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THE COMPARATIVE ANALYSIS OF CHOOSING  
ACTUATORS OF THE PROPOSED ROBOTS  

AT THE RADIATORS PRESERVATION 
 

 În this paper is presented a comparative analysis of the designed 
robots in terms of energies consumptions. Having the dynamic analysis, the 
choosen types engine and their characteristics, the comparative analysis can 
be done. Following the analysis, it is recommended to build the robots: RT, 
RTT, suspended TRT and TTRT. 
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1. Introducere 
 

Fiecare model de robot prezentat în [4], [5] utilizează motoare 
de acţionare având aceeaşi soluţie constructivă, produse de firma 
Parker, din cataloagele careia au fost selectate şi prezentate anterior.  

Având în vedere faptul ca diferenţa majoră este modul de 
aranjare a modulelor de acţionare în cadrul structurii robotului, aceştia 
îndeplinind aceeaşi sarcină de serviciu, fiind supuşi aceleaşi solicitări, 
se poate analiza influenţa modului de aranjare a acestora asupra 
consumului energetic. Răspunsul în ceea ce priveşte alegerea optimă a 
motoarelor de acţionare este dat de rezultatele analizei dinamice, [2].  
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2. Caracteristicile motoarelor de acţionare 
 
Tipurile de motoare alese şi caracteristicile acestora sunt  

prezentate tabelar pentru fiecare variantă de model constructiv:   
                           
       Tabelul 1 

 

Robot serial tip TR 

Modul 
Tip 

motor 
Moment 

[Nm] 
Raport 

transmisie 
Turaţia 
[min-1] 

Puterea 
[kw] 

Masa 
[kg] 

MTV 
GM 
060 

10,1 10 540 0,563 2,1 

MR 
GM 
090 

27,8 10 700 1,54 6 

TOTAL 2,103 8,1 

Robot serial tip RT 

Modul 
Tip 

motor 
Moment 

[Nm] 
Raport 

transmisie 
Turaţia 
[min-1] 

Puterea 
[kw] 

Masa 
[kg] 

MTV 
GM 
060 

8,7 5 900 0,752 6 

MR 
GM 
115 

18,2 5 700 1,24 8,4 

TOTAL 1,992 14,4 

În tabelul 1 sunt prezentate caracteristicile roboţilor TR şi RT.  
Din acest tabel se pot trage următoarele concluzii: 

- din punct de vedere energetic soluţia constructivă a robotului în va- 
rianta RT este mai avantajoasă, având un consum de energie mai  
mic; 

- din punct de vedere al greutăţii totale a motoarelor cu care este 
încărcată structura mecanică a robotului, construcţia în variantă TR 
este mai mică, diferenţa în greutate fiind nesemnificativă. 

Se poate spune despre construcţia robotulor industriali TR şi 
RT cu sarcinile de serviciu impuse prin tema proiectului, soluţia con-
structivă optimă din punct de vedere al consumului energetic este 
varianta RT. 

 În tabelul 2 sunt prezentate caracteristicile roboţilor TRT1 şi 
RTT şi se pot trage urmatoarele concluzii, în conformitate cu [3] şi [8]: 
- din punct de vedere energetic soluţia constructivă a robotului în 

varianta RTT este mai avantajoasă, având un consum de energie 
mai redus; 
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- din punct de vedere al greutăţii totale a motoarelor cu care este 
încărcată structura mecanică a roboţilor, greutatea motoarelor este 
aceeaşi pentru ambii roboţi. 

Soluţia constructivă optimă din punct de vedere al consumului 
energetic, este varianta RTT.  

                                                                                    Tabelul 2 

Robot serial tip TRT1 

Modul 
Tip 

motor 
Moment 

[Nm] 
Raport 

transmisie 
Turaţia 
[min-1] 

Puterea 
[kw] 

Masa 
[kg] 

MTO 
GM 
090 

17,2 10 450 0,72 6 

MTV 
GM 
060 

14 5 720 0,984 6 

MR 
GM 
115 

18,2 5 700 1,12 8,4 

TOTAL 2,824 20,4 

Robot serial tip RTT 

Modul 
Tip 

motor 
Moment 

[Nm] 
Raport 

transmisie 
Turaţia 
[min-1] 

Puterea 
[kw] 

Masa 
[kg] 

MT0 
GM 
090 

17,2 10 450 0,72 6 

MTV 
GM 
060 

14 5 720 0,936 6 

MR 
GM 
115 

18,2 5 700 1,15 8,4 

TOTAL 2,806 20,4 
 

În tabelul 3 se prezintă caracteristicile roboţiilor TTR şi TRT 
suspendaţi din care se pot trage concluziile: 
 din punct de vedere energetic soluţia constructivă a robotului în 

varianta  TRT este mai avantajoasă, având un consum de energie 
mai redus; 

 din punct de vedere al greutăţii totale a motoarelor cu care este 
încărcată structura mecanică a robotului, constructia în variantă 
TRT  este mai mică. 

Din punct de vedere al consumului energetic, soluţia construc-
tivă optimă, este varianta TRT.   

Din analiza tabelului 4 se pot trage următoarele concluzii: 
- din punct de vedere energetic soluţia constructivă a robotului 

în varianta TTRT este mai avantajoasă, având un consum de energie 
mai redus; 
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                                                                                      Tabelul 3 

Robot serial tip TTR 

Modul 
Tip 

motor 
Moment 

[Nm] 
Raport 

transmisie 
Turaţia 
[min-1] 

Puterea 
[kw] 

Masa 
[kg] 

MTO 
GM 
090 

14,0 5 700 1,026 7,4 

MTV 
GM 
060 

7,1 7 780 0,58 2,8 

MR 
GM 
090 

14,0 5 700 1,026 7,4 

TOTAL 2,632 17,6 

Robot serial tip TRT 

Modul 
Tip 

motor 
Moment 

[Nm] 
Raport 

transmisie 
Turaţia 
[min-1] 

Puterea 
[kw] 

Masa 
[kg] 

MTO 
GM 
090 

14,0 5 700 1,026 7,4 

MR 
GM 
090 

17,2 10 450 0,81 6 

MTV 
GM 
060 

7,1 7 780 0,58 2,8 

TOTAL 2,416 16,2 
  
 - din punct de vedere al greutăţii totale a motoarelor cu care 
este încărcată structura mecanică a robotului, construcţia în variantă 
TTRT  este mai mică, diferenţa în greutate fiind nesemnificativă. 

                 
Tabelul 4 

Robot  serial  tip   TTTR 

Modul 
Tip 

motor 
Moment 

[Nm] 
Raport 

transmisie 
Turaţia 
[min-1] 

Puterea 
[kw] 

Masa 
[kg] 

MTL1 
GM 
115 

35,5 10 350 2,35 8,4 

MTL2 
GM 
115 

35,5 10 350 2,35 8,4 

MTT 
GM 
115 

42 7 400 1,26 8,4 

MTV 
GM 
060 

7,1 7 780 0,58 2,8 

MR 
GM 
090 

14,0 5 700 1,026 7,4 

TOTAL 5,20 35,4 
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Robot  serial  tip   TTRT 

Modul 
Tip 

motor 
Moment 

[Nm] 
Raport 

transmisie 
Turaţia 
[min-1] 

Puterea 
[kw] 

Masa 
[kg] 

MTL1 
GM 
115 

35,5 10 350 1,17 8,4 

MTL2 
GM 
115 

35,5 10 350 1,17 8,4 

MTT 
GM 
115 

42 7 400 1,26 8,4 

MR 
GM 
090 

17,2 10 450 0,81 6 

MTV 
GM 
060 

7,1 7 780 0,58 2,8 

TOTAL 4,99 34 
 

3. Concluzii     
 
■ Cea mai importantă caracteristică în urma analizei 

comparative realizată pentru roboţii prezentaţi sub formă tabelară, este 
consumul energetic.  

■ Consumul energetic minim poate fi obţinut în varianta 
robotului TTRT.  
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