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Invenţia se referă la un mecanism de orientare monoaxială de înaltă precizie, acţionat1

de trei actuatoare liniare, destinat orientării de precizie pe curse mari a unor sisteme cu
concentrare de conversie a energiei solare, precum sisteme solar-termice de tip jgheab, disc3

sau sisteme fotovoltaice cu concentrare, cu scopul creşterii cantităţii de radiaţie solară
receptată, în condiţii de complexitate structurală şi constructivă relativ redusă şi unghiuri de5

transmitere favorabile.

Este cunoscut din documentul RO 127979 B1 un mecanism de orientare monoaxială7

cu două actuatoare liniare, destinat orientării monoaxiale a unor platforme fotovoltaice sau
solar-termice, acţionat cu ajutorul a două actuatoare liniare, în scopul realizării unor curse9

unghiulare diurne mari, în condiţiile unui grad redus de complexitate constructivă şi ale unor
unghiuri de transmitere favorabile. Mecanismul conform invenţiei este realizat dintr-un meca-11

nism plan cu bare articulate, compus dintr-o bază, o platformă orientabilă, un balansier soli-
dar cu platforma, şi o bieletă articulată la balansier şi acţionată de două actuatoare liniare,13

dispuse în triunghi şi articulate la bază şi la bieletă, care sub acţiunea actuatoarelor liniare,
imprimă balansierului o cursă unghiulară mare, $ 180/, cu posibilitatea de a asigura, atunci15

când este nevoie, precizii ridicate de orientare. Acest tip de mecanism are dezavantajul
realizării unor precizii de orientare insuficiente în cazul unor sisteme de orientare cu17

concentrare a radiaţiei solare.

Mai este cunoscut din documentul US 2010/0180884 A1 un mecanism de orientare19

constituit dintr-un cadru inferior capabil să susţină cel puţin un panou solar, cel puţin un stâlp
de susţinere a cadrului inferior şi un sistem de conexiune care leagă cadrul inferior de stâlp.21

Mecanismul mai cuprinde şi cel puţin două actuatoare liniare, fiecare fiind legat printr-o cuplă
de rotaţie, la unul din capete, de cadrul inferior, cele două actuatoare fiind acţionate printr-un23

sistem de acţionare. Într-o variantă de realizare, mecanismul este prevăzut cu un al treilea
actuator, montat la unul din capete printr-o cuplă la cadrul inferior pentru optimizarea25

mecanismului de orientare în perioadele dimineţii şi a după-amiezii târzii.
Problema tehnică obiectivă pe care o rezolvă invenţia este ajustarea precisă a paşilor27

de orientare şi asigurarea unor unghiuri de transmitere în jurul valorii de 90/ pe întreaga
cursă a levierului mecanismului. 29

Mecanismul de orientare monoaxială de înaltă precizie, conform invenţiei, rezolvă
problema tehnică propusă şi înlătură dezavantajele menţionate, prin aceea că mecanismul31

de orientare monoaxială de înaltă precizie este constituit dintr-un element bază, o platformă
mobilă şi nişte actuatoare liniare, având un prim actuator liniar legat în paralel cu un al doilea33

actuator liniar, dispuse în triunghi şi articulate între ele la capătul liber printr-o cuplă de
rotaţie, un al treilea actuator liniar este de asemenea articulat la capătul liber la cupla de35

rotaţie, iar la celălalt capăt este articulat printr-o altă cuplă la un levier articulat la elementul
bază şi solidar cu platforma solară.   37

Prin aplicarea acestei invenţii, se obţin următoarele avantaje:
- asigură precizie ridicată de orientare prin corecţia fină a paşilor unghiulari realizată39

cu un alt treilea actuator liniar;
- asigură solicitarea actuatoarelor liniare exclusiv cu forţe axiale centrice şi implicit41

o durată de viaţă mărită a acestora.
Se prezintă în continuare un exemplu de realizare a invenţiei, în legătură cu fig. 1...5,43

în ipoteza utilizării unor actuatoare cu viteze constante şi aproximativ egale, şi  care
reprezintă:45

- fig. 1, reprezintă schema conceptuală a unui mecanism plan cu trei actuatoare
liniare pentru orientarea monoaxială de înaltă precizie, reprezentat în poziţii extreme;47

- fig. 2, reprezintă schema structurală echivalentă a mecanismului din fig. 1;
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- fig. 3, reprezintă un exemplu de realizare a articulaţiei între cele trei actuatoare 1

liniare;
- fig. 4, reprezintă mecanismul de orientare în poziţia corespunzătoare amiezii solare; 3

- fig. 5, reprezintă un exemplu de realizare a preciziei cu cel de-al treilea actuator,
pentru poziţia mecanismului din fig. 4. 5

Mecanismul de orientare conform invenţiei, este constituit dintr-un actuator 1 liniar

legat în paralel cu un al doilea actuator 2 liniar, dispuse în triunghi, articulate cu un element 7

bază O printr-o cuplă A de rotaţie, respectiv B şi articulate între ele la capătul liber, printr-o

cuplă C de rotaţie, mecanismul mai cuprinde un alt actuator 3 liniar, articulat la un levier 4 9

printr-o  altă cuplă D, iar faţă de cele două actuatoare 1, 2 liniare, este articulat în cupla C

de rotaţie. Sub acţiunea celor două actuatoare 1, 2 liniare, actuatorul 3 liniar - cu rol de 11

bieletă cu lungime variabilă – imprimă levierului 4 o cursă unghiulară " mare (de exemplu

>180/), trecând din poziţia A-B-C-D-O în poziţia A-B-C0-D0-O. Actuatoarele 1, 2 liniare 13

asigură mecanismului un unghi de transmitere ( în jurul valorii de 90/ pe întreaga cursă a

levierului 4 şi o poziţionare a acestuia cu o precizie relativ redusă, de exemplu ~1/, în raport 15

cu cerinţele de precizie ale unui sistem cu concentrarea radiaţiei solare, de exemplu < 0,1/.
Precizia ridicată de orientare se realizează cu ajutorul actuatorului 3 liniar care permite 17

ajustarea paşilor de orientare între poziţia D100 şi D200 fig.5.
Mecanismul propus reprezintă o dezvoltare a soluţiei tehnice din brevetul 19

RO127979B1.
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Revendicare1

Mecanism de orientare monoaxială de înaltă precizie constituit dintr-un element bază3

(O), o platformă mobilă şi nişte actuatoare liniare, având un prim actuator (1) liniar legat în

paralel cu un al doilea actuator (2) liniar, dispuse în triunghi şi articulate între ele la capătul5

liber printr-o cuplă (C) de rotaţie, caracterizat prin aceea că un al treilea actuator (3) liniar

este de asemenea articulat la capătul liber la cupla (C) de rotaţie, iar la celălalt capăt este7

articulat printr-o altă cuplă (D) la un levier (4) articulat la elementul bază (O) şi solidar cu
platforma solară. 9
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