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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un mecanism de orientare biaxial,
folosit pentru o platform& de siruri de captatoare solare.
Mecanismul conform inventiei este alcatuit din doud
subsisteme avand doud axe (A-A' i B-B') de orientare,
primul subsistem, destinat transmiterii unei migcari
diurne Tn jurul primei axe (A-A'), este format dintr-un
actuator (M1) liniar, care actioneazd asupra unui
angrenaj conic, punctul de articulare a unui piston al
actuatorului (M1) pe o roatd (1) conducétoare fiind
dispus excentric fatd de centrul de rotatie al rofii (1), Si
dintr-o roatd (2) condusd, montaté fix pe axul cadrului
unei platforme (3) pe care sunt dispuse nigte module
(4), al doilea subsistem, destinat transmiterii unei mig-
cari de elevatie in jurul celei de-a doua axe (B-B'), fiind
actionat de un motor (M2) rotativ al cérui rotor este
conectat la un angrenaj (5) melcat, a carui roatd
melcata este cuplaté la axul primului dintre modulele (4)
din sir, modulele (4) fiind dispuse pe niste rame (6)
articulate prin nigte rulmenti (7) la cadrul platformei (3),
transmiterea simultand a migcérii de elevatie intre
module (4) fiind realizatd printr-o transmisie (8) cu
curea.
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Inventia se referd la un mecanism de orientare bi-axial de tip pseudo-azimutal folosn
pentru o platforma de siruri de captatori solari, cu scopul de a maximiza eficienta energetica a
sistemului (prin asigurarea unui unghi de incidentd optim, deci maximizarea captarii de
radiatie solard). Sistemul permite realizarea orientarii dupd doud axe (miscarea diurna si
migcarea de elevatie), in conditii de complexitate redusd, unghiuri de transmitere favorabile si
precizie ridicatd. Relativ la solutia clasica de orientare individuald a modulelor, prin sistemul
propus se minimizeazi numarul de surse motoare (o singurd sursd motoare pentru fiecare
migcare realizeaza actionarea tuturor modulelor din sir). Totodata, prin dispunerea sirurilor de
module pe un cadru comun (tip platformd) se asigurd orientarea diurnd simultand a modulelor,
farda a fi necesare mecanisme/sisteme individuale de transmitere a miscarii diurne intre
module (asa cum se intAmpla in cazul sistemelor de orientare a sirurilor de module).

Este cunoscut un mecanism de transmitere a miscarii prin bare articulate conform
brevetului WO 2008/118518 Al, avand ca dezavantaje: complexitate ridicatd a sistemului
mecanic, solicitdrile dinamice care apar in sistem (vant, forfe inertiale) se transmit in sistemul
de actionare.

Mai este cunoscut un mecanism de transmitere a migcérii prin cablu/fir (brevet WO
2009/039556 Al), avand ca dezavantaj elasticitatea cablurilor, aceasta permitand ca modulele
sd oscileze sub presiunea fluctuanta a vantului. De asemenea, forta de intindere a cablurilor
suprasolicita lagirele si constructia sistemului.

De asemenea, mai este cunoscut un mecanism de transmitere a migcarii cu cremaliera,
conform brevetului US 2008/0308091 Al. Principalele dezavantaje ale acestui tip de
mecanism sunt: oscilatiile mecanice din articulatii sunt amplificate; vibratiile si socurile din
sistem sunt transmise in sens invers; mecanismul nu asigurd ireversibilitatea migcarii.

In ceea ce priveste sistemele de orientare pentru platforme de siruri de captatori solari,
este cunoscut un mecanism de orientare (brevet US 20110073161A1) la care migcarea diurna
se realizeazd cu un actuator liniar care actioneaza direct asupra platformei, iar transmiterea
miscarii de elevatie (avidnd ca sursd motoare tot un actuator liniar) intre module se realizeaza
cu un mecanism cu bare tip paralelogram. Acest mecanism are dezavantajul cid nu poate
realiza curse unghiulare mari pentru migcarea diurnd, prezentand risc de auto-blocare odatd cu
cresterea cursei.

De asemenea, mai este cunoscut un mecanism de orientare pentru platforma de siruri
de module la care transmiterea miscarii se face prin cabluri (brevet WO 2010135191A2),
dezavantajele unui astfel de mecanism fiind mentionate anterior.

Problema pe care o rezolva inventia este cresterea eficientei energetice a unei
platforme pseudo-azimutale de siruri de captatori solari in conditii de complexitate redusa si
mentinerea unor unghiuri de transmitere optime.

Mecanismul de orientare propus solutioneazi problema tehnica (pentru migcarea
diurnd) prin utilizarea unui multiplicator de turafie cu angrenaj conic, cu raport de transmitere
subunitar (amplificator de cursd), interpus intre sursa motoare (actuator liniar) si cadrul
platformei, pistonul actuatorului fiind articulat excentric pe roata conducitoare, iar roata
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condusd este montati fix pe axul de rotatie al cadrului. Pentru miscarea de elevatie,
solutionarea problemei tehnice se realizeaza prin actionarea de catre un motor rotativ a unui
angrenaj melcat avind roata melcatd cuplatd la axul primului modul din sir, miscarea
transmitandu-se la celelalte module ale sirului prin intermediul unei transmisii cu curea.
Modulele sunt dispuse pe rame proprii §i articulate prin rulmenti la cadrul platformei.
Mecanismul propus asigurd simultaneitatea orientérii modulelor dupa aceeasi lege de miscare
(dupa caz, miscare diurna, respectiv elevatie).

Avanta]ele inventiei (solutia de baza - fig. 1, 2, 3, 4 si solugiile derivate - ﬁg 5,6,7,8):
are posibilitatea de a orienta platforme medii §i mari de siruri de module
fotovoltaice;

- reducerea costului sistemului prin minimizarea numarului de surse motoare (cte
una pentru fiecare migcare) relativ la solugia clasicd de orientare individuald a
fiecarui modul;

- angrenajul conic utilizat la transmisia miscarii diurne actioneaza ca un multiplicator
de cursd, ceea ce permite folosirea unui actuator liniar de dimensiune (cursd)
redusa;

- angrenajul melcat utilizat la transmisia migcarii de elevatie actioneazd ca un
multiplicator de cuplu, ceea ce permite folosirea unui motor cu o putere mai redusa;

- evitarea conditiilor stricte privitoare la paralelismul axelor si dispunerea
elementelor specifice solutiei clasice de transmitere a miscérii intre module prin
mecanisme de tip paralelogram;

- ireversibilitatea migcarii necesard in pozitiile stafionare si la aparifia unor
perturbatii externe (ex. vant) este asiguratd de o transmisie surub-piuli{a integrata in
actuatorul liniar (pentru miscarea diurnd), respectiv prin angrenajul melcat (pentru
migcarea de elevatie), care totodatd blocheazd aparitia in sens invers a socurilor
mecanice din sistem;

- permite extinderea prin legarea in serie a mai multe mecanisme/siruri de module;

- ramele modulelor permit montarea de module de dimensiuni diverse;

- reducerea suplimentard a costului sistemului prin utilizarea unei singure surse
motoare pentru ambele migciri;

- sistemul poate fi folosit si in cazul panourilor solar-termice.

Se prezintd in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legaturd §i cu
figurile 1,2,3,4,5,6,7, 8:

Figura 1: reprezentarea unui ansamblu al platformei de siruri de captatori solari;

Figura 2: reprezentarea platformei de siruri de captatori solari in pozitie verticala,
orientati catre Vest;

Figura 3: reprezentarea in detaliu a mecanismului pentru migcarea diurna;

Figura 4: reprezentarea in detaliu a mecanismului pentru miscarea de elevatie;

Figura 5: reprezentarea in ansamblu (a), respectiv a unui detaliu (b) din mecanismul
destinat miscarii de elevatie, cu transmiterea migcarii intre module printr-o transmisie
melcati;

Figura 6: reprezentarea unui ansamblu al mecanismului de orientare bi-axial derivat
din inventia propusd, care foloseste ca amplificator de cursd pentru miscare diurnd un
angrenaj cilindric;
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Figura 7: reprezentarea unui ansamblu al mecanismului de orientare bi-axial derivat
din inventia propusd, care foloseste ca amplificator de cursd pentru migcarea diurnid un
mecanism patrulater;

Figura 8: reprezentarea unui ansamblu al mecanismului de orientare bi-axial derivat
din inventia propusd, care foloseste o singura actionare (sursa motoare a miscarii diurne)
pentru a genera ambele miscari.

Sistemul de orientare conform inventiei, in legaturad si cu figurile 1, 2, 3 si 4, este
alcétuit din doua subsisteme (mecanisme): subsistemul destinat migcarii diurne si subsistemul
destinat miscarii de elevatie. Mecanismul destinat orientérii diurne asigura realizarea miscarii
de la Est la Vest si de la Vest la Est (in jurul axei A-A”) a platformei de siruri de captatori
solari cu ajutorul unui actuator liniar M1 ce actioneazd asupra unui angrenaj conic. Roata
conica conducitoare 1 este actionatd de pistonul actuatorului, punctul de articulare a capului
pistonului pe roatd fiind dispus excentric fatd de centrul de rotatie al rotii. Roata conica
condusa 2 este montatd fix pe axul de rotagie al cadrului platformei 3. Rotile angrenajului
conic §i carcasa actuatorului liniar sunt articulate pe o structurad de sustinere 0. La actionarea
directa cu ajutorul actuatorului liniar, uzual - conform studiilor - cursa unghiulara nu poate sa
depdgeascad 120° sub un unghi de transmitere de 25°-30°. Motivatia introducerii angrenajului
conic constd in amplificarea cursei unghiulare a platformei, ceea ce permite utilizarea unui
actuator de dimensiuni mici (cursa liniard redusd). Actuatorul liniar integreaza o transmisie
surub-piulitd, care asigurd ireversibilitatea miscérii in pozitiile stationare (dintre actiondri),
precum si in cazul aparitiei unor perturbatii externe (ex. actiunea vantului). Legea de miscare
diurna este de tip pas—cu—pas, sistemul miscandu-se secvential, iar la apus revine in pozitia
initiala (de rasdrit) pe aceeasi rutd, cu miscare continud. Mecanismul destinat migcarii de
elevatie asigurd orientarea simultand a modulelor din sir de la un singur motor. La rotorul
sursei motoare M2 este conectat un angrenaj melcat 5, roata melcata fiind cuplatd la axul
primului modul din sir 4. Angrenajul melcat asigura ireversibilitatea miscarii, realizand
totodata functia de multiplicator de cuplu, ceea ce permite folosirea unui motor de putere
redusd. Modulele sunt dispuse pe rame proprii 6, articulate prin rulmenti 7 la cadrul
platformei 3. Transmiterea miscarii de elevatie intre module se realizeaza printr-o transmisie
cu curea 8, asigurandu-se sincronismul orientdrii modulelor dupi aceeasi lege de miscare (tip
pas-cu-pas) in jurul axelor B-B’.

In figura 5 este prezentatd o alta variantd constructivi pentru asigurarea orientdrii de
elevatie care utilizeazd angrenaje melcate pentru transmiterea miscarii intre module. La
rotorul sursei motoare M2 este conectat un angrenaj conic, a cirui roatd condusi este cuplata
de un arbore 9 pe care sunt materializate portiuni de melc in angrenare cu rotile melcate 10
conectate la axele celor trei module, in acest fel asigurdndu-se simultaneitatea orientirii
modulelor dupa aceeasi lege de migcare.

in figura 6 este prezentata o solufie derivata din inventia propusa, care foloseste ca
amplificator de cursd pentru miscarea diurnd un angrenaj cilindric cu raport de transmitere
subunitar. Roata conducitoare 11 este actionatd de pistonul actuatorului (dispus in acest caz in
plan vertical), punctul de articulare a pistonului fiind dispus excentric fata de centrul de rotatie
al rotii. Roata cilindrica condusa 12 este montata fix pe axul de rotatie al cadrului platformei.
Rotile angrenajului si carcasa actuatorului sunt articulate pe structura de sustinere.

in figura 7 este prezentata o solutie derivata din inventia propusa, care foloseste ca
amplificator de cursd pentru miscare diurnd un mecanism patrulater. Pistonul actuatorului
(dispus in plan vertical) este articulat pe balansierul mare 13 al mecanismului patrulater,
miscarea transmitandu-se prin biela 14 la balansierul mic 15 care este montat fix pe axul de
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rotatie al cadrului platformei. Balansierele mecanismului patrulater si carcasa actuatorului
sunt articulate pe structura de sustinere.

in figura 8 este prezentatd o solutie derivati din inventia propusa, care foloseste o
singurd actionare (sursa motoare a migcdrii diurne) pentru a genera ambele miscarii (diurna si
elevatie), transmiterea si transformarea miscarii la nivelul axei de elevatie realizindu-se prin
utilizarea unui angrenaj conic inseriat cu un mecanism pentalater. Pentru a asigura
simultaneitatea orientdrii modulelor dupa aceeasi lege de migcare se utilizeazi o transmisie cu
curea. Schimbarea directiei de miscare (de la axa miscarii diurne la axa migcarii de elevatie)
se realizeaza printr-un mecanism planetar conic, la care roata centrald 16 este montata fix pe
structura de sustinere/stalp (in partea posterioard a structurii). Satelitul conic 17 este articulat
pe bratul port-satelit 18 (montat fix pe cadrul platformei), transmitdnd miscarea cétre
balansierul de intrare 19 al unui mecanism pentalater (balansierul este montat pe acelasi
arbore cu satelitul). Balansierul de iesire 20 al mecanismului pentalater este conectat rigid pe
rama modulului 4. Mecanismul pentalater dispune de doua grade de mobilitate, unul fiind
controlat/impus prin migcarea care provine dinspre axa migcarii diurne, iar celdlalt grad de
mobilitate este controlat geometric printr-o legatura de tip rola 21 - ghidaj 22. Rola este
articulata in nodul de conectare a bielelor 23, 24, iar ghidajul este practicat intr-o placa 25
montata fix pe cadrul platformei. Forma geometrica a ghidajului este definita astfel incét sa se
asigure legea dorita pentru migcarea de elevatie, alterndnd zone de stationare (portiuni de arc
de cerc) cu zone de ridicare / coborére. Pentru forma de ghidaj din figura 8, legea de miscare
impusa sistemului este de tip pas — cu — pas, sistemul miscandu-se secvential in 2 pasi.
Motivatia introducerii acestui mecanism constd in reducerea numaérului de surse motoare
folosite pentru actionarea bi-axiald a sistemului, in vederea cresterii eficienfei economice
(prin reducerea costului sistemului).
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Mecanism de orientare pentru o platforma de siruri de captatori solari

REVENDICARI

1. Mecanismul de orientare bi-axial pentru o platforma de siruri de captatori solari,
caracterizat prin aceea ci migcarea diurnd se genereaza printr-un actuator liniar (M1), la
care este cuplat un angrenaj conic cu raport de transmitere subunitar (amplificator de
cursd), a cdrui roatd conducédtoare 1 este actionatd de pistonul actuatorului - articulat
excentric pe pinionul conic, roatd condusa 2 fiind montata fix pe axul de rotatie al cadrului
platformei 3, in timp ce migcarea de elevatie se genereaza printr-un motor rotativ (M2), la
care este cuplat un angrenaj melcat 5, roata melcata fiind conectati la axul primului modul
4; transmiterea simultand a migcérii de elevatie intre module se efectueazd printr-o
transmisie cu curea 8, modulele fiind montate pe rame proprii 6, care sunt articulate pe
cadrul platformei 3.

2. Mecanism de orientare, conform revendicdrii 1, caracterizat prin aceea cd utilizeaza
angrenaje melcate pentru transmiterea migcarii intre module (migcare de elevatie), iar la
rotorul sursei motoare M2 este conectat un angrenaj conic, a carui roatd condusa este
cuplatd de un arbore 9 pe care sunt materializate portiuni de melc in angrenare cu rotile
melcate 10 conectate la axele celor trei module, in acest fel asigurandu-se simultaneitatea
orientarii modulelor dupi aceeasi lege de miscare.

3. Mecanism de orientare, conform revendicérii 1, caracterizat prin aceea ca angrenajul conic
este inlocuit de un angrenaj cilindric cu raport subunitar utilizat ca si amplificator de cursa
pentru migcarea diurnd, iar actuatorul liniar M1 - dispus in plan vertical - fiind articulat
excentric pe pinionul cilindric 11, iar roata cilindricd condusa 12 este montata fix pe axul
platformei.

4. Mecanism de orientare, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca utilizeaza ca si
amplificator de cursd pentru migcarea diurnd un mecanism patrulater 13-14-15, actuatorul
liniar - dispus in plan vertical - fiind articulat pe balansierul mare 13, iar balansierul mic
15 este montat fix pe axul platformei.

5. Mecanism de orientare, conform revendicdrii 1, caracterizat prin aceea ca sistemul
genereaza ambele miscari (diurna si elevatie) de la o singura sursd motoare (cea a migcarii
diurne), transmiterea si transformarea miscarii la nivelul axei de elevatie realizindu-se
prin utilizarea unui mecanism planetar conic Inseriat cu un mecanism pentalater i cu o
legatura de tip rola 21 - ghidaj 22, forma ghidajului fiind definita astfel incét sa se asigure
legea de elevatie dorita.
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Figura 2.
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Figura 8.
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