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(54) Nézev vynalezu:
Pohon servomechanizmu vyuZivajici teplotni
deformace slitin kovii s tvarovou paméti

(57) Anotace:
Pohon vyuziva teplotni deformaci slitin kovi s tvarovou
paméti pro vytvofeni spojitého pfimocarého nebo otaéivého
pohybu. Je opatfen vystupnim mechanickym &lenem (1),
ukotvenym na pracovni konec (2.1) prvniho ¢lanku (2) a na
pracovni konec (3.1) druhého &lanku (3), pfi¢emz oba &lanky
(2) a (3) jsou vyrobeny ze slitin kovii s tvarovou paméti.
Referenéni konec (2.2) prvniho &lanku (2) je nesen prvnim
omezovacem pohybu (6) a prvni pruzinou (4). Referenéni
konec (3.2) druhého &lanku (3) je nesen druhym omezovadem
pohybu (7) a druhou pruZinou (5). Prvni pruZina (4) i druh4
pruzina (5) jsou ukotveny v zakladné pohonu (8).
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CZ 297963 B6

Pohon servomechanizmu vyuzivajici teplotni deformace slitin kovii s tvarovou paméti

Oblast techniky

Vynalez se tyka pohonu servomechanizmu u néhoz je pro realizaci pfimoc¢arého spojitého nebo
otacivého pohybu vystupniho ¢lenu servomechanizmu, vyuzita teplotni deformace slitin kovi
s tvarovou paméti, oznacovanych zkratkou SMA (Shape Memory Alloy).

Dosavadni stav techniky

U dosud znamych pohonii servomechanika je pohyb vystupniho ¢lenu servomechanizmu realizo-
van na zékladé vyuziti elektromagnetickych, hydraulickych, nebo pneumatickych prvki. Nedos-
tatkem takovychto feSeni je pfedev§im mechanické tfeni u pohyblivych ¢asti, hlu¢nost a vibrace,
coz omezuje jejich pouziti, naptiklad v mikrosystémech s vysokym stupném mobility. Pohony
servomechanizmii, vyuZzivajici teplotni deformace slitin kovl s tvarovou paméti nemaji tyto
nedostatky a umoziiuji konstrukce s velmi vysokym pomérem sila / hmotnost.

Podstata vynalezu

Uvedené nedostatky odstrafiuje pohon servomechanizmu, vyuzivajici teplotni deformace slitin
kovii s tvarovou paméti pro vytvoreni spojitého ptimocarého nebo otacivého pohybu, jehoz pod-
statou je to, Ze vystupni mechanicky ¢len, je ukotven na pracovni konec prvniho ¢lanku a na
pracovni konec druhého ¢lanku, pfi¢emz oba ¢lanky jsou vyrobeny ze slitin kovi s tvarovou
paméti a referencni konec prvniho ¢lanku je nesen prvnim omezovalem pohybu a prvni pruZi-
nou, referenéni konec druhého ¢lanku je nesen druhym omezovacem pohybu a druhou pruzinou,
pfi¢emz prvni pruzina i druha pruzina jsou ukotveny v zakladné pohonu.

Pro pohon servomechanizmu podle vynalezu je vyhodné, jestlize vystupni mechanicky ¢len ma
umoznén spojity pfimocary nebo otacivy pohyb tak, Ze jeho odchylka od klidové polohy je urce-
na rozdilem okamzité délky prvniho ¢lanku a okamzité délky druhého &lanku, pficemZ soudet
okamzité délky prvniho ¢lanku, okamzité délky druhého ¢lanku, okamzité délky prvni pruziny a
okamzité délky druhé pruziny je v celém pracovnim rozsahu pohonu konstantni.

Prehled obrazki na vykresech

Vynélez bude blize osvétlen pomoci vykresu, na kterém je schématicky znazornén piiklad navr-
Zeného feSeni pohonu servomechanizmu, vyuZzivajiciho teplotni deformace slitin kovi s tvarovou
paméti pro vytvoreni spojitého pfimocarého nebo otacivého pohybu.

Priklady provedeni vynalezu

Pohon servomechanizmu, vyuZivajiciho teplotni deformace slitin kovl s tvarovou paméti pro
vytvofeni spojitého ptfimocarého nebo otagivého pohybu sestdva z vystupniho mechanického
Clenu 1, ktery je ukotven na pracovni konec 2.1 prvniho &lanku 2 a na pracovni konec 3.1
druhého ¢lanku 3. Oba tyto ¢lanky jsou vyrobeny ze slitin kovii s tvarovou paméti, které maji tu
vlastnost, Ze u nich dochazi k mechanické deformaci pfi zméné teploty. Sougasti pohonu jsou
déle dva omezovace pohybu 6 a 7 a dv€ pruziny 4 a 5. Referen¢ni konec 2.2 prvniho &lanku 2 je
nesen prvnim omezovacem pohybu 6 a prvni pruzinou 4. Referenéni konec 3.2 druhého ¢&lanku 3
Jje nesen druhym omezovacem pohybu 7 a druhou pruzinou 5. Prvni pruZina 4 i druh4 pruzina 5
Jjsou ukotveny v zakladné pohonu 8.
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Vystupni mechanicky ¢len 1 miZe byt realizovan napfiklad jako oto¢ny htidel, dvouramenna
paka nebo posuvny mechanizmus, pfi¢emz jeho odchylka od klidové polohy je zavisla na rozdilu
okamzité délky prvniho ¢lanku 2 a okamzité délky druhého &lanku 3. Okamzité délky ¢lankn 2 a
3 vytvareji silovy Gcinek na vystupni mechanicky ¢len 1. Tyto délky mohou byt ovliviiovany
napfiklad fizenym elektrickym ohfevem ¢lankd 2 a 3.

Je-1i v diisledku silovych G¢inki, vyvolanych okamzZitou teplotou ¢lanki 2 a 3 a v diisledku piso-
beni vnéjsich sil na mechanicky ¢len 1, soucet okamzitych délek obou ¢lanki 2 a 3 menSi nez
uréita hodnota, dana konstrukci pohonu servomechanismu, naptiklad polohou omezovaci pohy-
bu 6 a 7, dojde k deformaci prvni pruZiny 4 a druhé pruziny 5 a nasledné k omezeni ptisobeni sily
na prvni ¢lanek 2 a druhy ¢lanek 3. Takovéto uspofadani pohonu servomechanizmu podle vyna-
lezu zabrani nadmémému silovému namahani ¢lankd 2 a 3 a nasledné se tim zabrani degradaci
mechanickych vlastnosti materialu s tvarovou paméti, z n€hoz jsou ¢lanky 2 a 3 zhotoveny.

U pohonu servomechanizmu podle vynalezu je vyhodné takové uspotadani, kdy v celém pracov-
nim rozsahu pohonu ma soucet okamzité délky prvniho ¢lanku 2 okamzité délky druhého ¢lanku
3 a okamzité délky prvni pruZiny 4 a okamzité délky druhé pruziny 5 konstantni hodnotu.

Ptikladem konkrétniho provedeni pohonu servomechanizmu podle vynalezu muize byt kloubovy
mechanizmus pracovniho ramene robota, na jehoZ oto¢nou ¢ast pisobi silovy moment dvojice
sil, vytvofenych dvéma ¢&lanky ze slitin kovid s tvarovou paméti, pficemz silovy uéinek téchto
¢lanki je vytvoren jejich fizenym elektrickym ohfevem.

Pramyslova vyuzZitelnost

Pohon servomechanizmu podle vynalezu je vyhodné vyuZzivat pro konstrukci spojitych mecha-
nickych pohonil, zejména mikrorobotii a mikromanipulatorti. Pfednosti oproti elektromagnetic-
kym pohonim je zde nejen absence tfecich ploch, ale i rozptylového magnetického pole.
Prednosti vic¢i hydraulickym a pneumatickym pohonim je dale absence zdroje pracovniho
média, napfiklad tlakového oleje, nebo vzduchu.

PATENTOVE NAROKY

1. Pohon servomechanizmu, vyuzivajici teplotni deformace slitin kovi s tvarovou paméti pro
vytvotfeni spojitého pfimocarého nebo otacivého pohybu, vyznacujici se tim, Ze
vystupni mechanicky ¢len (1) je ukotven na pracovni konec (2.1) prvniho ¢lanku (2) a na
pracovni konec (3.1) druhého ¢lanku (3), pticemz oba élanky (2) a (3) jsou vyrobeny ze slitin
kovi s tvarovou paméti a referencni konec (2.2) prvniho ¢lanku (2) je nesen prvnim omezovatem
pohybu (6) a prvni pruzinou (4), referen¢ni konec (3.2) druhého €lanku (3) je nesen druhym
omezovaem pohybu (7) a druhou pruzinou (5), pfic¢emzZ prvni pruzina (4) i druha pruzina (5)
jsou ukotveny v zakladné pohonu (8).

2. Pohon servomechanizmu podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze vystupni
mechanicky ¢len (1) ma umoznén spojity pfimo&ary nebo otagivy pohyb tak, Ze jeho odchylka od
klidové polohy je uréena rozdilem okamzité délky prvniho &lanku (2) a okamzité délky druhého
¢lanku (3), pficemz soucet okamzité délky prvniho ¢lanku (2), okamzité délky druhého &lanku
(3), okamzité délky prvni pruziny (4) a okamzZité délky druhé pruziny (5) je v celém pracovnim
rozsahu pohonu konstantni.
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