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Inventia se refera la un sistem de deplasare in plan, dupa doua directii rectangulare,
utilizat in constructia echipamentelor de masurare si pozitionare in coordonate.

Este cunoscuté constructia unui brat articulat de tip pantograf, la un manipulator de
piese (SU 1673432), compus din doua ghidaje dispuse perpendicular, pe care se deplaseaza
independent trei culise, articulate prin intermediul a zece parghii, asezand corespunzator
capul de pozitionare. Acestea prezintd dezavantajele unor constructii complicate si cu
gabarite mari, care au mase inertiale mari.

Mai este cunoscuta constructia unui brat articulat de tip pantograf, la un manipulator
de piese (SU 1379104), compus din doua grupuri de parghii de tip paralelogram, articulate
prin intermediul a mai multor parghii, asezand corespunzator capul de pozitionare. Acestea
prezinta dezavantajele unor constructii complicate si cu gabarite mari, care au mase inertiale
mari.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia de fata este de a realiza o constructie
compacta si pliabila pe directia perpendiculara pe ghidaj.

Sistemul de deplasare dupa doua directii rectangulare rezolva problema tehnica, prin
aceea ca este compus dintr-un ghidaj pe care se pot deplasa niste culise, pe una dintre
culise fiind articulat, prin intermediul unor parghii de lungimi egale, un cap de pozitionare,
asffel incat sa se formeze un sistem paralelogram articulat, pe culisa fiind articulata o alta
parghie, avand lungimea egala cu jumatate din lungimea parghiilor paralelogramului, iar la
celdlalt capat fiind articulata de péarghie, la mijlocul distantei dintre articulatiile de capat ale
acesteia, deplasarea capului de pozitionare in campul de operare facandu-se dupa directia
axei longitudinale a ghidajului prin deplasarea simultana a culiselor de-a lungul ghidajului,
mentinandu-se constanta distanta dintre acestea si dupa o directie perpendiculara pe axa
longitudinala a ghidajului, atunci cand pozitia culisei este fixa, si se deplaseaza cealalta
culisa de-a lungul ghidajului.

Sistemul conform inventiei prezintd urmatoarele avantaje:

- este compact si pliabil pe directia perpendiculara pe ghidaj;

- asigura libertate de actiune in campul operator;

- constructia poate fi utilizata atat in plan orizontal, céat si vertical;

- in plan orizontal, deformatia sistemului la nivelul capului de pozitionare este
constanta indiferent de pozitia acestuia in cdmpul operator,

- pozitia in campul operator poate fi determinata cunoscénd pozitiile celor doua culise
de-a lungul ghidajului;

- sistemul se preteaza la miniaturizare, mecanizare sau automatizare.

Se d3, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura si cu figura in
care reprezinta o vedere laterala a sistemului de deplasare dupa doua directii rectangulare.

Sistemul conform inventiei are in compunere un ghidaj 1, pe care se deplaseaza axial
doua culise 2 si 6. De culisa 2 este articulat, prin doua parghii 3 si 4, un cap de pozitionare
7. Parghiile 3 si 4 sunt paralele, au lungimi egale si sunt articulate pe culisa 2 si pe capul de
pozitionare 7, formand astfel un paralelogram articulat. Dreptele ce trec prin punctele de
articulatie ale paralelogramului, aflate pe culisa 2 si pe capul de pozitionare 7, formeaza
unghiuri de 45°, cu directia de deplasare in lungul ghidajului, iar distanta dintre aceste puncte
trebuie sa fie suficient de mare, astfel incat parghiile 3 si 4 sa nu intre in contact la
manevrarea capului de pozitionare in campul operator, evitdndu-se astfel blocarea
sistemului. O parghie 5§ este articulata pe culisa 6 si pe parghia 3. Parghia 5 are lungimea
egala cu jumatate din lungimea parghiilor 3 si 4, si este articulata la un capéat pe culisa 6, iar
la celalalt capat pe parghia 3, la mijlocul distantei dintre articulatiile de capat ale acesteia din
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urma. Articulatia parghiei 3 pe culisa 2 si cea a parghiei 5 pe culisa 6 sunt dispuse pe axa
ghidajului 1, care reprezinta de fapt directia de deplasare longitudinala. Din constructia astfel
realizatd, rezultd ca dreapta ce uneste punctele de articulatie ale parghiei 3 pe capul de
pozitionare 7 si parghia 5 pe culisa 6 este perpendiculara pe directia de deplasare
longitudinala, respectiv axa ghidajului 1, indiferent de pozitia capului in campul de operare.
Atunci cand pozitia culisei 6 este fixa, prin deplasarea culisei 2 pe ghidajul 1, capul de
pozitionare 7 executa o deplasare rectilinie dupa o directie perpendiculara pe axa ghidajului,
respectiv directia transversald. Cunoscand valoarea deplasarii culisei 2 si dimensiunile
parghiilor, se poate determina valoarea deplaséarii capului de pozitionare 7 dupa directia
transversala. Deplasarea simultana a culiselor 2 si 6 de-a lungul ghidajului 1, mentinandu-se
constantd distanta dintre acestea, conduce la deplasarea intregului sistem, implicit si a
capului de pozitionare 7, dupa o directie paralela cu axa ghidajului 1.

Prin urmare, cunoscénd pozitiile culiselor 2 si 6 de-a lungul ghidajului 1 si dimen-
siunile constructive ale sistemului, se cunoaste practic pozitia capului de pozitionare 7 in
campul de operare.

Datoritd avantajelor pe care le prezinta, sistemul poate fi utilizat intr-o serie de
aplicatii in care sunt necesare pozitionari spatiale, constructia acestuia permitand ca
actionarea sa fie atat manuala, cat si mecanizata sau automatizata.
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Revendicare

Sistem de deplasare dupa doua directii rectangulare, caracterizat prin aceea ca
este compus dintr-un ghidaj (1) pe care se pot deplasa niste culise (2 si 6), pe una dintre
culise (2) fiind articulat, prin intermediul unor parghii (3 si 4) de lungimi egale, un cap de
pozitionare (7), astfel incat sa se formeze un sistem paralelogram articulat, pe culisa (6) fiind
articulata o alta parghie (5), avand lungimea egala cu jumatate din lungimea parghiilor (3 si
4) paralelogramului, iar la celalalt capat fiind articulatéd de parghie (3), la mijlocul distantei
dintre articulatiile de capat ale acesteia, deplasarea capului de pozitionare (7) in campul de
operare facandu-se dupa directia axei longitudinale a ghidajului (1) prin deplasarea simultana
aculiselor (2 si 6) de-a lungul ghidajului (1), mentinandu-se constanta distanta dintre acestea
si dupa o directie perpendiculara pe axa longitudinala a ghidajului (1), atunci cand pozitia
culisei (6) este fixa si se deplaseaza cealalta culisa (2) de-a lungul ghidajului (1).
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