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Inventia se refera la un actuator de viteza mica cu reductor articulat intermitent,
destinat orientarii solare discrete (in pasi) sau pentru alte aplicatii cu cerinte similare, avand
ca scop realizarea unor deplasari unghiulare reduse (sub 1 grad/pas) si controlabile prin
raportul mare de reducere a turatiei unui motor electric.

Sunt cunoscute actuatoare liniare si rotative pentru orientarea solara in pasi, care
utilizeaza un motor electric care antreneaza un reductor intermediar cu roti dintate, planetar
sau cu axe fixe, inseriat cu un reductor final ireversibil de tip angrenaj melcat, in cazul
actuatoarelor rotative si de tip mecanism surub-piulita, in cazul actuatoarelor liniare.

Este cunoscuta solutia tehnica conform documentului RO 125253 A2, care se refera
la un mecanism pentru ghidarea unui convertor solar care efectueaza deplasari unghiulare
relativ mari si are in componenta un mecanism patrulater plan (ABCD) format din doua
parghii de echilibrare 1 si 3, una scurta si una lunga si o tija de legatura 2, in care parghia
de echilibrare lunga 3 efectueaza o deplasare unghiulara @3 sub acfiunea unui mecanism
plan triunghiular (DEFG) cu un actuator liniar, care transmite migcarea intr-un mod amplificat,
prin tija de legatura 2, catre maneta de echilibrare scurta 1, aceeasi deplasare unghiulara
¢1 avand o valoare de cel putin doua ori mai mare, conform relatiei @1 > 2 ¢3, in conditiile
unei dimensiuni globale minime si a performantei unor deplasari cu valori relativ ridicate.

De asemenea se cunoaste si solutia prezentata in documentul RO 126149 A0, care
se refera la un mecanism de orientare a unor module fotovoltaice sau colectoare solare
termice pentru a maximiza energia solara colectata de acestea. Conform solutiei,
mecanismul cuprinde un mecanism articulat plat format dintr-o baza 0, un balansier 1, o biela
2 si un bloc culisant 3 care, sub actiunea unui actuator electric liniar M cu surub efectueaza
o miscare liniara si confera o migcare unghiulara de orientare balansierului 1 prin intermediul
tijei de legaturad 2 pe o cursa unghiulara relativ mare cu aproximativ valoarea de 180°, in
conditiile unui gabarit redus si a unui unghi de transmisie minim admis.

Principalele dezavantaje ale acestor actuatoare se refera la complexitatea
constructiva ridicata a reductorului intermediar si la randamentul relativ redus al acestuia, ca
urmare a raportului foarte mare de reducere stabilit intre turatia ridicata a motorului si
valoarea scazuta a vitezei necesara la iesire (care este dependenta si de precizia de
orientare).

Scopul inventiei este realizarea de viteze unghiulare si liniare cu valori scazute
folosind reductoare finale ireversibile, reductoare intermediare si motoare electrice clasice
in conditii de precizie ridicata.

Problema tehnica pe care isi propune sa o rezolve inventia consta in realizarea unui
actuator prevazut cu un reductor intermediar intermitent, de tip mecanism manivela -
balansier si cuplaje unisens, pentru obtinerea unor deplasari unghiulare reduse.

Inventia prezinta urmatoarele avantaje:

- solutia propusa poate fi implementata pentru actuatoare rotative sau liniare, in
conditiile reducerii complexitatii constructive si a pierderilor energetice prin frecare, prin
inlocuirea reductorului intermediar cu roti dintate, in una sau mai multe trepte, cu un reductor
articulat intermitent;

- poate realiza un raport cinematic mediu constant sau reglabil continuu sau discret
(pentru reglarea vitezei de iegire);

- asigura revenirea actuatorului n pozitia initiala, fara modificarea sensului de
actionare al motorului, prin rotatie continua intr-un singur sens a elementului final (in cazul
actuatoarelor rotative cu un cuplaj unisens) sau prin inversarea sensului de miscare al
reductorului final prin utilizarea a doua cuplaje unisens contrarotative;

- asigura o intretinere usoara.
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Se prezinta, in continuare, doua exemple de realizare a inventiei, in legatura cu
fig. 1...13, care reprezinta:

- fig. 1, vedere izometrica de principiu a unui actuator rotativ in doua configuratii de
pozitionare relativa a celor 3 componente principale: un motor electric M, un reductor
articulat intermitent R si un reductor final ireversibil de tip angrenaj melcat AM;

-fig. 2, reprezinta schema structurala a unui actuator rotativ unisens (cu iesire intr-un
singur sens), corespunzator schemei de principiu din fig. 1, compus dintr-un motor electric
M, un mecanism patrulater ABCD de tip manivela scurta - balansier lung, un cuplaj unisens
4-5 si un angrenaj melcat ireversibil 7-8;

- fig. 3, reprezinta schema structurala a unui actuator rotativ cu revenire (cu miscare
de iesire in ambele sensuri), corespunzator schemei de principiu din fig. 1, compus dintr-un
motor electric M, un mecanism patrulater de tip manivela scurta - balansier lung, doua cupaje
unisens 4-5 si4'-5' cu un cuplaj electromagnetic dublu 6 si 6' si un angrenaj melcat ireversibil
7-8;

- fig. 4, vedere izometrica de principiu a unui actuator liniar, cu evidentierea celor 3
componente principale: un motor electric M, un reductor articulat intermitent R si un reductor
final ireversibil de tip mecanism surub-piulita MSP;

- fig. 5, reprezinta schema structurala a unui actuator liniar cu revenire (cu miscare
de iesire in ambele sensuri), corespunzator schemei de principiu din fig. 4, compus dintr-un
motor electric M, un mecanism patrulater ABCD de tip manivela (scurtd) - balansier (lung),
doua cupaje unisens 4-5 si 4'-5' cu actionare electromagnetica 6 si 6' si un mecanism surub-
piulita ireversibil 9-10;

- fig. 6, reprezintd schema structurald a unui de mecanism de tip patrulater, din
componenta reductorului articulat intermitent, format dintr-o manivela scurta 1 de lungime
AB, o bieleta 2 de lungime BC si un balansier lung 3, avand lungimea CD si care realizeaza
o cursa unghiulara W de iesire redusa;

- fig. 7, reprezinta schema structurala a unui mecanism de tip manivela-balansier cu
0 cupla incongruenta, din componenta reductorului articulat intermitent, format dintr-o
manivela scurta 1 de lungime AB, o rola 1' care realizeaza cu un balansier lung 3 o cupla
cilindru/sfera pe plan cu inchidere prin forma [1], asigurand o cursa unghiulara W redusa a
balansierului;

- fig. 8, reprezinta sistemul de reglare a lungimii manivelei AB si implicit a raportului
de transmitere a miscarii prin reductorul articulat: a) reglare la valori discrete, cu ajutorul unor
puncte de reglaj plasate pe o spirala SA, b) reglare continua, cu ajutorul unui mecanism
surub-piulita 11-12;

- fig. 9, reprezinta schema de principiu a unui cuplaj unisens, format dintr-o roata de
clichet 4, articulata la baza si solidarizata cu elementul de intrare Tn reductorul final, si un
clichet 5 articulat la balansierul 3, cuplaj care transmite miscarea la reductorul final numai
la cursa activa a balansierului 3, roata de clichet 4 ramanand in repaus la cursa de revenire
a balansierului;

- fig. 10, reprezintd schema de principiu a agregatului cu doua cuplaje unic-sens,
obtinut prin legarea in paralel a doua cuplaje unisens (fig. 9) montate in contrafaza pentru
a asigura transmiterea succesiva in ambele sensuri a migcarii, format din doua roti de clichet
4-4' solidarizate si articulate la baza, cu danturi in contrasens si a doi clicheti 5-5' care intra
in actiune in functie de modul de activare a unui cuplaj electromagnetic dublu 6 si 6';

- fig. 11, reprezinta diagrama de variatie a cursei unghiulare W a balansierului 3
dintr-un mecanism patrulater in functie de raportul adimensional kr = AB/BC, respectiv,
pentru patru valori distincte ale rapoartelor : kb = CD/BC = kB = AD/BC =6, 8, 12 si 24
(fig. 2, 5 si 6);
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- fig. 12, reprezinta diagrama de variatie a turatiei n8 a rotii melcate 8 in functie de
cursa W a balansierului 3, pentru un raport de transmitere al angrenajului melcati =i, =100
si patru valori distincte ale turatiei manivelei n1 =750, 1500, 2500 i 4000 rot/min, in premisa
ca: kr = AB/BC = 0,21, kb = CD/BC = kB = AD/BC = 8;

- fig. 13, diagrama de variatie a vitezei liniare v10 a piulitei 10 Tn functie de cursa W
a balansierului 3, pentru un pas al filetului p = 5 mm si patru valori distincte ale turatiei
manivelei n1 =750, 1500, 2500 si 4000 rot/min, in premisa ca: kr = AB/BC = 0,21, kb CD/BC
= kB= AD/BC = 8.

Actuatorul de viteza mica cu reductor articulat intermitent, conform inventiei, in
legatura cu fig. 1, 2...10 se compune dintr-un motor electric M care actioneaza un reductor
intermediar R, Tnseriat cu un reductor final ireversibil, iar reductorul intermediar R are n
componenta un mecanism intermitent format din niste bare articulate de tip patrulater ABCD,
o0 manivela 1 articulata la baza printr-o cupla de rotatie A, la care este articulata, printr-o
cupla de rotatie B, o bieleta scurta 2, care antreneaza intr-o miscare oscilanta un balansier
3, articulat la bieleta scurta 2 printr-o cupla de rotatie C si la arborele unei roti dintate 4 printr-
o cupla de rotatie D. In primul exemplu de realizare reductorul intermediar R este prevazut
cu doua cuplaje unic-sens contrarotative 4-5 si 4'-5', formate fiecare dintr-o roata dintata cu
clichet si un sistem de cuplaj dublu electromagnetic 6-6' rigidizat cu balansierul 3, in care
rotile dintate 4, 4' prevazute cu danturi contra-omoloage sunt fixate pe arborele de intrare al
reductorului final ireversibil de tip mecanism surub-piulita MSP, iar clichetul dublu 5-5' este
articulat printr-o cupla de rotatie la balansierul 3 si actioneaza alternativ una dintre rotile
dintate 4 respectiv 4', in funciie de activarea electromagnetului 6 respectiv 6', aferenta
sensului miscérii de iesire. In al doilea exemplu de realizare reductorul intermediar R este
prevazut cu un singur cuplaj 4-5, prevazut cu dantura, care este fixat pe arborele de intrare
al reductorului final ireversibil de tip angrenaj melcat AM la care revenirea in pozitia initiala
este realizata prin rotatia intr-un singur sens a unei roti melcate 8. intr-un alt exemplu de
realizare reductorul intermediar R este prevazut cu o cupla incongruenta de tip cilindru sau
sfera pe plan, care se compune dintr-o manivela 1 articulata la baza printr-o cupla de rotatie
A si printr-o cupla de rotatie B la o rola 1', care antreneaza intr-o miscare oscilanta
balansierul 3, articulat la arborele rotii dintate 4 printr-o cupla de rotatie D si care include
doua suprafete plane paralele la contactul cu rola 1'. Rola 1' are suprafata periferica de tip
cilindrica sau sferica, iar cupla de rotatie B poate fi materializata printr-un lagar de alunecare
(cuzinet) sau de rostogolire (rulment radial cu bile sau cu role). Lungimea AB manivelei 1
poate fireglata in trepte prin intermediul unor puncte de reglajamplasate pe manivela 1 dupa
forma unei spirale SA, care determina pozitiile optime de montaj ale cuplei de rotatie B.
Lungimea AB manivelei 1 poate fi reglata continuu, de la valoarea ei maxima pana la zero,
prin intermediul unei transmisii surub-piulitd 11-12, in care surubul 11 este articulat la
manivela 1 prin doua cuple de rotatie coaxiale E1, E2, avand axa comuna dispusa diametral
pe manivela 1, iar piulita 12 este articulata la manivela 1 printr-o cupla de translatie F si la
bieleta scurta 2 prin cupla de rotatie B. Motorul electric M poate fi de curent alternativ
(sincron sau asincron) sau de curent continuu. Reductor final ireversibil poate fi un angrenaj
melcat AM, in cazul actuatoarelor rotative, sau un mecanism surub-piulita MSP, in cazul
actuatoarelor liniare. Reductorul articulat intermitent R este compus dintr-un mecanism cu
bare articulate de tip manivela-balansier si un cuplaj unisens (in cazul unui actuator rotativ
unisens: cu miscare de iesire intr-un singur sens) sau cu doua cuplaje unisens (in cazul unui
actuator cu revenire: cu migcare de iesire in ambele sensuri).
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Mecanismul cu bare articulate de tip manivela-balansier trebuie sa realizeze un raport
mare de reducere a miscarii si poate fi, spre exemplificare, un mecanism patrulater de tip
manivela (scurtd) - balansier (lung) (fig. 6), un mecanism cu o cupla incongruenta de tip
cilindru/sfera pe plan (fig. 7) etc. In constructia actuatoarelor rotative unisens (cu un singur
sens de rotire) se utilizeaz& un singur cuplaj unisens. in cazul actuatoarelor cu revenire, sunt
necesare doua cuplaje unisens contrarotative si un cuplaj electromagnetic dublu pentru
comanda succesiva a celor doué cuplaje unic-sens. In constructia actuatoarelor se poate
folosi orice tip de cuplaj unisens, insa pentru intuitivitate s-a utilizat in reprezentarile grafice
cuplajul roata dintata cu clichet. Astfel ca, in cazul cuplajelor unisens cu role sau bile (fara
clichet), se pot utiliza cuplaje electromagnetice sau alte solutji constructive avand aceeasi
functie de comanda pentru cuplarea la arborele de intrare in reductorul final a unuia din cele
doua cuplaje unisens.

Considerand ca un exemplu de realizare un actuator rotativ unisens cu mecanism
patrulater (fig. 2), miscarea de la un motor electric M se transmite la o manivela 1, articulata
fata de o baza printr-o cupla de rotatie A, pe care este articulata excentric o bieleta 2 printr-o
cupla de rotatie B, la o distanta AB redusa. Bieleta scurta 2 antreneaza intr-o miscare
oscilanta un balansier 3, articulat la bieleta 2 printr-o cupla de rotatie C sila un arbore al unei
roti dintate 4 de clichet printr-o cupla de rotatie D, de la care migscarea este transmisa
intermitent, pentru un sens de rotatie al balansierului, printr-un cuplaj unisens reprezentat
printr-o roata dintata 4 de clichet si un clichet 5, care se afla in legatura cu un melc 7, care
angreneaza cu o roata melcata 8.

In alt exemplu de realizare este un actuator rotativ cu revenire, prevazut cu un
mecanism patrulater (fig. 3), iar pentru a se asigura inversarea sensului de rotatie al rofii
melcate 8 este utilizat un sistem de doua cuplaje unisens, care transmite intermitent la
melcul 7 miscarea de rotatie pentru un anumit sens de rotatie al balansierului 3, stabilit Tn
functie de modul in care este activat sistemul electromagnetic 6-6', (fig. 3) si (fig. 10), in
cazul activarii bobinei 6 intra in actiune clichetul 5 cu roata 4 si melcul 7 se roteste intr-un
sens, iar pentru celalalt sens de rotire, se activeaza bobina 6' si intra in actiune clichetul 5'
cu roata contraomoloaga 4'.

Similar functioneaza si un actuator liniar (fig. 4) prevazut cu un mecanism patrulater
(fig. 5), realizat numai ca sistem cu revenire, cu diferenta specificd ca reductorul final
ireversibil este realizat dintr-un mecanism surub-piulita 9-10.

In continuare se prezintd un exemplu de calcul numeric bazat pe diagramele din
fig.11...13.

Pentru un raport kr = AB/BC = 0,21 si considerand kb=CD/BC = kB=AD/BC = 8, se
obtine o cursa a balansierului W = 3° (fig.11) si implicit un raport cinematic al reductorului
intermediar (raportul de transmitere a miscarii de la manivela la balansier) iz=360°/3°=120.
Adoptand AD = 240 mm, rezulta valorile pentru lungimile elementelor cinematice ale
mecanismului patrulater BC = AD/kB = 30 mm, AB = BC-kr = 6,3 mm, CD=BC-kb =240 mm.

Prin implementarea acestui reductor intermediar intr-un actuator rotativ cu un motor
electric clasic cu turatia n1 = 4000 rot/min si un reductor ireversibil melcat cu raportul de
transmitere i, = n7/n8 =100, pentru o cursa a balansierului W = 3° se obtine o turatie de
iesire n8 = n1/(ig'i;5) = 4000/(120-100) = 0,333 rot/min = 120 grd /min (fig. 12).

In mod similar, prin implementarea aceluiasi reductor intermediar intr-un actuator
liniar cu un motor electric clasic cu turatia n1 = 4000 rot/min si un mecanism surub-piulita
ireversibil cu pasul filetului p =5 mm, pentru o cursa a balansierului W = 3° (fig. 13) se obtine
o viteza de iegire v10 = 2,77 mm/s.

11

13

15

17

19

21

23

25

27

29

31

33

35

37

39

41

43

45

47



11

13

15

17

19

21

23

25

27

29

31

33

35

37

39

RO 128120 B1

Revendicari

1. Actuator de viteza mica cu reductor articulat intermitent, destinat realizarii unor
miscari de orientare a unor captatori solari cu viteze reglabile, care are in componenta un
motor electric (M) care actioneaza un reductor intermediar (R), Tnseriat cu un reductor final
ireversibil, caracterizat prin aceea ca reductorul intermediar (R) are in componenta un
mecanism intermitent format din niste bare articulate de tip patrulater (ABCD), o manivela
(1), articulata la baza printr-o cupla de rotatie (A), la care este articulata, printr-o cupla de
rotatie (B) prevazuta cu o rola (1'), o bieleta scurta (2), care antreneaza intr-o miscare
oscilanta un balansier (3), articulat la bieleta scurta (2) printr-o cupla de rotatie (C) si la
arborele unor roti dintate (4, 4') printr-o cupla de rotatie (D), precum si doua cuplaje unisens
contrarotative (4-5 si 4'-5"), formate fiecare dintr-o roata dintata cu clichet si a unui sistem
de cuplaj dublu electromagnetic (6-6") rigidizat cu balansierul (3), in care rofile dintate (4, 4')
prevazute cu danturi contra-omoloage sunt articulate la baza printr-o cupla de rotatie (E) si
sunt fixate pe arborele de intrare al reductorului final ireversibil, iar clichetul dublu (5-5") este
articulat printr-o cupla de rotatie (F) la balansierul (3) si actioneaza alternativ una dintre roftile
dintate (4) respectiv (4') in functie de activarea electromagnetului (6) respectiv (6'), aferenta
sensului miscarii de iesire.

2. Actuator conform revendicarii 1 caracterizat prin aceea ca reductorul intermediar
( R) este prevazut cu un singur cuplaj unisens (4-5), prevazut cu un clichet (5) articulat la
balansierul (3) printr-o cupla de rotatie (F) si o roata dintata (4), care este fixata pe arborele
de intrare al reductorului final ireversibil de tip angrenaj melcat (AM) la care revenirea in
pozitia initiala este realizata prin rotatia Intr-un singur sens a unei roti melcate (7).

3. Actuator conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea careductorul intermediar
(R) este prevazut cu o cupla incongruenta de tip cilindru/sfera pe plan si care se compune
dintr-o manivela (1) articulata la baza printr-o cupla de rotatie (A) si printr-o cupla de rotatie
(B) la o rola (1'), care antreneaza intr-o miscare oscilanta un balansier (3), articulat la
arborele rotii dinfate (4) printr-o cupla de rotatie (D) si care include doua suprafete plane
paralele la contactul cu rola (1%).

4. Actuator, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca lungimea (AB) a
manivelei (1) poate fi reglata in trepte prin intermediul unor puncte de reglaj amplasate pe
manivela (1) dupa forma unei spirale (SA), care determina pozitiile optime de montaj ale
cuplei de rotatie (B).

5. Actuator, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca lungimea (AB) a
manivelei (1) poate fi reglatd continuu, de la valoarea ei maxima pana la zero, prin
intermediul unei transmisii surub-piulita (11, 12), in care surubul (11) este articulat la
manivela (1) prin doua cuple de rotatie coaxiale (G1, G2) avand axa comuna dispusa
diametral pe manivela (1), iar piulita (12) este articulata la manivela (1) printr-o cupla de
translatie (H) si la bieleta scurta (2)/rola (1") prin cupla de rotatie (B).
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