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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un motor liniar piezoelectric si la o
metodd de operare a acestuia, care poate fi utilizat la
sisteme de nivelment, pentru reglarea garzii la sol a
autovehiculelor si pentru compararea diferitelor situatii
de sarcind. Motorul conform inventiei cuprinde un
suport (02) care se extinde axial, avand doud extre-
mitafi opuse, in care la prima extremitate este dispus un
inel (03) de fixare, o prima si o a doua gheard (04, 05)
elasticd cu céte un corp (07) de baz3 inelar cu o des-
chidere (08) in circumferintd, o stivd (10, 11) piezo-
electricd, care, prin activare electricd, imprima forte
tangentiale pe extremitdtile corpului (07) de bazj inelar,
prima gheard (04) elasticd fiind dispusa pe cea de-a
doua extremitate a suportului (02) imobil, axial fata de
acesta, iar cea de-a doua gheard (05) elasticd este
pozitionatd intre inelul (03) de fixare si prima gheara
(04) elastica intr-o manierd deplasabild axial, o bard
(14) care se extinde prin inelul (03) de fixare, ghearele
(04, 05) elastice si cel de-al doilea element (13) tip arc,
intr-o priméd stare de alimentare cu curent a primei
Si/sau celei de-a doua stive (10, 11) piezoelectrice, fiind
tinutd prin corpul (07) de baz3 inelar al primei gi/sau
celei de-a doua gheare (04, 05) elastice, iar un grup de
stive (15) piezoelectrice terte este dispus intre prima
gifsau cea de-a doua gheard (04, 05) elasticd si
produce, prin activare electricd, o fortd de impingere
axiald intre cele doud gheare.
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Motor liniar piezoelectric

Prezenta inventie se refera la un motor liniar piezoelectric.

Motorul conform inventiei poate fi utilizat, de exemplu, la sisteme de nivelment
pentru autovehicule. Sistemele de nivelment servesc pentru reglarea garzii la sol a
autovehiculelor si pentru compararea diferitelor situatii de sarcina.

Din stadiul tehnicii sunt cunoscute motoare liniare piezoelectrice pentru
diverse domenii de utilizare, in particular pentru realizarea curselor de reglare si
atunci cand se aplica incarcaturi mici. Motoarele cunoscute pana acum sunt cel putin
relativ scumpe, datoritd tehnologiilor de finisare costisitoare, necesare pentru
fabricarea lor.

in documentul US 8217553 este descris un motor liniar cu un element de
trecere filetat, un arbore filetat si un sistem de antrenare. Sistemul de antrenare
contine cel putin doua componente cu straturi piezoelectrice, care pun elementul in
vibrare, lucru prin care arborele filetat se roteste si poate fi culisat de-a lungul axei de
rotatie si poate exercita asupra unei sarcini o fortd axiala. Ca domenii de aplicare
sunt mentionate sistemele de autofocalizare pentru camere.

Documentul DE 10 2008 041 452 A1 se refera la un dispozitiv de antrenare
piezoelectric pentru deplasarea unei componente de vehicul, cum ar fi de exemplu o
fereastra de vehicul. Dispozitivul de antrenare cuprinde cel putin doua mase active,
care sunt asociate mijloacelor de frecare. Dincolo de mijloacele de frecare masele se
reazema pe o sina de ghidare. Cele doua mase sunt interconectate printr-un
actionator piezoelectric realizat ca stiva piezoelectrica si pot fi deplasate una fata de
alta de-a lungul sinei de ghidare prin intermediul actionatorului piezoelectric.

Documentul DE 44 08 618 B4 arata un echipament de reglare cu o antrenare
piezoelectrica in particular pentru aparatele optice fino-mecanice. Echipamentul de
reglare cuprinde cel putin un oscilator piezoelectric, care executd o modificare a
lungimii prin aplicarea tensiunilor electrice comandate diferit si alternant prin
extremitatea sa libera ajunge in conexiune activa cu un element de antrenat. Atunci
cand exista o conexiune activa are loc un transfer al miscarii asupra elementului de

antrenat. Oscilatorul piezoelectric prezintd doua actionatoare, care sunt dispuse
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paralel unul ladnga altul si unul in spatele altuia in directia antrenarii si sunt
interconectate fix pentru formarea unui element bimorf.

Din stadiul tehnicii sunt cunoscute sisteme de nivelment pentru reglajul garzii
la sol a autovehiculelor. Documentul EP 0 616 412 A1 arata un vehicul, cuprinzand o
masa elastica si o masa neelastica, care sunt interconectate printr-o suspensie,
precum si un traductor electromecanic controlabil pentru migcarile de-a lungul unui
traseu pentru asigurarea unei forte controlabile intre masa elastica si masa
neelastica, precum si un aparat de comanda pentru comanda traductorului in functie
de semnalul de comanda. La un semnal de comanda constant este mentinuta o forta
constanta intre masa elastica si masa neelastica, care este independenta de pozitie
sau de viteza. Traductorul electromecanic poate fi un motor multipol.

Documentul WO 2012/024596 A1 descrie un actionator mecanic, cuprinzand
un motor, un aranjament cu melc, avand o carcasa, o bobina filetata, rotativa printr-
un motor prin intermediul piulitei filetate gi dispusa in carcasa, precum si o {eava de
prelungire ce se conecteaza cu bobina filetata, care prin rotire poate deplasa bobina
filetata intre o pozitie de scoatere in exterior si o pozitie retrasa. Actionatorul
cuprinde in plus un aranjament cu lagar pentru sustinerea arborelui filetat si un
sistem de lubrifiere pentru lubrifierea aranjamentului cu melc si aranjamentului cu
lagar.

Obiectivul prezentei inventii consta in asigurarea unui motor liniar
piezoelectric, care poate sa fie blocat in pozitii intermediare, prezinta un design
compact si lucreaza fiabil in conditii aspre, cum ar fi fluctuatii de temperatura, praf,
apa, vibratii, socuri. In plus, trebuie pusa la dispozitie 0 metoda pentru operarea unui
astfel de motor liniar.

Pentru indeplinirea acestui obiectiv conform inventiei este realizat un motor
liniar piezoelectric in conformitate cu revendicarea 1 anexata.

Motorul liniar piezoelectric conform inventiei cuprinde un suport cu
extremitatile indoite. La o extremitate a suportului este dispus un inel de fixare.
Motorul liniar piezoelectric mai cuprinde o prima si o a doua gheara elastica. Ambele
gheare prezinta cate un corp de baza inelar neinchis pe directie circumferentiara,
avand o fantd sau o deschidere. in deschidere este dispusa o stivad piezoelectric,
care face contact cu extremitatile corpului de baza, caz in care cu prima gheara
elastica este asociata o prima stiva piezoelectrica si cu cea de-a doua gheara

elastica este asociata o a doua stiva piezoelectrica. Ghearele prezinta in continuare
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un prim element tip arc pentru preincarcarea corpului de baza cu o forta elastica.
Prima gheara elastica este dispusa pe cea de-a doua extremitate a suportului. Cea
de-a doua gheara elastica se afla intre inelul de fixare si prima gheara elastica. intre
inelul de fixare si cea de-a doua gheara elastica este dispus un al doilea element tip
arc, pentru preincarcarea celei de-a doua gheare elastice cu o forta elastica. Prin
inelul de fixare, ghearele elastice si cel de-al doilea element tip arc se extinde o bara
care este tinuta, intr-o stare de nealimentare cu curent a primei si/sau celei de-a
doua stive piezoelectrice, prin corpul de baza inelar al primei si/sau celei de-a doua
gheare elastice. Inelul de fixare prezinta un diametru usor mai mare decat bara si
serveste pentru ghidarea barei. intre prima si/sau cea de-a doua gheara elastica este
dispus un grup de stive piezoelectrice terte, care sunt {inute pe prima gheara elastica
si fac contact cu cea de-a doua gheara elastica. O sursa de energie serveste pentru
alimentarea primei $i celei de-a doua stive piezoelectrice cu energie electrica.

Motorul liniar piezoelectric conform inventiei se caracterizeaza printr-o
constructie compacta si simpla, lucru prin care acesta prezinta chiar si in conditii
aspre de mediu o inalta securitate in functionare. El poate fi pozitionat fara probleme
distantat faia de sursa de energie. Pentru alimentarea cu energie a stivelor
piezoelectrice sunt necesare doar cabluri adecvate.

in starea libera de curent a primei si celei de-a doua stive piezoelectrice
exista, datorita pretensionarii mecanice, un ajustaj fortat intre ghearele elastice si
bara, si anume bara este {inuta prin ghearele elastice. Prin alimentarea cu curent a
stivei piezoelectrice dispuse in deschiderea ghearelor elastice stivele piezoelectrice
se extind, lucru prin care pe extremitatile corpului de baza inelar este exercitata o
forta, care largeste corpul de baza si elimina astfel ajustajul fortat intre ghearele
elastice si bara. in formele de realizare ar fi desigur posibil chiar la functionare
inversata, si anume in stare libera de curent ghearele sa fie largite si in stare de
alimentare cu curent ajustajul fortat sa fie realizat in raport cu bara.

Pentru deplasarea barei, prima si cea de-a doua stiva piezoelectrica sunt
alimentate de curent in mod alternant. Mai mult, stivele piezoelectrice terte la
momentul de timp corespondent sunt la fel alimentate de curent. Traseul de
deplasare parcurs in timpul unei operatii de ridicare este determinat prin ridicarea
stivelor piezoelectrice terte. La operatia de coborare, traseul de deplasare parcurs al
barei cu o forta ce aclioneaza Tn sens opus directiei de coborare este la fel

determinat prin ridicarea stivelor piezoelectrice terte. Prin scaderea tensiunii ce
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serveste pentru incarcarea stivelor piezoelectrice terie, traseul de deplasare al barei
poate fi micsorat in timpul unei singure operatii de ridicare respectiv coborare, lucru
prin care sunt necesare mai multe operatii de ridicare respectiv coborare pentru
ridicarea respectiv cobordrea completa a barei. in mod adecvat, tensiunea ce
serveste pentru incarcarea stivelor piezoelectrice terte poate fi crescuta, lucru prin
care sunt necesare mai putine operatii de ridicare respectiv coborare. Cu motorul
liniar piezoelectric conform inventiei pot fi realizate astfel operatii de ridicare
respective coborare multi-trepte, putin costisitoare.

Conform unei forme avantajoase, de realizare inelul de fixare si prima gheara
elastica sunt formate pe extremitatile opuse reciproc ale suportului, lucru prin care
este posibila o finisare convenabila ca pret.

Intr-o forma practica de realizare, din deschiderea corpului de baza al primei si
celei de-a doua gheare elastice, pe ambele pari, se extinde spre exterior cate o
muchie. Primul element tip arc se cupleaza cu aceastd muchie pentru fixarea
ghearelor elastice pe bara.

Pentru primul element tip arc s-a dovedit a fi avantajoasa o configurare ca un
arc in potcoava. Cel de-al doilea element tip arc este de preferinta un arc in spirala.

S-a dovedit a fi avantajos atunci cand motorul liniar piezoelectric cuprinde un
microcontroler pentru comanda curentului alimentat stivelor piezoelectrice. Prin
aceasta curentul alimentat stivelor piezoelectrice poate fi adaptat intr-o maniera
ieftina conform cerintelor respective.

Motorul liniar piezoelectric conform inventiei este in mod avantajos o
componentda a unui sistem de nivelment pentru reglarea garzii la sol a unui
autovehicul. El poate insa gasi usor utilizare si in alte domenii de aplicatie. Ar fi de
exemplu posibile aplicatiile in constructiile miniere, acolo unde motorul liniar ar putea
fi utilizat la mecanismele de transport ale aparatele de forare.

Pentru indeplinirea obiectivului conform inventiei mai serveste si o metoda
pentru operarea unui motor liniar piezoelectric conform revendicarii 8 sau 9. Metoda
conform revendicarii 8 serveste pentru executarea unei operatii de ridicare si
cuprinde urméatoarele etape mentionate. Mai intai are loc desfacerea primei gheare
elastice de pe bara prin alimentarea cu curent a primei stive piezoelectrice. Apoi
stivele piezoelectrice terte sunt alimentate cu curent. Ca urmare, stivele
piezoelectrice terie se extind si exercita astfel o forta, ce actioneaza in sens opus

fortei elastice a celui de-al doilea element tip arc, asupra celei de-a doua gheare
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elastice. Intrucat intre a doua gheara elastica si bara exista un ajustaj fortat, cea de-a
doua gheara elastica si bara se misca impreuna in sens opus directiei de actionare a
fortei elastice a celui de-al doilea element tip arc. Miscarea de deplasare efectuata a
barei si celei de-a doua gheare elastice este dependenta de cursa stivelor
piezoelectrice terte. In continuare prima gheard elasticid este fixatd pe bar4,
incheindu-se alimentarea cu curent a primei stive piezoelectrice. Acum are loc
desfacerea celei de-a doua gheare elastice de pe bara prin alimentarea cu curent a
celei de-a doua stive piezoelectrice. Apoi alimentarea cu curent a celei de-a treia
stive piezoelectrice este incheiata, lucru prin care cea de-a doua gheara elastica este
readusa in pozitia sa initiala prin intermediul celui de-al doilea element tip arc. Apoi
ajustajul fortat este din nou realizat intre a doua gheara elastica si bara, incheindu-se
alimentarea cu curent a celei de-a doua stive piezoelectrice. Etapele descrise pot fi
repetate de mai multe ori, pentru a face posibila o ridicare completa a barei, intr-o
maniera treptata.

Metoda conform revendicarii 9 serveste la realizarea unei operatii de
coborare, caz in care, cu o forta ce actioneaza in directia de coboréare, are loc o
desfacerea a primei si celei de-a doua gheare elastice de pe bara prin alimentarea
cu curent a primei si celei de-a doua stive piezoelectrice. In acest caz bara va fi
coborati complet datorita fortei aplicate. in cazul prezentei unei forte ce actioneaza
in sens opus directiei de coborare, in timpul operatiei de coborare sunt desfasurate
urmétoarele etape descrise. Intr-o prima etapa, cea de-a doua ghearé elastica este
desfacuta de pe bara prin alimentarea cu curent a celei de-a doua stive
piezoelectrice. In continuare sunt alimentate cu curent stivele piezoelectrice terte,
lucru prin care cea de-a doua gheara elastica este deplasata impotriva fortei elastice
a celui de-al doilea element tip arc. Cea de-a doua gheara elastica este fixata pe
bara prin incheierea alimentarii cu curent a celei de-a doua stive piezoelectrice
asociate. Are loc acum o desfacere a primei gheare elastice de pe bara prin
alimentarea cu curent a primei stive piezoelectrice. Alimentarea cu curent a celei de-
a treia stive piezoelectrice este apoi incheiata, lucru prin care bara este deplasata
impreuna cu cea de-a doua gheara elastica pe baza forlei elastice a celui de-al
doilea element tip arc. Apoi ajustajul fortat este din nou realizat intre prima gheara
elastica si bara, incheindu-se alimentarea cu curent a primei stive piezoelectrice.
Etapele descrise pot fi repetate de mai multe ori, pentru a face posibila o coborare

completa a barei, intr-o maniera treptata.
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Forme preferate de realizare a inventiei sunt explicate mai detaliat in cele ce

urmeaza, pe baza figurilor anexate. Se arata:

Fig. 1 o vedere in perspectiva a unui motor liniar piezoelectric conform inventiei,
Fig. 2 o vedere in perspectiva a unui suport cu gheare elastice si inel de fixare;

Fig. 3 o vedere de ansamblu tabelara cu o schema de alimentare a stivelor

piezoelectrice in timpul unei operatii de ridicare,

Fig. 4 o vedere de ansamblu tabelara cu o schema de alimentare a stivelor

piezoelectrice in timpul unei operatii de coborare;

Fig. 5 o schema electrica de principiu a unui circuit electric de alimentare pentru

motorul liniar piezoelectric conform inventiei.

Alcatuirea motorului liniar piezoelectric conform inventiei este descrisa in cele
ce urmeaza, in legaturd cu Fig.1 si Fig.2. Un motor liniar piezoelectric 01 conform
inventiei cuprinde un suport cu extremitatile indoite. Pe prima extremitate a suportului
02 este dispus un inel de fixare 03. Cea de-a doua extremitate a suportului 02
prezintd o prima gheara elastica 04. Inelul de fixare 03 si prima gheara elastica 04
sunt pozitionate imobile intre ele, fiind realizate de preferinta dintr-o singura bucata
cu suportul 02. O a doua gheara elastica 05 este pozitionata intre inelul de fixare 03
si prima gheara elastica 04, insa fara o legatura fixa cu suportul. Inelul de fixare 03 si
ghearele 04, 05 sunt aliniate axial una fata de alta, in asa maniera incat centrele lor
se afla pe o axa longitudinala comuna.

Ambele gheare elastice 04, 05 sunt adecvat construite. Ele au un corp de
baza 07 din material elastic cu o deschidere 08. Prin imprimarea unei forte de reglare
tangentiale, largimea deschiderii intr-o zona elastica poate fi modificata, lucru prin
care sectiunea transversala efectiva a ghearelor inelare se modifica. Daca forta de
reglare imprimata lipseste, gheara se intoarce in starea sa de repaus datorita unei
forte elastice imprimate sau inerente.

In forma reprezentata de realizare, muchiile 09 se extind spre exterior din
deschiderea 08, pe ambele parti. In deschiderea 08 este dispusd o stiva
piezoelectrica, caz in care prima gheara elastica 04 este asociata o prima stiva

piezoelectrica 10 si cu cea de-a doua gheara elastica 05 este asociata o a doua stiva
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piezoelectrica 11. Aceasta stiva piezoelectrica 10, 11 face contact cu muchiile 09 ale
corpului de baza 07. Cu muchiile 09 este conectat intr-o maniera activad un prim
element tip arc 12. Primul element tip arc 12 este realizat ca un arc in potcoava si
imprima o foria de readucere ce se cupleaza eventual tangential.

intre inelul de fixare 03 si cea de-a doua gheara elastica 05 este dispus un al
doilea element tip arc 13 realizat ca un arc spiralat. Cel de-al doilea element tip arc
13 serveste pentru preincarcarea celei de-a doua gheare elastice 05 cu o forta
elastica in directie axiala. Prin inelul de fixare 03, ghearele elastice 04, 05 si cel de-al
doilea element tip arc 13, se extinde o bara 14. intr-o prima stare de nealimentare cu
curent a primei si/sau celei de-a doua stive piezoelectrice 10, 11 exista o conexiune
de presare intre ghearele elastice 04, 05 si bara 14. Inelul de fixare 03 prezinta un
diametru interior putin mai mare decéat bara 14 si serveste pentru ghidajul barei 14.

Intre prima si/sau cea de-a doua gheara elastica 04, 05 este dispus un grup
de stive piezoelectrice terte 15. Stivele piezoelectrice terte 15 sunt distribuite
impartite uniform pe circumferinta. Ele sunt tinute pe prima gheara elastica 04 si fac
contact cu a doua gheara elastica 05. Pentru alimentarea cu energie a stivelor
piezoelectrice 10, 11, 15 este utilizatd o sursa de energie 17 (vezi Fig.5). intregul
aranjament poate fi incadrat de o carcasa (neilustrata).

Motorul liniar piezoelectric conform inventiei functioneaza dupa cum urmeaza.
Mai intai vor fi explicate etapele de metoda ce se desfasoara pe parcursul unei
operatii de ridicare. Prima stiva piezoelectrica 10 este alimentata cu curent. Ca
urmare, prima stiva piezoelectrica 10 se dilata, lucru prin care este exercitata o forta
opusa fortei elastice a primului element tip arc 12 asupra muchiilor 09 ale corpului de
baza inelar 07 al primei gheare elastice 04. Corpul de baza inelar 07 se largeste,
astfel ca ajustajul fortat existent anterior intre bara 14 si corpul de baza 07 este
ridicat. Prima gheara elastica 04 este acum desfacuta. Bara 14 este tinuta doar de
cea de-a doua gheara elastica 05.

intr-o a doua etapa, stivele piezoelectrice terte 15 sunt alimentate cu curent.
Stivele piezoelectrice terie 15 se extind. Ca urmare, este exercitata o forta, care
actioneaza in sens opus foriei elastice a celui de-al doilea element tip arc 13, asupra
celei de-a doua gheare elastice 05. intrucat a doua gheara elastici 05 si bara 14
sunt interconectate fix, a doua gheara elastica 05 si bara 14 se deplaseaza impreuna
in sens opus fortei elastice a celui de-al doilea element tip arc 13, céatre in sus.

Miscarea de deplasare corespunde ridicarii stivelor piezoelectrice terie 15.
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In etapa urmatoare, prima gheard elasticd 04 este fixatd pe bara 14,
incheindu-se alimentarea cu curent a primei stive piezoelectrice 10. Ca urmare,
prima stiva piezoelectrica 10 se comprima. Corpul de baza inelar 07 al primei gheare
elastice 04 este Impins pe bara 14 prin intermediul primului element tip arc 12, care
se cupleaza la muchiile 09 ale corpului de baza inelar 07. Prima gheara elastica 04
este acum din nou fixata, si anume sta intr-o maniera nedeplasabila pe bara 14. Bara
14 este tinuta de prima si de cea de-a doua gheara elastica 04, 05.

in continuare cea de-a doua gheara elastica 05 este desfiacuta de pe bara 14
prin alimentarea cu curent a celei de-a doua stive piezoelectrice 11. Bara 14 este
tinuta inca doar de prima gheara elastica 04. Apoi, este incheiata alimentarea cu
curent a stive piezoelectrice terte 15. Ca urmare, stivele piezoelectrice terte 15 se
comprima din nou. A doua gheara elastica 05 este readusa in pozitia sa initiala prin
intermediul celui de-al doilea element tip arc 13. in final, a doua gheara elastica 05
este fixata iar pe bara 14, incheindu-se alimentarea cu curent a celei de-a doua stive
piezoelectrice 11. Bara 14 este tinuta din nou de ambele gheare elastice 04, 05.

Prin mai multe repetari ale etapelor de metoda descrise, bara 14 poate fi
ridicata intr-o maniera treptata. Prin scaderea tensiunii ce serveste pentru incarcarea
stivelor piezoelectrice terte 15 poate fi redusa miscarea de deplasare efectuata in
timpul operatiilor de ridicare individuale, lucru prin care sunt necesare mai multe
operatii de ridicare pentru ridicarea completa a barei 14. Invers, prin cresterea
tensiunii ce serveste pentru incarcarea stivelor piezoelectrice terte 15 poate fi obtinut
efectul contrar, si anume migcarea de deplasare a barei 14 efectuata in timpul unei
operatii de ridicare s-ar mari.

in cele ce urmeaza va fi explicatd operatia de coborare. Mai intai trebuie
facuta diferenta daca este prezenta o forta ce actioneaza in directia de coborare, de
exemplu forta de greutate la sistemele de nivelment. In acest caz, prima si a doua
gheara elastica 04, 05 sunt desfacute, dupa care bara 14 coboard complet datorita
fortei externe ce actioneaza asupra ei.

in caz ca este prezentd o fortd ce actioneaza in sens opus directiei de
coborare, se desfagoara urmatoarele etape descrise. Intr-o prima etapa, cea de-a
cea de-a doua gheara elastica 05 este desfacuta de pe bara 14 prin alimentarea cu
curent a celei de-a doua stive piezoelectrice 11. Bara 14 este inca tinuta acum doar
de prima gheard elasticd 04. In continuare sunt alimentate cu curent stivele

piezoelectrice terte 15 si ca urmare ele se extind. Drept consecinta, cea de-a doua
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gheara elastica 05 este deplasata impotriva fortei elastice a celui de-al doilea
element tip arc 13. Cea de-a doua gheara elastica este fixata din nou pe bara 14 prin
incheierea alimentarii cu curent a celei de-a doua stive piezoelectrice 11. Bara 14
este astfel din nou {inutd de ambele gheare elastice 04, 05. in continuare, prima
gheara elastica 04 este desfacuta de pe bara 14 prin alimentarea cu curent a primei
stive piezoelectrice 10. Bara 14 este inca {inuta acum doar de a doua gheara elastica
05. Are loc acum o incheiere a alimentarii cu curent a stivelor piezoelectrice terie 15.
Astfel, bara 14 este deplasata spre in jos impreuna cu cea de-a doua gheara elastica
05 pe baza fortei elastice a celui de-al doilea element tip arc 13. in continuare este
incheiata alimentarea cu curent a primei stive piezoelectrice 10 a primei gheare
elastice 04, lucru prin care aceasta va deveni adiacenta din nou cu bara 14. Bara 14
este tinuta din nou de ambele gheare elastice 04, 05.

Prin mai multe repetari ale etapelor de metoda descrise, bara 14 poate fi
coborata intr-o maniera treptatd. Pentru operatia de coborare se aplica in mod
normal de asemenea faptul ca prin coborarea tensiunii ce serveste pentru incarcarea
stivelor piezoelectrice terte 15 poate fi redusd miscarea de deplasare efectuata in
timpul operatiilor de coborare individuale, lucru prin care sunt necesare mai multe
operatii de coborare pentru ridicarea completd a barei 14. Invers, prin ridicarea
tensiunii ce serveste pentru incarcarea stivelor piezoelectrice terte 15, poate fi
obtinut efectul contrar, si anume miscarea de deplasare a barei 14 efectuata in
timpul unei operatii de coboréare s-ar mari.

Fig. 3 arata o vedere de ansamblu tabelara cu o schema de alimentare cu
curent a stivelor piezoelectrice in timpul unei operatii de ridicare. In timp ce in starea
,0” nu are loc alimentarea cu curent a stivelor piezoelectrice respective 10, 11, 15, in
starea ,1” are loc o alimentare cu curent.

Fig. 4 aratd o vedere de ansamblu tabelara cu o schema de alimentare a
stivelor piezoelectrice in timpul unei operatii de coborare.

Fig. 5 arata o schema electrica de principiu a unui circuit electric de alimentare
pentru motorul liniar piezoelectric conform inventiei. Stivele piezoelectrice 10, 11, 15
sunt deservite de o sursd de energie 17 cu energie electrica. Intrucat stivele
piezoelectrice 10, 11, 15 au nevoie de tensiuni Tnalte, la sursa de energie 17 este
racordat un amplificator de tensiune 18. Curentul este controlat printr-un

microcontroler 19 si o serie de porii de acces a, b, c.

NN



Lista semnelor de referinta

01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19

motor liniar piezoelectric
suport

inel de fixare

prima gheara elastica

a doua gheara elastica
corp de baza inelar
deschidere

muchii
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prima stiva piezoelectrica a primei gheare elastice

a doua stiva piezoelectrica a celei de-a doua gheare elastice

primul element tip arc

al doilea element tip arc
bara

stive piezoelectrice terte
sursa de energie
amplificator de tensiune

microcontroler
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Revendicari

1.Motor liniar piezoelectric (01) cuprinzand:

un suport (02) ce se extinde axial avand doua extremitati opuse, in care la
prima extremitate este dispus un inel de fixare (03),

o prima si o a doua gheara elastica (04, 05) cu cate

- un corp de baza inelar (07) cu o deschidere (08) in circumferinta,

- o stiva piezoelectrica (10, 11), care, prin activare electrica, imprima
forte tangentiale pe extremitatile corpului de baza (07), in care cu prima
gheara elastica (04) este asociata o prima stiva piezoelectrica (10) si cu cea
de-a doua gheara elastica (05) este asociata o a doua stiva piezoelectrica,

- un prim element tip arc (12) pentru preincarcarea corpului de baza
(07) cu o forta elastica tangentiala,

- in care prima gheara elastica (04) este dispusa pe cea de-a doua extremitate
a suportului (02) imobil axial fatd de acesta si cea de-a doua gheara elastica (05)
este pozitionata intre inelul de fixare (03) si prima gheara elastica (04) intr-o maniera
deplasabila axial,

- un al doilea element tip arc (13) dispus intre inelul de fixare (03) si cea de-a
doua gheara elastica (05), pentru preincarcarea celei de-a doua gheare elastice (05)
cu o forta elastica in directie axiala;

- 0 bara (14) ce se extinde prin inelul de fixare (03), ghearele elastice (04, 05)
si cel de-al doilea element tip arc (13), care, intr-o prima stare de aIiméntare cu
curent a primei si/sau celei de-a doua stive piezoelectrice (10, 11), este tinuta prin
corpul de baza inelar (07) al primei si/sau celei de-a doua gheare elastice (04, 05);

- un grup de stive piezoelectrice terte (15), care sunt dispuse intre prima si/sau
cea de-a doua gheara elastica (04, 05) si produc, prin activare electrica, o forta de

impingere axiala intre cele doua gheare.

2. Motor liniar piezoelectric (01) conform revendicarii 1, caracterizat prin
aceea ca inelul de fixare (03) si prima gheara elastica (04) sunt formate pe

extremitatile opuse reciproc ale suportului (02).

11
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3. Motor liniar piezoelectric (01) conform revendicarii 1 sau 2, caracterizat
prin aceea ca din deschiderea (08) corpului de baza (07) al primei si celei de-a doua
gheare (04, 05), pe ambele parti, se extinde spre exterior cate o muchie (09), caz in

care primul element tip arc (12) se cupleaza cu aceste muchii (09).

4. Motor liniar piezoelectric (01) conform uneia din revendicarile 1 la 3,

caracterizat prin aceea ca primul element tip arc (12) este un arc de tip potcoava.

5. Motor liniar piezoelectric (01) conform uneia din revendicarile 1 la 4,
caracterizat prin aceea ca cel de-al doilea element tip arc (13) este un arc in

spirala.

6. Motor liniar piezoelectric (01) conform uneia din revendicarile 1 la 5,
caracterizat prin aceea ca acesta cuprinde o sursa de energie electrica (17) si un
microcontroler (19) pentru comanda curentului alimentat stivelor piezoelectrice (10,
11, 15).

7. Motor liniar piezoelectric (01) conform uneia din revendicarile 1 la 6,
caracterizat prin aceea ca acesta este o componenta a unui sistem de nivelment

pentru reglarea garzii la sol a unui autovehicul.

8. Metoda pentru operarea unui motor liniar piezoelectric (01) conform uneia
din revendicarile 1 la 7, cu urmatoarele etape pentru executarea operatiei de ridicare:

- desfacerea primei gheare elastice (04) de pe bara (14) prin alimentarea cu
curent a primei stive piezoelectrice (10);

- alimentarea cu curent a primei stive piezoelectrice (10), lucru prin care bara
(14) este deplasata impreuna cu cea de-a doua gheara elastica (05) impotriva fortei
elastice a celui de-al doilea element tip arc (13);

- fixarea primei gheare elastice (04) pe bara (14) prin incheierea alimentarii cu
curent a primei stive piezoelectrice (10);

- desfacerea celei de-a doua gheare elastice (05) de pe bara (14) prin

alimentarea cu curent a celei de-a doua stive piezoelectrice (11);

12
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- incheierea alimentarii cu curent a stivelor piezoelectrice terte(15) si
intoarcerea celei de-a doua gheare elastice (05) in pozitia sa initiala prin intermediul
celui de-al doilea element tip arc (13);

- fixarea celei de-a doua gheare elastice (05) pe bara (14) prin incheierea

alimentarii cu curent a celei de-a doua stive piezoelectrice (11);

9. Metoda pentru operarea unui motor liniar piezoelectric (01) conform uneia
din revendicarile 1 la 7, pentru executarea unei operatii de coborare, in care cu o
forta ce actioneaza in directia de coborare are loc o desfacere a primei si/sau celei
de-a doua gheare elastice (04, 05) de pe bara (14) prin alimentarea cu curent a
primei si celei de-a doua stive piezoelectrice (10, 11) si cu o forta ce actioneaza in
sens opus directiei de coborare sunt desfasurate urmatoarele etape:

- desfacerea celei de-a doua gheare elastice (05) de pe bara (14) prin
alimentarea cu curent a celei de-a doua stive piezoelectrice (11);

- alimentarea cu curent a stivelor piezoelectrice terte (15), lucru prin care cea
de-a doua gheara elastica (05) este deplasata impotriva fortei elastice a celui de-al
doilea element tip arc (13);

- fixarea celei de-a doua gheare elastice (05) pe bara (14) prin incheierea
alimentarii cu curent a celei de-a doua stive piezoelectrice (11);

- desfacerea primei gheare elastice (04) de pe bara (14) prin alimentarea cu
curent a primei stive piezoelectrice (10);

- incheierea alimentarii cu curent a stivelor piezoelectrice terte (15), lucru prin
care bara (14) este deplasata impreuna cu cea de-a doua gheara elastica (05) pe
baza fortei elastice a celui de-al doilea element tip arc (13);

- fixarea primei gheare elastice (04) pe bara (14) prin incheierea alimentarii cu

curent a primei stive piezoelectrice (10);
10. Metoda conform revendicarii 8 sau 9, caracterizata prin aceea ca pentru

ridicarea respectiv coborarea completa a barei (14) - cu o fortd ce actioneaza n

directia de coborare — metoda se repeta de mai multe ori.

13
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Stiva piezoelectrica Stare
15 0 0 1 1 1 0
11 0 0 0 0 1 1
10 0 1 1 0 0 0
Fig. 3
Stiva piezoelectrica Stare
15 0 0 1 1 1
11 0 1 1 0 0
10 0 0 0 0 1
Fig. 4
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