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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem de pozitionare cu 5

deplasare incrementala prin controlul a doua sisteme /

pentru asigurarea/eliberarea pozitiei cu actuatori piezo- — / I
electrici si mecanism paralelogram, destinat a fi utilizat /
in special in aplicatii care necesita deplasari pe distante

mari, precizie ridicata de pozitionare si migcare pas cu
pas. Sistemul conform inventiei cuprinde doué sisteme B A N Q?_E _
de asigurare/eliberare a pozitiei, fiecare avand cate un F—

actuator piezoelectric (4', 4"), un mecanism paralelo- I i / ,

gram (3, 3') si un arc de blocare (5", 5") pretensionat, VA R MY
si fiind montat pe o glisiera (2, 2'), intre cele doua L_ [ f L
glisiere, care pot culisa pe o cale de rulare (1), fiind ( \ /
montat un alt actuator piezoelectric (4) si alte doua 1/ '3 2 4 & 2! 3/
arcuri (5, 5') pretensionate, in care blocarea glisierelor

(2, 2') pe calea de rulare (1) se realizeaza prin actiunea Fig. 1

arcurilor de blocare (5, 5') cu actuatorii piezoelectrici

nealimentati cu tensiune, iar deblocarea se realizeaza

prin alimentarea cu tensiune a actuatorilor piezoelectrici

(4', 4") si amplificarea deformarii date de acesti actua-

tori prin intermediul mecanismelor paralelogram (3, 3").
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Sistem de pozitionare cu deplasare incrementala
prin controlul a doui sisteme pentru asigurarea/eliberarea pozitiei
cu actuatori piezoelectrici $i mecanism paralelogram

1. Inventia se referd la un sistem de pozitionare cu deplasare incrementald prin controlul a
doud sisteme pentru asigurarea/eliberarea pozitiei cu actuatori piezoelectrici §i mecanism
paralelogram, cu aplicatii la sistemele de pozitionare liniard, in special in aplicatii care
necesita deplasiri pe distante mari, precizie ridicatd de pozitionare si miscare pas cu pas.

2. Sunt cunoscute si alte solutii de sisteme de pozitionare cu deplasare incrementald care
utilizeaza sisteme pentru asigurarea/eliberarea pozitiei cu actuatori piezoelectrici, precum
cele prezentate in brevetele US3902084 A si RO122943 BI, solutii care presupun
utilizarea unor stive piezoelectrice si a unor piese de tip bucsa elasticé care culiseaza pe
un ax cilindric. Prin comanda si alimentarea intr-o anumita succesiune a stivelor
piezoelectrice se realizeaza blocarea sau deblocarea bucselor pe ax si deplasarea liniara
a acestuia, intr-un sens sau altul.

3. Solutiile cunoscute au urmaétoarele dezavantaje:

- blocarea intr-o anumita pozitie a axului sistemului, precum si forta de blocare nu
pot fi mentinute in lipsa alimentarii cu tensiune a stivelor piezoelectrice;

- utilizeaza un semnal de comanda complicat, prin aceea ca sunt utilizate semnale de
comanda digitale pentru blocarea si eliberarea axului si unul analogic pentru
avansul acestuia, proportional cu marimea dorita a pasului de deplasare;

- necesitd o precizie foarte mare de executie a axului mobil si a bucselor utilizate
pentru blocarea pe pozitia dorita, axul fiind ghidat la deplasarea liniard intr-un sens
sau altul chiar prin bucsele de blocare;

- au un gabarit mare §i un numéar mare de repere componente;

- nu existd elemente care sa impiedice rotirea axului antrenat in miscare liniara.

4. Problema tehnicad pe care o rezolva inventia constd in mentinerea pozitiei blocate in
lipsa alimentarii actuatorilor piezoelectrici, prin utilizarea unui mecanism paralelogram
pentru amplificarea deformaérii si a unor arcuri de blocare pretensionate. Amplificarea
deformdrii elimind si necesitatea executiei foarte precise a elementelor aflate in miscare
relativd, iar mecanismul de tip paralelogram asigura o buna liniaritate a miscérii franei pe
domeniul de deplasare al acesteia.

5. Sistemul de pozitionare cu deplasare incrementala prin controlul a doua sisteme pentru
asigurarea/eliberarea pozitiei cu actuatori piezoelectrici si mecanism paralelogram,
conform inventiei inldturd dezavantajele mentionate prin aceea cid realizeazi
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asigurarea/eliberarea pozitiei prin utilizarea a doud sisteme, fiecare cu céte un actuator
piezoelectric, un mecanism paralelogram si un arc de blocare pretensionat. Fiecare sistem
de asigurare/eliberare a pozitiei este montat pe cate o glisierd, cele doud glisiere putand
culisa pe o cale de rulare. intre cele doud glisiere se utilizeazi un alt actuator
piezoelectric si alte doud arcuri pretensionate. Arcurile de blocare ale sistemelor pentru
asigurarea/eliberarea pozitiei mentin franele blocate in stare normald, cu actuatorii
piezoelectrici nealimentati. Atunci cand actuatorii piezoelectrici sunt alimentati,
deformatia acestora este amplificatd de mecanismele paralelogram si se produce
deblocarea franelor. Pentru miscarea de avans, una dintre glisiere este mentinutd in stare
blocata, cealalta glisierd este deblocatd prin alimentarea actuatorului piezoelectric montat
pe glisiera respectiva si se alimenteazi si actuatorul piezoelectric montat intre glisiere.
Deformarea care apare la acest actuator se transmite, sub formd de deplasare liniard,
glisierei aflatd in stare neblocatd, cu actuatorul piezoelectric alimentat. Se blocheaza
glisiera care a fost deplasata, prin oprirea alimentérii actuatorului piezoelectric montat pe
aceastd glisierd. Se opreste si alimentarea actuatorului piezoelectric montat intre glisiere
si se alimenteazd actuatorul piezoelectric montat pe glisiera aflatd anterior in stare
blocatd. Datoritd tendintei actuatorului piezoelectric montat intre glisiere sd revind la
lungimea initiala, arcurile montate intre glisiere vor deplasa si cea de-a doua glisiera.
Pentru efectuarea unui nou pas se repetd succesiunea de operatii descrisd mai sus. Pentru
inversarea sensului de deplasare se inverseaza ordinea de blocare/deblocare a celor doua
glisiere. Incrementul de deplasare se controleaza prin modificarea tensiunii de alimentare
a actuatorului montat intre glisiere.

6. Inventia prezintd urmitoarele avantaje:

- blocarea pozitiei glisierelor se face cu ajutorul unor arcuri, fird a fi necesara
alimentarea actuatorilor piezoelectrici;

- numdr mic de componente mecanice cu ajutorul cirora se realizeaza franarea;

- sistemul de pozitionare nu are componente care s necesite realizarea unor ghidaje
de translatie pentru operatia de indexare a pozitiei, deci nu necesitd prelucriri
complexe,

- sistemul de amplificare a migcarii se poate realiza cu ajutorul unor articulatii
elastice, deci cu eliminarea jocurilor;

- combind amplificarea cu parghie cu avantajele miscdrii liniare plan-paralele a
mecanismului paralelogram;

- constructie simpld care permite adaptarea facild la diverse dimensiuni de cai de
rulare.

7. In continuare se di un exemplu de realizare al inventiei in legiturd cu fig | care
reprezinta:

- fig. 1 - schema de ansamblu a sistemului de pozitionare cu deplasare incrementala
prin controlul a doud sisteme pentru asigurarea/eliberarea pozitiei cu actuatori
piezoelectrici si mecanism paralelogram, vedere frontala;
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- fig. 2 - schema de ansamblu a sistemului de pozitionare cu deplasare incrementala
prin controlul a doud sisteme pentru asigurarea/eliberarea pozitiei cu actuatori
piezoelectrici si mecanism paralelogram, vedere de sus;

Conform inventiei sistemul de pozitionare cu deplasare incrementald prin controlul a
doua sisteme pentru asigurarea/eliberarea pozitiei cu actuatori piezoelectrici si mecanism
paralelogram este alcatuit din:

- Calea de rulare 1, are rolul de a sustine glisierele 2 si 2°, permitind acestora si se
deplaseze doar in lungul axei longitudinale a cdii de rulare. De asemenea, calea de
rulare 1 este piesa pe care apasid mecanismele paralelogram 3 si 3° pe durata
franarii, pentru mentinerea pozitiei..

- Glisierele 2 si 2°, au rolul de a sustine sistemele de asigurare/eliberare a pozitiei,
alcdtuite din mecanismele paralelogram 3 si 3°, actuatorii piezoelectrici 4 si 4" si
arcurile de blocare 5 si 5", avand posibilitatea de a se deplasa pe o singurd
directie, in lungul cdii de rulare 1.

- Mecanismele paralelogram 3 si 3°, au rolul sd amplifice deformarea realizatd de
actuatorii piezoelectrici 4 si 4° si sd transmitd aceastd deformare amplificatd cétre
capatul care apasa pe calea de rulare 1, pentru realizarea blocérii glisierelor 2 i 2°.

- Actuatorul piezoelectric 4, are rolul de a deplasa una din glisierele 2 sau 2°, in
spetd acea glisiera care nu are actuatorul piezoelectric alimentat.

- Actuatorii piezoelectrici 4° si 47, au rolul de a deforma mecanismele
paralelogram 3 si 37, atunci cdnd sunt alimentate cu tensiune. Aceste componente
sunt realizate sub forma unor stive de straturi ceramice cu grosimi cuprinse intre 20
si 100 pm, tensiunea de alimentare variind intre 150 si 1.000 V. De regula, aceste
componente se achizitioneazd de la producatori specializati, in functie de forta si
deformarea impuse de aplicatia sistemului de pozitionare.

- Arcurile 5 §i §°, au rolul de a deplasa una din glisierele 2 sau 2°, in spetd acea
glisierd care are actuatorul piezoelectric alimentat.

- Arcurile de blocare 5™ si 5°°, au rolul de a pretensiona actuatorii piezoelectrici 3
si 3", mdrind astfel capacitatea de rezistentd la deformare, caracteristici foarte
importanta in special in aplicatiile dinamice.
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8. REVENDICARE

Sistemul de pozitionare cu deplasare incrementald prin controlul a doud sisteme pentru
asigurarea/eliberarea pozitiei cu actuatori piezoelectrici si mecanism paralelogram,
caracterizat prin aceea cd blocarea glisierelor (2 si 2°) pe calea de rulare (1) se realizeaza
prin actiunea arcurilor de blocare (5°° si 5°°°), cu actuatorii piezoelectrici (4° si 4°)
nealimentati cu tensiune, iar deblocarea se realizeaza prin alimentarea cu tensiune a
actuatorilor piezoelectrici (4" si 4°) si amplificarea deformarii date de acesti actuatori
prin intermediul mecanismelor cu paralelogram (3 si 3°); deplasarea glisierelor (2 si 2°)
pe calea de rulare (1) se realizeaza prin deblocarea unei glisiere (2) si blocarea glisierei
(27), alimentarea actuatorului piezoelectric (4) montat intre glisierele (2 si 2°), ceea ce va
conduce la deplasarea glisierei (2), apoi se blocheaza glisiera (2), se deblocheazi glisiera
(27) si se intrerupe alimentarea actuatorului piezoelectric (4), ceea ce va conduce la
deplasarea glisierei (2'), sub actiunea arcurilor (5 si 5°).
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