
Fig. 1.2.3. 

Legǎtura mobilǎ directǎ între douǎ sau mai multe elemente poartǎ denumirea de 
cuplǎ cinematicǎ. 

Reprezentarea graficǎ a acestora este convenţionalǎ şi poartǎ denumirea de 
schemǎ cinematicǎ. În Fig. 1.2.5 este prezentatǎ simbolizarea principalelor cuple 
cinematice şi elemente. 

Se obişnuieşte sǎ se noteze un element cu cifre arabe: cifra arabǎ “1” se atribuie 
elementului conducǎtor (motor sau de intrare) prin intermediul cǎruia sursa de energie 
mecanicǎ pune în mişcare mecanismul; acest element se mai noteazǎ şi cu o sǎgeatǎ - 
liniarǎ sau curbilinie - indicând sensul de mişcǎrii sale. Elementul fix (carcasǎ, batiu) 
se noteazǎ cu cifra “0”. În mod obişnuit cuplele cinematice se noteazǎ cu litere mari ale 
alfabetului latin. 
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Fig. 1.2.5 Simboluri pentru cuple cinematice şi elemente 

În Fig. 1.2.5 a, b sunt prezentate modalitǎţi de reprezentare a unui element. Dacǎ 
elementul este fix modul de reprezentare coincide cu cel de împǎmântare din domeniul 
electric. În Fig. 1.2.5 c este reprezentat principial modelul mecanic şi simbolul cuplei 
cinematice de clasa a III-a (sferice). Modelul mecanic şi simbolul corespunzǎtor pentru 
cuplele cinematice de rotaţie şi translaţie sunt reprezentate în Fig. 1.2.5 d, e şi respectiv 
Fig. 1.2.5 f. Modul de simbolizare a unei roţi dinţate şi a unei roţi în general este 
reprezentat în Fig. 1.2.5 g, h. 

În Fig. 1.2.6 se prezintǎ convenţional schema cinematicǎ a mecanismului I ce are 
schema funcţionalǎ prezentatǎ în Fig. 1.2.4. 

Elementele şi cuplele cinematice se materializeazǎ prin elemente constructive de 
mecanicǎ finǎ şi pot fi studiate şi proiectate în mod independent sub aspectul 
rezistenţei şi al formei. 

Schema constructivǎ prezintǎ grafic materializarea schemei cinematice a 
mecanismului, aparatului etc. Se vor elabora desene de ansamblu şi desene de execuţie 
pentru piesele componente. Regulile şi modalitǎţile de realizare a acestei documentaţii 
fac obiectul ingineriei grafice. 

În Fig. 1.2.7 se prezintǎ soluţia constructivǎ a traductorului incremental de 
rotaţie. Carcasa 1 asigurǎ montajul rulmenţilor 2 şi a arborelui 3 pe care se fixeazǎ 
discul incremental 4. Circuitele electronice sunt incluse în subansamblul 5 care este 
fixat la rândul sǎu în carcasǎ. 

Funcţiile cerute elementului constructiv pot fi grupate sintetic în patru categorii: 
condiţii tehnice, condiţii tehnologice, condiţii economice, condiţii estetice. 
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Fig. 1.2.6 Schema cinematică a 
mecanismului I 
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Fig. 1.2.7 Schemă constructivă a unui 
traductor incremental de rotaţie 

Cursul de faţǎ încearcǎ prezentarea unor elemente de bazǎ privind tehnologia 
mecanicǎ a elementelor constructive din electronicǎ, principii de calcul de rezistenţǎ 
mecanicǎ ale acestora, informaţii despre materialele utilizate, despre forma 
constructivǎ şi modul de montaj. 

1.3. Intrebǎri recapitulative 

1. Clasificaţi aparatele şi echipamentele dupǎ condiţiile de exploatare; 
2. Definiţi mecanismul, aparatul şi maşina. Daţi exemple; 
3. Schema structuralǎ: definiţie şi exemplu; 
4. Simbolizaţi elemente şi cuple cinematice. 
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