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RO 130517 B1

Inventia se refera la un actuator cu glisiere telescopic, cu o transmisie mecanica reali-
zata din glisiere si cablu cu role, utilizate pentru antrenari liniare de la diverse actionari indus-
triale, in special la porti si usi glisante extensibile, cu viteze ridicate de lucru si curse mari.

In scopul reducerii gabaritului, cresterii cursei de lucru si a randamentului si a
transformarii miscarii de rotatie in miscare rectilinie, sau invers sunt cunoscute mecanismele
de diverse tipuri constructive, cum sunt cele cu surub-piulita, cu mecanisme
pinion-cremaliera, sau transmisiile cu elemente flexibile, prin cablu cu role, toate destinate
executarii sarcinilor de manipulare, actionare si reglare, sau ca sisteme de actionare a usilor
si portilor glisante.

Este cunoscut din documentul US 7810793 B1 un actuator cu scripete care cuprinde
un motor ce transmite rotatia printr-un dispozitiv de cuplare unui surub ce este cuplat cu o
tija de ghidare, in care tija de ghidare are un capat adiacent surubului prevazut cu un scaun
de ghidare, iar capatul opus avand o prima rola, in care scaunul de ghidare include o a doua
rola dispusa pe partea laterala. Un ansamblu tubular este format din trei tuburi telescopice,
in care primul tub este montat coaxial in jurul surubului, iar un mangon se extinde coaxial in
interiorul celui de-al treilea tub dintr-un capat departat al celui de-al treilea tub spre
mecanismul de reducere pentru a primi tija de ghidare, mansonul avand un bloc de presare
stabilit ca un capat apropiat al acestuia. Un cablu flexibil are un capat fixat la mecanismul de
reducere, iar capatul opus trece in jurul primei role si al celei de-a doua role si apoi fixat in
interiorul capatului departat al primului tub cu o portiune de mijloc presata de blocul de
presare. Atunci cand motorul actioneaza surubul si tija de ghidare pentru a se extinde sau
a retrage relativ, coarda flexibila trage mansonul sa se miste corespunzator.

Mai este cunoscut un actuator liniar din documentul US 2009249906 A1 care
cuprinde o feava exterioara, o teava de mijloc si una interioara, montate telescopic, la partea
inferioara a tevii exterioare fiind dispus un dispozitiv de impingere cuplat cu un dispozitiv de
rulare, iar dispozitivul de Tmpingere are un surub si o piulitd Tnsurubate. Un element de
tragere este antrenat pentru a deplasa teava interioara si este fixat intre aceasta si teava
exterioara prin cooperarea cu o roata dispusa pe {eava de mijloc si cu un fir de otel, astfel
incat fevile sa poata fi deplasate sincron intr-o directie axiala. Cablul de otel se invarte n
jurul unui arbore de rulare al dispozitivului de rulare, astfel incat firul de otel poate fi slabit
sau strans impreuna cu tevile, permitand tevilor sa se extinda sau sa se retraga mai stabil.
Un capat al firului de ofel al rolei dispozitivului se infagsoara in jurul arborelui de rulare,
celalalt capat fiind fixat la partea superioara a tevii interioare, iar discul rotativ este condus
in mod sincron pentru a a slabi sau a strange firul de otel al dispozitivului de rulare.

Documentul US 2009114060 A1 dezvaluie un actuator sincron in directie axiala
cuprinzand un ansamblu cilindric telescopic care include cel putin trei cilindri conectati
pivotant, un ansamblu de antrenare cuprinzand o roata de antrenare, cel putin doi scripefi
si un element de tragere, ansamblul de antrenare fiind dispus la doi cilindri adiacentj, roata
de antrenare fiind dispusa pivotant la cilindrul inferior. Rotile ansamblului antrenat sunt
dispuse pivotant la cei doi cilindri adiacenti, ambele capete ale elementului de tragere al
ansamblului de antrenare fiind conectate la cilindrul superior, elementul de tragere al
ansamblului de antrenare fiind rulat in jurul rotii ansamblului antrenat, respectiv cu ansamblul
de antrenare si ansamblul actionat, cilindrii telescopului ansamblului cilindric fiind extinsi sau
retrasi sincron in directie axiala.

Aceste mecanisme au dezavantajul ca in cazul actionarilor extensibile au constructii
complexe si randamente mici. Realizarile practice a acestui concept va permite simplificarea
actionarilor liniare extensibile, precum si cresterea eficientei energetice pentru orice aplicatie.
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Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in cresterea cursei de lucru.

Actuatorul cu glisiere telescopic, cu transmisii prin cablu si role, conform inventiei,
elimina dezavantajele de mai sus, prin aceea ca, in scopul reducerii gabaritului, cresterii
cursei de lucru si a randamentului este prevazut cu un subansamblu de antrenare, fixat pe
un suport si care are pe arborele de iesire o rola, peste care este infasurat un cablu prins la
ambele capete de o glisiera suport, in care culiseaza o alta glisiera, avand la capete niste
bolturi cu role, peste care este infasurat un alt cablu, sau curea flexibila dintata, care are
ramura inferioara solidarizata la suportul fix, iar ramura superioara a cablului solidarizata la
glisiera.. Se obtine astfel o miscare de translatie simultana a celor doua glisiere, la rotirea
rolei spre stanga, sau dreapta, realizandu-se extensia servomecanismului cu glisiere, cu o
viteza insumata.

In cele ce urmeaza, se d& un exemplu de realizare a inventiei in leg&tura si cu fig. 1
si 2, care reprezinta:

- fig. 1, sectiune transversala prin mecanismul de actionare;

- fig. 2, sectiune longitudinala prin mecanismul actuator.

Actuatorul cu glisiere telescopic, cu transmisii prin cablu si role, conform inventiei,
elimina dezavantajele de mai sus, prin aceea ca, in scopul reducerii gabaritului, cresterii
cursei de lucru si a randamentului este prevazut cu un subansamblu moto-reductor A, fixat
pe un suport 1 si care are pe arborele de iesire 2, o rola 3, peste care este infasurat un cablu
4, cureglarea intinderii, prins la ambele capete a si b de o glisiera suport 5, in care culiseaza
o alta glisiera 6, avand la capete niste bolturi 7, cu role 8, peste care este infagurat un alt
cablu 9, sau o curea flexibila dintata, care are ramura inferioara solidarizata la suportul fix
1, printr-o legatura 10, ghidata intr-un canal ¢ din glisiera 6 si canalul d din glisiera 5, iar
ramura superioara a cablului 9 solidarizata la glisiera 5, printr-o alta legatura 11, ce ghideaza
in canalul e din glisiera 6. Se obtine astfel 0 migscare de translatie a glisierei 5 simultan cu
a glisierei 6, la rotirea rolei 3, spre stanga, sau dreapta, infasururand cablul 4 in ambele
sensuri, iar datorita faptului ca ramura inferioara a cablului 9 este solidara cu suportul 1 prin
legatura 10, face posibila miscarea glisierei 6, odata cu miscarea liniara a ramurii superioare
a cablului 9, simultan cu prima glisiera 5, cablul fiind intins prin deplasarea rolelor 8,
realizandu-se extensia servo-mecanismului cu glisiere, cu o viteza insumata.

Actuatorul cu glisiere telescopic, conform inventiei, poate fi reprodus cu aceleasi
caracteristici si performante, ori de cate ori este necesar, fapt care poate constitui un
argument in favoarea indeplinirii criteriului de aplicativitate industriala.

Prin aplicarea inventiei, actuatorul cu glisiere telescopic, se obtin urmatoarele
avantaje principale:

- reducerea gabaritului;

- cresterea cursei de lucru;

- constructie compacta;

- randament ridicat;

- simplitate constructiva;

- poate fi folosit si ca mecanism distribuit, cu glisierele separate pe usile glisante.
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Revendicare

Actuator cu glisiere telescopic cu transmisii prin cablu si role constituit dintr-un
subansamblu motoreductor (A), fixat pe un suport (1), care are pe arborele de iesire (2) o
rola (3), peste care este infasurat un cablu (4) prins cu reglarea intinderii la ambele capete
(a, b) de o glisiera suport (5), in care culiseaza o alta glisiera (6), avand la capete niste
bolturi (7) cu role (8), peste care este infagurat un alt cablu (9) sau o curea flexibila dintata,
caracterizat prin aceea ca ramura inferioara a cablului (9) este solidarizata la suportul (1)
fix printr-o legatura (10), ghidata intr-un canal (¢) din glisiera (6) si in alt canal (d) din glisiera
(5) suport, ramura superioara a cablului (9) fiind solidarizata la glisiera (5) suport printr-o alta
legatura (11) care este ghidata intr-un alt canal (e) din glisiera (6), obtindndu-se astfel o
miscare de translatie simultana a celor doua glisiere (5, 6), iar la rotirea rolei (8) spre stanga
sau spre dreapta se obtine extensia servomecanismului cu glisiere.
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