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(57) Resumo: APARELHO DE ATUAGCAO  LINEAR,
PARTICULARMENTE PARA O ACIONAMENTO REMOTO DE
COMPONENTES DESLOCAVEIS EM MODELOS DE TUNEL
AERODINAMICO. A invengao diz respeito a um aparelho de atuagéo
linear (1), particularmente para o acionamento remoto de componentes
deslocaveis em modelos de tunel aerodinamico. O dito aparelho
compreende um alojamento (2) e um motor com engrenagem (13) para
acionar um eixo rosqueado (27), o ulti- mo (27) tendo uma porca
rosqueada (28) que desloca uma haste de acionamento (11) . De
acordo com a invengéo, o eixo rosqueado (27) é conectado ao motor
com engrenagem (13) por meio de um acionamento por corrente (14),
o eixo rosqueado (27) e um eixo de motor com engrenagem (49)
sendo antiparalelos um em relagdo ao outro. Como resultado do
arranjo antiparalelo do eixo de motor com engrenagem (49) e do eixo
rosqueado (27), o aparelho de atuagéo linear (1) tem uma construgéo
compacta. O aparelho de atuacéo linear (1) é assim adequado para o
acionamento remoto de componentes deslocaveis em modelos de
tunel aerodinamico com pequenas dimensdes. Além do mais, o
aparelho de atuagéao linear (1) permite a geragéo de forgas mecanicas
de atuagéo consideraveis si- multaneamente com um alto grau de
preciséo de posicionamento e de repeti¢éo.
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“APARELHO DE ATUACAO LINEAR, PARTICULARMENTE PARA
O ACIONAMENTO REMOTO DE COMPONENTES DESLOCAVEIS EM MODELOS
DE TUNEL AERODINAMICO”

A invencdo diz respeito a um elemento de atuacgao
linear, particularmente para o controle remoto de componen-
tes ajustaveis em modelos de tunel aerodinadmico, compreen-—
dendo um alojamento e um motor com engrenagém para acionar
um eixo rosqueado, em gque no eixo rosqueado é arranjada uma
porca rosqueada para mover uma haste impulsora.

Em modelos de tunel aerodindmico, por exemplo, a-
tuadores lineares sdo usados para o controle remoto de com-
ponentes ajustdvels, particularmente de A&reas efetivas de
forma aerodindmica, valvulas ou coisa parecida. Por causa da
alta velocidade do fluxo de ar no tunel aerodindmico muitas
forgas de atuagdo consideraveis tém que ser produzidas pelos
atuadores, em que é exigido ao mesmo tempo precisdo muito
alta de posicionamento e de repetigdo dos atuadores a fim de
obter resultados de medigdo que sejam tdo precisos como pos-—
sivel. Além ?isso, por causa do tamanhq espacialmente limi-
tado dos modélos de tunel aerodinédmico que sdo comumente u-
sados, atuadores lineares devem ter um pequeno tamanho de
projeto. Além disso, os atuadores lineares usados devem tor-
nar possivel a execucdo de um grande numero de tarefas de
atuacdo sem éxistir qualquer mudanca na precisdo de posicio-
namento e dg repeticdo, por causa de as posigdes das Aareas
efetivas de forma aerodindmica dos modelos de tunel aerodi-
ndmico ter qgque ser continuamente reajustadas durante ativi-

dades de medl(;éo .
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Modalidades conhecidas de atuadores lineares fre-
qientemente nao satisfazem as exigéncias mencionadas anteri-
ormente, ou satisfazem a estas exigéncias somente em uma ma-
neira insuficiente.

Assim, o objetivo da invengdo é criar um elemento
de atuacdo linear, particularmente para o controle remoto de
componentes ajustéveis‘em modelos de tunel aerodinamico, cu-
jo elemento de atuacdo linear produza forgas de atuagdo mui-
to considerdveis e produza ao mesmo tempo alta precisdo de
posicionamento e de repetigdo e, além disso, tenha um peque-
no tamanho de projeto.

O objetivo de acordo com a invencdo é satisfeito
por um elemento de atuacdo linear com as caracteristicas da
reivindicacdo 1.

Por causa de o eixo rosqueado ser conectado ao mo-
tor com engrenagem por meio de um acionamento por corrente,
em que O eixo rosqueado e um eixo de motor com engrenagem
sdo arranjados a fim de ser essencialmente antiparalelos,
resuléa um tamanho de projeto muito pequeno do elemento de
atuagéo linear de acordo com a invencgdo, em que ao mesmo
tempo forcas de atuacdo muito considerdveis sdo alcancaveis
com alta precisdo de posicionamento e de repetigdo. Além
disso, o elemento de atuagdo linear suporta um grande numero
de tafefas de atuacdo através do caminho de deslocamento to-
tal sem qualquer redugdo significativa na precisdao. Além
disso, o acionamento por corrente torna possivel desacoplar
as forcas de atuagcdo muito consideradveis das forcgas produzi-

das pelo motor com engrenagem.
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De acordo com uma modalidade vantajosa, o motor
com engrenagem ¢é acomodado excentricamente para tensionar
uma corrente do acionamento por corrente. Esta modalidade
permite facil tensionamento da corrente do acionamento por
corrente sem existir a necessidade de componentes adicionais
como, por exemplo, um tensionador de corrente ou coisa pare-
cida.

De acordo com uma modalidade vantajosa adicional,
a corrente do acionamento por corrente pode ser tensionada
por meio de pelo menos um tensionador de corrente. Isto for-
nece a opgédo adicional de tensionar a corrente do acionamen-
to por corrente independentemente do arranjo de suporte ex-
céntrico do eixo de motor com engrenagem no alojamento do
elemento de atuacdo linear.

Um aperfeicoamento vantajoso permite a existéncia
de dois comutadores de limite para limitar deslocamento da

haste impulsora, em que os comutadores de limite podem ser

‘acionados por meio de um came de controle arranjado na regi-
40 da haste impulsora. Deste modo é impedido dano ao elemen-

to de atuagdo linear quando o caminho de deslocamento pre-

tendido da haste impulsora é excedido.

Uma modalidade vantajosa adicional permite que ca-
da comutador de limite seja arranjado em cada haste rosquea-
'da, a fim de ser deslizavel infinitamente pela rotagdo da
_haste rosqueada a fim de ajustar deslocamento. Deste modo é
possivel um ajuste de forma construtiva particularmente sim-
ples, mas apesar disso preciso, da posicdo final da haste

impulsora.
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De acordo com uma modalidade vantajosa adicional,
o alojamento compreende pelo menos um guia longitudinal no
qual pelo menos uma chaveta em cunha que é arranjada na has-
te impulsora é acomodada deslizavelmente. Isto impede rota-
cdo da haste impulsora em volta do seu eixo geométrico lon-
gitudinal. Além disso, o pelo menos um guia longitudinal em
conjunto com a pelo menos uma chaveta em cunha executa, pelo
menos em parte, a funcdo de um guia da haste impulsora.

Um aperfeicoamento vantajoso da invencdo permite
ao eixo rosqueado ser acomodado coaxialmente na haste impul-
sora. O projeto coaxial da haste impulsora e da haste ros-
queada torna possivel para a haste impulsora ser guiada exa-
tamente na direcdo longitudinal, assim como torna possivel
transmissdo de forca central efetiva entre a porca rosqueada
acomodada no eixo rosqueado e a haste impulsora. Além disso,
o arranjo coaxial torna possivel um projeto compacto.

Modalidades vantajosas adicionais do arranjo estéo
declaradas nas reivindicagdes a seguir.

Estd mostrado o seguinte no desenho:

A figura 1 mostra uma vista completa em perspecti-
va do elemento de atuacao linear de acordo com a invencgdao;

A figura_2 mostra uma vista em perspectiva do ele-
mento de atuagdo linear sem um alojamento; e

A figura 3 mostra uma vista detalhada explodida do
elemento de atuacdo linear.

Elementos de projeto iguais no desenho tém os mes-
mos numeros de referéncia.

A figura 1 mostra uma vista completa em perspecti-
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va de um elemento de atuacao linear 1 de acordo com a inven-
cao. |

Entre outras coisas, o elemento de atuacdo linear
1 compreende um alojamento 2 com dois guias longitudinais 3,
4, em gque em cada caso uma chaveta em cunha 5, 6 é acomodada
a fim de ser deslizavel na diregdo longitudinal. Neste ar-
ranjo, o) comprimenté dos guias longitudinais 3, 4 correspon-
de aproximadamente a um caminho de deslocamento que pode ser
alcancado por meio do elemento de atuacdo linear 1. Além
disso, um tensionador de corrente 7 é arranjado no alojamen-
to 2. Um tensionador de corrente adicional, que ndo tem um
numero de referéncia, é colocado na regido traseira do alo-
jamento 2. Na regido de uma traseira 8 do alojamento 2 exis-
te uma montagem 9 para a fixacdo capaz de girar do elemento
de atuac¢do linear 1 a um apoio (ndo mostrado). Na regido da
frente 10 do alojamento 2 existe uma haste impulsora 11 que
compreende um interior oco, com a dita haste impulsora 11
compreendendo uma cabega em forquilha 12.

A figura 2 mostra uma vista em perspectiva do ele-
mento de atuac¢do linear 1 sem o alojamento 2.

Por meio de um acionamento por corrente 14 um mo-
tor elétrico com engrenagem 13 aciona um eixo rosqueado (en-
coberto na vista mostrada na figura 2) para movimento linear
da haste impulsora 11. Por meio do tensionador de corrente 7
uma corrente 15 do acionamento por corrente 14 pode ser ten-
sionéda. Para maior clareza a figura 2 ndo mostra a cabeca
em forquilha 12 em uma regido de inicio 16 da haste impulso-

ra 1ll1. Uma regido de extremidade 17 da haste impulsora 11
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compreende uma seg¢do alargada 18 na forma de um cilindro o-
co. A secdo alargada 18 é particularmente usada para acomo-
dar a porca rosqueada (também encoberta na figura 2). Na se-
cdo alargada 18 as chavetas em cunha 5, 6 sdo fixadas, as
quais em interacdo com os guias longitudinais 3, 4 impedem
particularmente rotacdo da haste impulsora 11 em volta do
seu eixo geométrico longitudinal durante acionamento do ele-
mento de atuacdo linear 1, enquanto tendo ao mesmo tempo uma
funcédo de guia.

No alojamento 2, além disso, dois comutadores de
limite 19, 20 sdo arranjados. Os comutadores de limite 19,
20 s&o arranjados deslizavelmente nas hastes rosqueadas 21,
22 por meio das montagens de comutador de limite 23, 24.
Quando as hastes rosqueadas 21, 22 sdo giradas, as montagens
de comutador de limite 23, 24 deslizam ao longo das hastes
rosqueadas 21, 22 de maneira que em cada caso as posigdes
dos comutadores de limite 19, 20 pode ser ajustadas indepen-
dentemente uma da outra na diregdo longitudinal a fim de a-
justar o caminho de deslocamento da unidade de controle 1.

Por meio do came de controle 25, o qual é arranja-
do na secdo alargada 18 da haste impulsora 11, os comutado-
res de limite 19, 20 sdo acionados em ambas as posicgdes de
extremidade da haste impulsora 11, e o deslocamento do ele-
mento de atuacdo linear 1 é assim delimitado. Em uma monta-
gem de motor 26 o motor com engrenagem 13 é acomodado excen-
tricamente de maneira que a corrente 15, pelo simples giro
ou pequena rotacdo do motor com engrenagem 13 para completar

o tensionador de corrente 7, pode ser tensionada.
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E possivel, por exemplo, fornecer um codificador
de eixo de valor absoluto, por meio do qual a posicdo da
haste impulsora 11 na direcdo longitudinal pode ser obtida
com alta precisdo por um dispositivo regulador e/ou de con-
trole (ndo mostrado). Além disso, por meio do dispositivo
regulador e/ou de controle ajustavel preferivelmente de for-
ma infinita acontece controle de velocidade de rotacdo e/ou
torque do motor com engrenagem 13, por exemplo, de acordo
com diagramas de caracteristicas predeterminados ou coisa
parecida. Em vez da corrente 15, em uma modalidade alterna-
tiva variante do elemento de atuac¢do linear 1, por exemplo,
uma correia dentada, uma correia de impulso ou coisa pareci-
da também pode ser usada para transmissdo de poténcia entre
O eixo rosqueado e o motor com engrenagem 13.

A figura 3 mostra uma vista detalhada explodida do
projeto interno do elemento de atuagdo linear 1.

A parte inferior do diagrama mostra o alojamento 2
do elemento de atuagdo linear 1 com os guias longitudinais
3, 4, o tensionador de corrente 7, assim como as hastes ros-
queadas 21, 22 com as montagens de comutador de limite 23,
24, assim como os comutadores de limite 19, 20. Por meio do
tensionador de corrente 7 a corrente 15 pode ser tensionada
além da opgdo de seu tensionamento por meio de giro do motor
com engrenagem 13 que é& acomodado excentricamente na monta-
gem de motor 26. Como resultado do came de controle 25, as
respectivas posicdes de extremidade preestabelecidas dos co-
mutadores de limite 19, 20 s3o disparadas pela haste impul-

sora 11, e deste modo o deslocamento da haste impulsora 11 é
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limitado em uma maneira definida.

Um eixo rosqueado 27 é girado por meio do motor
com engrenagem 13 assim como o acionamento por corrente 14.
Conseqlientemente uma porca rosqueada 28 se desloca paralela
ao eixo geométrico x 29. A haste impulsora oca 11 é arranja-
da concentricamente no eixo rosqueado 27. A fim de alcangar
pequena execucdo mecdnica e assim alta precisdo de posicio-
namento e de repeticdo do elemento de atuacdo linear 1, a
porca rosqueada 28 em conjunto com o eixo rosqueado 27 é
projetada como um assim chamado acionamento de parafuso de
rolo rosqueado. Neste arranjo, com o uso de duas porcas que
sdo ligeiramente apertadas uma em relacgcdo a outra e com ©
uso de rolos rosqueados acomodados nas mesmas, € alcancado
posicionamento muito preciso e quase livre de execugdo da
porca rosqueada 28 em relacdo ao eixo rosqueado 27, de ma-
neira que o elemento de atuacdo linear 1 torna possivel para
a haste impulsora 11 se deslocar paralela ao eixo geométrico
X 29 com precisdo mecdnica muito alta. Além disso, o arranjo
coaxial do eixo rosqueado 27 na haste impulsora 11 permite
transmissdo de poténcia efetiva e essencialmente central en-
tre a porca rosqueada 28 acomodada no eixo rosqueado 27 e a
haste impulsora 11. Além disso, o arranjo coaxial torna pos-
sivel um projeto muito compacto do arranjo total do elemento
de atuacdo linear 1.

A porca rosqueada 28 é acomodada na secgdo alargada
18 da haste impulsora 11 e é fixada na mesma por meio de uma
tampa rosqueada 30. As duas chavetas em cunha 5, 6 impedem

rotacdo da haste impulsora 11 em volta do eixo geométrico x
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29 por causa da rotacdo do eixo rosqueado 27 e ao mesmo tem-
po contribuem para guiar a haste'impulsora 11.

Na regido da frente 10 do alojamento 2 do elemento
de atuagdo linear 1 existe um arranjo de suporte dianteiro
31 para gular ou suportar o motor com engrenagem 13 assim
como a haste impulsora 11 com a cabe¢a em forquilha 12. O
arranjo de suporte dianteiro 31 é formado essencialmente com
os anéis de pressdao 32, 33, os quais podem ser inseridos em
uma maneira de travamento positivo nas ranhuras correspon-
dentes 34, 35 na regido de duas aberturas, arranjadas uma em
cima da outra, na frente 10 do alojamento 2. Como resultado
dos flanges 36 a 39 que podem ser aparafusados conjuntamen-
te, acontece a conexdao para os anéis de pressé&o 32, 33 inse-
ridos no alojamento 2. A orientagéo axial da haste impulsora
11 acontece por meio de um mancal 40, por exemplo, de um
mancal de esferas linear ou algum outro mancal linear.

Um arranjo de suporte traseiro 41 na regido da
traseira 8 do alojamento 2 do elemento de atuacgdo linear 1 é
projetado analogamente ao arranjo de suporte dianteiro 31.
Os anéis de pressdo 42, 43 sdo de novo inseridos em uma ma-
neira de travamento positivo nas correspondentes ranhuras
circunferenciais (ndo mostradas) na regido de duas aberturas
na traseira 8 do alojamento 2. Por meio dos flanges 44 a 47
que podem ser aparafusados conjuntamente, acontece a conexdo
mecdnica para os anéis de pressdo 42, 43 e assim para o alo-
jamento 2.

Além disso, na regido de arranjo de suporte da

frente e da traseira 31, 41, vedagdes planas que ndo estdo
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designadas com mais detalhes s&o arranjadas a fim de vedar
para fora o alojamento 2. As forcas axiais na direcdo do ei-
X0 geométrico x 29 sdo essencialmente acomodadas por um man-
cal de roletes axial 48, posicionado na regi&o do arranjo de
suporte traseiro 41, na forma de um mancal de encosto.

Un eixo de motor com engrenagem 49 se estende es-
sencialmente antiparalelo ao eixo rosqueado 27, de maneira
que o elemento de atuagcdo linear 11 total tem um projeto
muito compacto, particularmente um pequeno comprimento es-
trutural. Neste contexto o termo “antiparalelo” significa
que o fluxo de forga emanando do motor com engrenagem 13 é
girado em torno de uma diregdo antiparalela oposta. Apesar
disso o eixo de motor com engrenagem 49 e o eixo rosqueado
27 no sentido geométrico sdo arranjados paralelos um em re-
lagdo ao outro. Como resultado disto o fluxo de forca ema-
nando do motor com engrenagem 13 é transmitido para o eixo
rosqueado 27 em um angulo de 180°.

Neste projeto, um arranjo de engrenagens integrado
no motor com engrenagem 13 produz, por exemplo, uma redugéo
de 1:10, com o acionamento por corrente 14 fornecendo uﬁa
redugcdo adicional de, por exemplo, 1:2, enquanto que entre o
eixo rosqueado 27 e a porca rosqueada 28 existe, por exem-
plo, uma redugdo de 1:5, de maneira que a razdao de reducdo
mecdnica total é 1:100. Por causa da reducdo muito considé—
ravel, é possivel alcancar forgcas muito substanciais com o
elemento de atuagdo linear 1 de acordo com a invencgdo. Por
causa do uso de um acionamento de eixo rosqueado, compreen-

dendo o eixo rosqueado 27 e a porca rosqueada 28, é alcanca-
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da ao mesmo tempo precisdo de posicionamento extremamente
boa, isto é, precisdo particularmente alta de posicionamento
e de repetigdo do movimento linear da haste impulsora 11 pa-
ralela ao eixo geométrico x 29. Além disso, se o motor com
engrenagem falhar, o elemento de atuacdo linear 1 é de auto-
travamento de maneira que neste caso a forga agindo na haste
impulsora 11 ndo pode causar qualquer reajuste ndo definido.

Por meio do elemento de atuacdo linear 1 de acordo
com a invengdo, pode ser alcangada precisdo de posicionamen-
to absoluta da haste impulsora 11 paralela ao eixo geométri-
co x 29 de menos de 0,01 mm em uma distdncia de deslocamento
de 50 mm a 100 mm. Neste arranjo, forcas de posicionamento
mecdnico de até 10.000 Newton podem ser exercidas. Com um
projeto correspondente do eixo rosqueado 27 e da porca ros-
queada 28, podem ser alcancadas velocidades de deslocamento
de 1 cm a 10 cm por minuto. Os valores caracteristicos men-
cionados anteriormente permanecem seguramente reproduziveis
ao longo do caminho de deslocamento total até um numero to-
tal de aproximadamente um milhdo de procedimentos dé passa-
gem, de maneira que o elemento de atuacgdo linear 1 dé acordo
com a invengdo é particularmente apropriado como um elemento
de controle final para componentes controlaveis remotamente

de modelos de tunel aerodindmico ou coisa parecida.
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LISTA DE NUMEROS DE REFERENCIA

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25

26

Elemento de atuacdo linear
Alojamento

Guia longitudinal

Guia longitudinal

Chaveta em cunha

Chaveta em cunha
Tensionador de corrente
Traseira

Montagem (alojamento de elemento de atuacédo

Frente

Haste impulsora

Cabeca em forquilha

Motor com engrenageﬁ

Acionamento por corrente

Corrente

Regido de inicio (haste impulsora)
Regido de extremidade (haste iépulsora)
Seééo alargada

Comutador de limite

Comutador de limite

Haste rosqueada

Haste rosqueada

Montagem de comutador de limite
Montagem de comutador de limite
Came de controle

Montagem de motor (motor com engrenagem)
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27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48
49

50

13

Eixo rosqueado

Porca rosqueada

Eixo geométrico X

Tampa rosqueada

Arranjo de suporte dianteiro
Anel de pressao

Anel de pressao

Ranhura

Ranhura

Flange

Flange

Flange

Flange

Mancal

Arranjo de suporte traseiro
Anel de pressao

Anel de pressao

Flange

Flange

Flange

Flange

Mancal de roletes axial
Eixo de motor com engrenagem

Caminho de deslocamento
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REIVINDICACOES

1. Elemento de atuagdo linear (1), particularmente
para o controle remoto de componentes ajustdveis em modelos
de tunel aerodinédmico, CARACTERIZADO pelo fato de que com-
preende um alojamento (2) ‘e um motor com engrenagem (13) pa-
ra acionar um eixo rosqueado (27), em que no eixo rosqueado
(27) é arranjada uma porca rosqueada (28) para mover uma
haste impulsora (11), em que o eixo rosqueado (27) é conec-
tado ao motor com engrenagem (13) por meio de um acionamento
por corrente (14), em que o eixo rosqueado (27) e um eixo de
motor com engrenagem (49) sdo arranjados a fim de ser essen-
cialmente antiparalelos.

2. Elemento de atuagdo linear, de acordo com a
feivindicagéo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que o motor com
engrenagem (13) é acomodado excentricamente para tensionar
uma corrente (15) do acionamento por corrente (14).

3. Elemento de atuacdo linear, de acordo com a
reivindicagdo 1 ou 2, CARACTERIZADO pelo fato de que a cor-
rente (15) do acionamento por cor%ente (14) pode ser tensio-
nada por meio de pelo menos um teﬁsionador de corrente (7).

4. Elemento de atuag¢do linear, de acordo com qual-
quer uma das reivindicacdes 1 a 3, CARACTERIZADO pelo fato
de que existem dois comutadores de limite (19, 20) para li-
mitar caminho de deslocamento (505 da haste impulsora (11),
em que os comutadores de limite (19, 20) podem ser acionados
bor meio de um came de controle (25) arranjado na regido da
haste impulsora (11).

5. Elemento de atuagdo linear, de acordo com qual-
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qguer uma das reivindicacbées 1 a 4, CARACTERIZADO pelo fato
de que cada comutador de limite (19, 20) é arranjado em cada
haste rosqueada (21, 22), a fim de ser deslizavel infinita-
mente pela rotacao da haste rosqueada (21, 22) a fim de a-
justar caminho de deslocamento (50).

6. Elemento de atuag¢do linear, de acordo com gqual-
quer uma das reivindicagdes 1 a 5, CARACTERIZADO pelo fato
de que o alojamento (2) compreende pelo menos um guia longi-
tudinal (3, 4) no qual pelo menos uma chaveta em cunha (5,
6) que é arranjada na haste impulsora (11) é acomodada des-
lizavelmente.

7. Elemento de atuacdo linear, de acordo com qual-
quer uma das reivindicagbes 1 a 6, CARACTERIZADO pelo fato
de que o eixo rosqueado (27) é acomodado coaxialmente na
haste impulsora (11).

8. Elemento de atuagdo linear, de acordo com qual-
quer uma das reivindicagdées 1 a 7, CARACTERIZADO pelo fato
de que o alojamento (2) compreende um arranjo de suporte di-
anteiro (31) e um arranjo dé suporte traseiro (41).

9. Elemento de atﬁagéo linear, de acordo com qual-
quer uma das reivindicagdes 1 a 8, CARACTERIZADO pelo fato
de qﬁe a haste impulsora (11) e 0 eixo rosqueado (27) na re-
gidao do arranjo de suporte dianteiro (31) s&o acomodados em
um mancal (40), particularménte em um mancal linear.

10. Elemento de _atuagéo linear, de acordc com
qualquer uma das reivindicagdes 1 a 9, CARACTERIZADO pelo
fato de que o motor com engrenagem (13) pode ser controlado

por meio de um dispositivo regulador e/ou de controle.
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RESUMO

“APARELHO DE ATUAGAO LINEAR, PARTICULARMENTE PARA
O ACIONAMENTO REMOTO DE COMPONENTES DESLOCAVEIS EM MODELOS
DE TUNEL AERODINAMICO”

A invencdo diz respeito a um aparelho de atuagado
linear (1), particularmente para o acionamento remoto de
componentes deslocaveis em modelos de tunel aerodinamico. O
dito aparelho compreende um alojamento (2) e um motor com
engrenagem (13) para acionar um eixo rosqueado (27), o ulti-
mo (27) tendo uma porca rosqueada (28) que desloca uma haste
de acionamento (11). De acordo com a invengao, O eixo ros-
queado (27) é conectado ao motor com engrenagem (13) por
meio de um acionamento por corrente (14), o eixo rosqueado
(27) e um eixo de motor com engrenagem (49) sendo antipara-
lelos um em relacdo ao outro. Como resultado do arranjo an-
tiparalelo do eixo de motor com engrenagem (49) e do eixo
rosqueado (27), o aparelho de atuagao linear (1) tem uma
construcdo compacta. O aparelho de atuagdo linear (1) é as-
sim adeq#ado para o acionamento remoto de componentes deslo-
caveis éh modelos de tunel aerodinadmico com pequenas dimen-
sées. Além do mais, o aparelho de atuagdo linear (1) permite
a geragao de forcas mecénicas de atuacado consideraveis si-
multaneamente com um alto grau de precisdo de posicionamento

e de repetigao.
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