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RO 125253 B1

Inventia se refera la un mecanism de orientare, articulat $i antrenat cu un actuator
liniar, destinat orientarii unor platforme solare fotovoltaice sau termale, dupa o axa caracte-
rizatd printr-o cursd unghiulard mare (in vecinatatea valorii de 180°), cu scopul de a
maximiza radiatia solara receptata de platforma.

Este cunoscut un mecanism de orientare articulat (cu bare articulate), constituit
dintr-un lant cinematic de tip triunghi deformabil, in care o latura este materializata printr-un
actuator liniar electric (mai rar hidraulic sau pneumatic), care este utilizat pentru orientarea
unor platforme fotovoltaice sau termale, dupa o axa de elevatie caracterizata printr-o cursa
unghiulara care nu depaseste uzual 90° (www.wattsun.com; www.solenergy.com.au etc.).

Acest mecanism de orientare are dezavantajul ca nu poate fi utilizat pentru curse
unghiulare mari, datoritd reducerii unghiurilor de transmitere (la capete de cursa) la valori
situate in domeniul blocarii.

Este cunoscut, de asemenea, un mecanism de orientare, care realizeaza curse
unghiulare mari (FR 2680564 A1), constituit dintr-un reductor de turatie, cu raport de
transmitere foarte ridicat, actionat printr-un servomotor electric. Acest tip de mecanism de
orientare, fatd de un mecanism articulat cu actuator liniar, prezinta ca dezavantaje principale
pretul mai mare si complexitatea structurala, constructiva si tehnologicé mai ridicata.

Din brevetul US4930493, se mai cunoaste un colector solar, actionat cu un mecanism
de orientare compus din doua lanturi cinematice identice, dispuse de o parte si de alta a
oglinzii formate dintr-un mecanism patrulater plan, constituit dintr-un balansier- biela -
balansier, in care balansierul efectueaza o cursé unghiulara a, sub actiunea unui mecanism
triunghiular plan, actionat cu un actuator liniar. Pentru a efectua o cursa de aproximativ 180°,
oglinda este articulata in plan median la biela altui mecanism plan, constituit dintr-un suport
articulat la respectiva biela.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia este de a creste cursa unghiulara de
iesire a unui mecanism articulat, echipat cu un actuator liniar, cu mentinerea unghiurilor de
transmitere in afara domeniului de blocare (uzual > 25-30°).

Mecanismul de orientare propus solutioneaza problema tehnica prin folosirea unui
mecanism plan articulat, constituit din doua mecanisme simple inseriate: un mecanism plan
de tip triunghiular cu un actuator liniar $i un mecanism patrulater plan care amplifica
deplasarea unghiulara de la iesirea primului mecanism la circa 180° sau mai mult.

Mecanismul de orientare prezintd urmatoarele avantaje:

- mecanismul conform inventiei extinde utilizarea unui actuator liniar si la realizarea
unei curse unghiulare de orientare mari (specifice orientarii diurne si azimutale, din sistemele
de orientare ale platformelor solare de tip fotovoltaic si termal);

- mecanismul are o constructie relativ simpla, fiabilitate ridicata si nu ridica probleme
tehnologice speciale,

- este relativ ieftin: datorita actuatoarelor liniare care se gasesc pe piata intr-o larga
varietate constructiva si sunt net mai ieftine decat cele rotative, in conditii similare de
precizie;

- este ireversibil (datorita ireversibilitatii actuatorului liniar cu surub), asigurand
blocarea sistemului de orientare (in pozitie de repaus) fara dispozitive speciale de
frAnare/blocare.

Se d3, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura si cu fig. 1...6,
care ilustreaza:

- fig. 1, schema cinematica 2D a unui mecanism de orientare conform inventiei,
reprezentat in pozitii extreme;

- fig. 2, grafice de variatie a curselor unghiulare de intrare si de iesire, realizate de
mecanismul patrulater, in functie de unghiul de transmitere minim;
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- fig. 3, grafice de variatie ale raportului I,/l; (lungime bield 2/lungime balansier
scurt 1), corespunzatoare unei excentricitati e=0; 0,2l, si 0,41,;

- fig. 4, grafice de variatie ale rapoartelor I/, si l,/l,, corespunzatoare unei
excentricitati e=0; 0,21, si 0,4l,;

- fig. 5, schema 3D a unui exemplu de aplicare a mecanismului din fig. 1 la orientarea
diurnd a unei platforme fotovoltaice cu orientare de tip elevatie-unghi diurn;

- fig. 6, schema 3D a unui exemplu de aplicare a mecanismului din fig. 1 la orientarea
azimutala a unei platforme fotovoltaice cu orientare de tip azimut-elevatie.

Mecanismul de orientare, conform inventiei, in legatura cu fig. 1, 5, 6 si respectiv 2,
3 si 4, este format din doud mecanisme simple inseriate: un mecanism patrulater
amplificator, alcatuit dintr-un balansier scurt 1 de lungime |,, o bield 2 de lungime I,, un
balansier lung 3 de lungime 1, si 0 baza 4 de lungime |,, articulate intre ele, si un mecanism
de tip triunghiular cu actuator liniar, constituit din balansierul 3, baza 4 si un actuator liniar
A, articulate intre ele. in fig. 1, o pozitie extrema a mecanismului de orientare este repre-
zentatd cu linie continud si cealalta cu linie intrerupta, iar articulatia dintre actuator si baza
4-A si pozitiile extreme ale articulatiei dintre actuator si balansierul lung 3-A sunt dispuse
coliniar, pentru a minimiza fortele de incarcare ale actuatorului A.

Deplasarea liniara, realizata de actuatorul liniar A, imprima balansierului 3 o cursa
unghiulara a (situata in jurul valorii de 90°), care induce balansierului 1, prin intermediul bielei
2, o cursa unghiulard b mai mare decat cea a balansierului 3 (b > a). in cazul in care este
necesara evitarea coliziunii dintre balansierul 3 in fig. 1 desenat in pozitia extrema cu linie
intrerupta si articulatia 1 - 4, intre ele se prevede o distantd minim necesara c, astfel ca
gabaritul mecanismului sa devina minim.

Mecanismul patrulater 1-2-3-4 are o functionare optima fara tendinta de blocare si
de supraincarcare, daca in pozitiile sale extreme (fig. 1), cuplele bielei 2-1 si 2-3 realizeaza
unghiuri de transmitere minime si egale intre ele, a caror valoare d este mai mare sau cel
putin egald cu o valoare minim admisa, uzual d=25-30°, indeplinirea acestei conditii,
realizarea unei curse unghiulare b, de o valoare impusa si evitarea coliziunii dintre
balansierul 3 si articulatia 1-4 sunt posibile numai pentru anumite corelatii intre lungimile
elementelor mecanismului patrulater. Aceste corelatii pot fi determinate grafic din fig. 2, 3 si
4, prin adoptarea unei excentricitati ¢ adecvate si a unei valori adecvate pentru unghiul de
transmitere minim admis d ; astfel, pentru o cursa impusa b =180°, considerand ¢ = 0,2l, si
d >35°, dinfig. 2, se obtine: d ~ 40° si a ~ 80", iar din diagramele ilustrate in fig. 3 si 4,
rezulta: I/, ~ 1,84 si respectiv I/, 2,41 si l/l,~ 1,18.

Utilizarea unui astfel de mecanism este exemplificata in fig. 5, in cazul orientarii
diurne a unei platforme fotovoltaice cu orientare biaxiala de tip elevatie-unghi diurn, si in
fig. 6, pentru orientarea azimutala a unei platforme fotovoltaice cu orientare biaxiala de tip
azimut-elevatie.
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Revendicari

1. Mecanism de orientare format dintr-un mecanism patrulater plan (1-2-3-4), de tip
balansier (1), scurt-biela (2), balansier (3) lung, in care balansierul lung (3) efectueaza o
cursa unghiulara (a), sub actiunea unui mecanism triunghiular plan cu actuator liniar (3-A-4),
care se transmite amplificat prin biela (2) la balansierul scurt (1), caracterizat prin aceea
ca, la o cursad unghiulara (a) in jur de 90°, actuatorul liniar (A) imprima balansierului scurt (1),
prin intermediul bielei (2), o cursa unghiulara (b) de peste doua ori mai mare (b > 2a).

2. Mecanism de orientare, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ¢4, intre
articulatia (4) la balansierului (3) lung si articulatia (4) la balansierul scurt (1), este prevazuta
0 excentricitate (¢) corelata cu lungimea balansierului scurt (1).

3. Mecanism de orientare, conform revendicarilor 1 si 2, caracterizat prin aceea ca,
cuplele bielei (2-1 si 2-3) realizeaza unghiuri de transmitere (b) minime si egale intre ele, a
caror valoare (d) este mai mare sau cel putin egald cu o valoare minima admisa (d > 25-30°),
avand urmatoarele rapoarte intre lungimile elementelor mecanismului patrulater, I/, ~ 1,84,
I/, ~ 2,41 si respectiv I/, ~ 1,18.

4. Mecanism de orientare, conform revendicarii 3, caracterizat prin aceea ca
articulatia (4) actuatorului (A) cu baza si pozitiile extreme ale articulatiei dintre actuatorul (A)
si balansieul lung (3-A) sunt dispuse coliniar.
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