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RO 126150 B1

Inventia se refera la un sistem de orientare dupa doua axe de rotatie, actionat de un
singur motor electric, destinat actionarii unei platforme cu panouri fotovoltaice, de dimensiuni
mari, in vederea urmaririi soarelui in migcarea sa pe bolta cereasca.

Minimizarea unghiului de incidentd a radiatiei solare, pe panourile fotovoltaice,
conduce la un randament crescut al transformarii radiatiei solare in energie electrica.
Sistemul face parte din categoria sistemelor de orientare consacrate de tip azimutal,
permitand realizarea unor miscari de rotatie independente in jurul a doua axe, o axa verticala
pentru miscarea azimutala si 0 axa orizontala pentru migcarea altitudinald. La un astfel de
sistem de orientare, cele doud miscari sau doar cea azimutala se desfagoara secvential, la
anumite intervale de timp, de la 30 min la cateva ore, de la rasarit la sud si apoi la apusul
soarelui. Migcarea sezoniera se desfasoara intr-un sens de la rasarit la amiaza si in sens
contrar de la amiaza la apus. Dupa apusul soarelui, printr-o migcare azimutala continua,
sistemul se pozitioneaza in pozitia de la rasarit, a zilei urmatoare. O migcare de pozitionare
din timpul zilei determin& unghiuri de rotatie in jurul celor doua axe in intervalul de 5...15°,
valori mai mici pentru migcarea altitudinala, suficient de reduse pentru minimizarea unghiului
de incidenta a radiatiei solare pe panourile fotovoltaice.

Sunt cunoscute doua categorii de solutii de sisteme de orientare dupa doua axe
pentru platforme fotovoltaice, azimutale (o axa verticala fixa si 0 axa orizontala mobila in jurul
axei verticale) si ecuatoriale (0 axa orizontala fixa si o axa inclinatd mobila in jurul axei
orizontale). Dintre acestea, cele mai intalnite sunt solutile azimutale. Sistemele folosesc
actionari separate, cu cate un motor pentru fiecare axa de rotatie si transmisii cu angrenaje
(melcate, cilindrice cu axe fixe sau planetare), transmisii armonice, cu lant sau cu surub-
piulitd, necesare pentru reducerea turatiei de la motor la elementul condus sau pentru
transformarea migcéarii de rotatie intr-o migcare de translatie (actuatori liniari). Dezavantajul
general al acestor solutii este costul ridicat, rezultat din utilizarea a doud motoare, cu
transmisia aferenta fiecaruia, pentru realizarea separaté a celor doua miscari, motoarele fiind
prevazute cu frane pentru blocarea sistemului.

Este cunoscut un sistem de orientare (US 71156851 B2), care utilizeaza un singur
motor, doua cuplaje normal cuplate si un angrenaj conic. Prin comanda cuplajelor respective,
se pot realiza cele doua migcari corespunzatoare unui sistem de orientare azimutal.

Mai este cunoscut un sistem de orientare (US 6465766 B1), in care este prezentat
un dispozitiv de orientare dupa doua axe ale unei platforme, pe care este montata o oglinda
parabolica, reflectorizanta, actionata de doud motoare.

Dezavantajul acestor solutii este c&, neavand o structurd simetrica, nu permit
preluarea de sarcini ridicate. Aceste solutii stau la baza unor sisteme de orientare pentru
dispozitive de mici dimensiuni, cu senzor de urmarire a radiatiei solare.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia este orientarea dupa doua axe a unei
platforme de dimensiuni mari, pe care se afld panouri fotovoltaice, in vederea urmaririi
soarelui in migcarea sa pe bolta cereasca.

Sistemul de orientare dupa doua axe de rotatie solutioneaza problema tehnica prin
aceea ca utilizeaza unui singur motor rotativ, cu posibilitatea schimbarii sensului de rotatie,
niste cuplaje cu discuri de frictiune normal cuplate, fara consum de energie in stare cuplata,
care permit, prin decuplare, desfagurarea secventiala a celor doua miscari; inglobarea unei
transmisii melc-roatd melcata, care pe 1anga functia de reducere a turatiei la arborele condus
are si functia de autoblocare la oprirea motorului; structura simetrica si componente care
permit preluarea de sarcini mari (vant, zapada, greutate, seism) corespunzatoare
platformelor fotovoltaice orientabile.

Se prezintd, in continuare, un exemplu de realizare ainventiei, in legatura si cu figura
care reprezintd schema cinematica a sistemului de orientare.
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Sistemul de orientare dupa doua axe de rotatie, conform inventiei, permite realizarea
miscarii azimutale, in jurul axei verticale | gi miscarii altitudinale, in jurul axei orizontalell. Cele
doua miscari sunt posibile datoritd unui motor rotativ, nereprezentat, care actioneaza un melc
1. De la melcul 1, miscarea este transmisa la o roatad melcata 2, aflata pe un arbore vertical
3. Transmisia mai cuprinde un pinion conic 4, montat pe un arborele vertical 3, care angreneaza
cu nigte roti mari 5 i 6, identice. Acestea sunt montate intr-o carcasa mobila 7, a transmisiei.
Pentru comanda sistemului, se utilizeaza trei cuplaje frane C1, C2, C3, normal cuplate, prin
intermediul unor arcuri de compresiune 8, decuplarea realizandu-se cu ajutorul unor bobine
electromagnetice 9. Cuplajul frana C1, aflat pe axa verticala |, face legatura intre carcasa mobila
7 si partea fixa a sistemului. Cuplajele frana C2 si C3 fac legatura intre rotile conice 5, respectiv
6 si un arbore orizontal 10, pe care este asamblata o platforma orientabila 11.

Cuplajul frana C1 controleaza rotatia in jurul axei |. in stare normal cuplat, rotirea in
jurul axei | este blocata. Cuplajele frana C2 si C3 controleaza rotirea in jurul axei Il intr-un
sens, respectiv in celdlalt sens. Daca ambele cuplaje frana sunt cuplate, rotireain jurul axei
Il este blocata.

Sistemul de orientare dupa doua axe de rotatie are patru situatii de functionare
distincte, prezentate si in tabelul urmator.

Situatia de functionare C1 C2 C3

I gy N e

o|O|w]|>»
= lo]l—=]—-
Sl -

Miscarea de rotatie in jurul axei verticale | - cuplajul frana Cl decuplat si cuplajele
franad C2 si C3 cuplate. Miscarea de rotatie a motorului se transmite prin angrenajul
melcat 1-2 la pinionul conic 4. Subansamblul format din carcasa 7, rotile conice 5 si 6,
cuplajele frana C2 si C3, arborele axei Il si platforma orientabild 11 se comporta ca un tot
unitar, rotindu-se in jurul axei verticale I. Din comanda motorului, migcarea poate fi
realizatd in ambele sensuri, urmarind deplasarea soarelui in timpul zilei, intr-un sens, dar
si revenirea la pozitia corespunzatoare rasaritului soarelui din ziua urmatoare, in sens
invers.

Miscarea de rotatie in jurul axei orizontale Il, in sensul B, determina cuplajul frana
C1 cuplat, cuplajul fréna C2 cuplat si cuplajul frana C3 decuplat. Migscarea de rotatie a
motorului se transmite prin angrenajul melcat 1, 2 la pinionul conic 4 si, in continuare, la
roata conica 5. Fiind cuplata la arborele axei ll, cu roata conica 5 se va roti impreuna cu
platforma rotitoare 11.

Miscarea de rotatie in jurul axei orizontale Il, in sensul C, determina cuplajul frana
C1 cuplat, cuplajul frand C2 decuplat si cuplajul franad C3 cuplat. Miscarea de rotatie a
motorului se transmite prin angrenajul melcat 1, 2 la pinionul conic 4 si, in continuare, la
roata conica 6. Fiind cuplata la arborele axei ll, cu roata conica 6 se va roti impreuna cu
platforma 11.

Starea de repaus. Cuplajele frana C1, C2 si C3 sunt cuplate, iar motorul este
oprit, sistemul fiind blocat, fard consum de energie.
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Revendicare

Sistem de orientare dupa doua axe, prevazut cu o platform& actionatd de un
motor rotativ, caracterizat prin aceea ca miscarea de rotatie a motorului de actionare
este transmisa unei roti melcate (2), prin intermediul unui melc (1) fixat de un arbore
vertical (3), pe care este montata si o roata dintata conica (4), ce angreneaza cu niste roti
conice (5, 6), ce sunt montate pe un arbore orizontal (10), pe care este asamblata o
platforma orientabila (11), componentele sistemului fiind dispuse la interiorul unei carcase
mobile (7) a transmisiei, iar pentru comanda sistemului, sunt prevazute niste cuplaje
frana (C1, C2, C3), cuplate prin intermediul unor arcuri (8), care pot fi decuplate cu
ajutorul unor bobine electromagnetice (9).
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