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Invenţia se referă la un actuator cu glisiere telescopic, cu o transmisie mecanică reali-1

zată din glisiere şi cablu cu role, utilizate pentru antrenări liniare de la diverse acţionări indus-
triale, în special la porţi şi uşi glisante extensibile, cu viteze ridicate de lucru şi curse mari.3

În scopul reducerii gabaritului, creşterii cursei de lucru şi a randamentului şi a
transformării mişcării de rotaţie în mişcare rectilinie, sau invers sunt cunoscute mecanismele5

de diverse tipuri constructive, cum sunt cele cu şurub-piuliţă, cu mecanisme
pinion-cremalieră, sau transmisiile cu elemente flexibile, prin cablu cu role, toate destinate7

executării sarcinilor de manipulare, acţionare şi reglare, sau ca sisteme de acţionare a uşilor
şi porţilor glisante.9

Este cunoscut din documentul US 7810793 B1 un actuator cu scripete care cuprinde
un motor ce transmite rotaţia printr-un dispozitiv de cuplare unui şurub ce este cuplat cu o11

tijă de ghidare, în care tija de ghidare are un capăt adiacent şurubului prevăzut cu un scaun
de ghidare, iar capătul opus având o primă rolă, în care scaunul de ghidare include o a două13

rolă dispusă pe partea laterală. Un ansamblu tubular este format din trei tuburi telescopice,
în care primul tub este montat coaxial în jurul şurubului, iar un manşon se extinde coaxial în15

interiorul celui de-al treilea tub dintr-un capăt depărtat al celui de-al treilea tub spre
mecanismul de reducere pentru a primi tija de ghidare, manşonul având un bloc de presare17

stabilit ca un capăt apropiat al acestuia. Un cablu flexibil are un capăt fixat la mecanismul de
reducere, iar capătul opus trece în jurul primei role şi al celei de-a doua role şi apoi fixat în19

interiorul capătului depărtat al primului tub cu o porţiune de mijloc presată de blocul de
presare. Atunci când motorul acţionează şurubul şi tija de ghidare pentru a se extinde sau21

a retrage relativ, coarda flexibilă trage manşonul să se mişte corespunzător.

Mai este cunoscut un actuator liniar din documentul US 2009249906 A1 care23

cuprinde o ţeavă exterioară, o ţeavă de mijloc şi una interioară, montate telescopic, la partea
inferioară a ţevii exterioare fiind dispus un dispozitiv de împingere cuplat cu un dispozitiv de25

rulare, iar dispozitivul de împingere are un şurub şi o piuliţă înşurubate. Un element de
tragere este antrenat pentru a deplasa ţeava interioară şi este fixat între aceasta şi ţeava27

exterioară prin cooperarea cu o roată dispusă pe ţeava de mijloc şi cu un fir de oţel, astfel
încât ţevile să poată fi deplasate sincron într-o direcţie axială. Cablul de oţel se învârte în29

jurul unui arbore de rulare al dispozitivului de rulare, astfel încât firul de oţel poate fi slăbit
sau strâns împreună cu ţevile, permiţând ţevilor să se extindă sau să se retragă mai stabil.31

Un capăt al firului de oţel al rolei dispozitivului se înfăşoară în jurul arborelui de rulare,
celălalt capăt fiind fixat la partea superioară a ţevii interioare, iar discul rotativ este condus33

în mod sincron pentru a  a slăbi sau a strânge firul de oţel al dispozitivului de rulare.

Documentul US 2009114060 A1 dezvăluie un actuator sincron în direcţie axială35

cuprinzând un ansamblu cilindric telescopic care include cel puţin trei cilindri conectaţi
pivotant, un ansamblu de antrenare cuprinzând o roată de antrenare, cel puţin doi scripeţi37

şi un element de tragere, ansamblul de antrenare fiind dispus la doi cilindri adiacenţi, roata
de antrenare fiind dispusă pivotant la cilindrul inferior. Roţile ansamblului antrenat sunt39

dispuse pivotant la cei doi cilindri adiacenţi, ambele capete ale elementului de tragere al
ansamblului de antrenare fiind conectate la cilindrul superior, elementul de tragere al41

ansamblului de antrenare fiind rulat în jurul roţii ansamblului antrenat, respectiv cu ansamblul
de antrenare şi ansamblul acţionat, cilindrii telescopului ansamblului cilindric fiind extinşi sau43

retraşi sincron în direcţie axială.
Aceste mecanisme au dezavantajul că în cazul acţionărilor extensibile au construcţii45

complexe şi randamente mici. Realizările practice a acestui concept va permite simplificarea
acţionărilor liniare extensibile, precum şi creşterea eficienţei energetice pentru orice aplicaţie.47
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Problema tehnică pe care o rezolvă invenţia constă în creşterea cursei de lucru. 1

Actuatorul cu glisiere telescopic, cu transmisii prin cablu şi role, conform invenţiei,
elimină dezavantajele de mai sus, prin aceea că, în scopul reducerii gabaritului, creşterii 3

cursei de lucru şi a randamentului este prevăzut cu un subansamblu de antrenare, fixat pe
un suport şi care are pe arborele de ieşire o rolă, peste care este înfăşurat un cablu prins la 5

ambele capete de o glisieră suport, în care culisează o altă glisieră, având la capete nişte
bolţuri cu role, peste care este înfăşurat un alt cablu, sau curea flexibilă dinţată, care are 7

ramura inferioară solidarizată la suportul fix, iar ramura superioară a cablului solidarizată la
glisieră.. Se obţine astfel o mişcare de translaţie simultană a celor două glisiere, la rotirea 9

rolei spre stânga, sau dreapta, realizându-se extensia servomecanismului cu glisiere, cu o
viteză însumată. 11

În cele ce urmează, se dă un exemplu de realizare a invenţiei în legătură şi cu fig.1
şi 2, care reprezintă: 13

- fig. 1, secţiune transversală prin mecanismul de acţionare; 
- fig. 2, secţiune longitudinală prin mecanismul actuator. 15

Actuatorul cu glisiere telescopic, cu transmisii prin cablu şi role, conform invenţiei,
elimină dezavantajele de mai sus, prin aceea că, în scopul reducerii gabaritului, creşterii 17

cursei de lucru şi a randamentului este prevăzut cu un subansamblu moto-reductor A, fixat

pe un suport 1 şi care are pe arborele de ieşire 2, o rolă 3, peste care este înfăşurat un cablu 19

4, cu reglarea întinderii, prins la ambele capete a şi b de o glisieră suport 5, în care culisează

o altă glisieră 6, având la capete nişte bolţuri 7, cu role 8, peste care este înfăşurat un alt 21

cablu 9, sau o curea flexibilă dinţată, care are ramura inferioară solidarizată la suportul fix

1, printr-o legătură 10, ghidată într-un canal c din glisiera 6 şi canalul d din glisiera 5, iar 23

ramura superioară a cablului 9 solidarizată Ia glisiera 5, printr-o altă legătură 11, ce ghidează

în canalul e din glisiera 6. Se obţine astfel o mişcare de translaţie a glisierei 5 simultan cu 25

a glisierei 6, la rotirea rolei 3, spre stânga, sau dreapta, înfăşururând cablul 4 în ambele

sensuri, iar datorită faptului că ramura inferioară a cablului 9 este solidară cu suportul 1 prin 27

legătura 10, face posibilă mişcarea glisierei 6, odată cu mişcarea liniară a ramurii superioare

a cablului 9, simultan cu prima glisieră 5, cablul fiind întins prin deplasarea rolelor 8, 29

realizându-se extensia servo-mecanismului cu glisiere, cu o viteză însumată.
Actuatorul cu glisiere telescopic, conform invenţiei, poate fi reprodus cu aceleaşi 31

caracteristici şi performanţe, ori de câte ori este necesar, fapt care poate constitui un
argument în favoarea îndeplinirii criteriului de aplicativitate industrială. 33

Prin aplicarea invenţiei, actuatorul cu glisiere telescopic, se obţin următoarele
avantaje principale: 35

- reducerea gabaritului; 
- creşterea cursei de lucru; 37

- construcţie compactă; 
- randament ridicat; 39

- simplitate constructivă;
- poate fi folosit şi ca mecanism distribuit, cu glisierele separate pe uşile glisante. 41
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Revendicare1

Actuator cu glisiere telescopic cu transmisii prin cablu şi role constituit dintr-un3

subansamblu motoreductor (A), fixat pe un suport (1), care are pe arborele de ieşire (2) o

rolă (3), peste care este înfăşurat un cablu (4) prins cu reglarea întinderii Ia ambele capete5

(a, b) de o glisieră suport (5), în care culisează o altă glisieră (6), având la capete nişte

bolţuri (7) cu role (8), peste care este înfăşurat un alt cablu (9) sau o curea flexibilă dinţată,7

caracterizat prin aceea că ramura inferioară a cablului (9) este solidarizată la suportul (1)

fix printr-o legătură (10), ghidată într-un canal (c) din glisieră (6) şi în alt canal (d) din glisiera9

(5) suport, ramura superioară a cablului (9) fiind solidarizată la glisiera (5) suport printr-o altă

legătură (11) care este ghidată într-un alt canal (e) din glisieră (6), obţinându-se astfel o11

mişcare de translaţie simultană a celor două glisiere (5, 6), iar la rotirea rolei (8) spre stânga
sau spre dreapta se obţine extensia servomecanismului cu glisiere.13
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