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64 Moteur piézo-électrique.

Moteur piézo-électrique comprenant un stator formé 13
d'un disque métallique de faible épaisseur (10), muni
d'éléments flexibles sur le pourtour (11) et d'un rotor éga-
lement en forme de disque mince. Les éléments flexibles
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Description

La présente invention a pour objet un moteur
piézo-électrique monophasé a faible épaisseur.

De tels moteurs piézo-électriques sont connus; le
brevet CE 685 183 A5 décrit un moteur piézo-élec-
trique monophasé comportant un stator équipé
d'éléments piézo-électriques et d'un rotor souple
possédant des lames de flexion. Le stator de ce
moteur posséde une symétrie axiale et regoit une
excitation vibratoire dans la direction axiale. De ce
fait, les modes vibratoires du stator de ce moteur
sont essentiellement axisymétriques. Le mouvement
du rotor est obtenu grace aux réactions des lames
de flexion de forme asymétrique sur l'excitation sta-
torique. Etant donné que la déformation du rotor est
obtenue par une excitation indirecte a travers le

stator, ce moteur nécessite une tension d'alimenta--

tion relativement élevée.

Le brevet européen 058 004 911 décrit un mo-
teur piézo-électrique de méme principe de fonction-
nement que celui du brevet précité.

Dans le brevet européen 0 505 848 A1, il est dé-
crit un moteur piézo-électrique monophasé dont le
rotor ne présente nous forme d'un cylindre creux
(15) tournant a T'extérieur du stator (17). Ce moteur
demande des précisions de fabrication et de monta-
ge élevées, afin d'assurer un bon contact entre le
point actif (17c) et la surface de transmission de
mouvement (22).

Le but de la présente invention est de remédier
aux inconvénients précités en proposant un moteur
de construction simple, possédant une tension de
fonctionnement relativement faible.

L'invention sera mieux comprise grace aux des-
criptions qui vont suivre, en ne référant au dessin
annexé dans lequel:

la fig. 1 représente une vue en coupe schémati-
que du moteur selon invention;

la fig. 2 est une variante d'exécution du moteur
de la fig. 1,

la fig. 3 représente le détail du stator de fa fig. 1
en coupe et en vue de dessus;

la fig. 4 représente une possibilité de réalisation
d'un capteur de position

La fig. 1 représente une vue en coupe schémati-
que du moteur selon linvention.

Ce moteur comporte un stator formé d'un disque
métallique de faible épaisseur (10), muni d'éléments
flexibles sur le pourtour (11). Sur ce disque métalli-
que statorique, des éléments piézo-électriques (12)
sont fixés rigidement par collage ou par brasage.
Le rotor du moteur (13, également en forme de dis-
que mince, reposant en appui axial sur les élé-
ments flexibles du stator, comporte un axe de rota-
tion (14). L'extrémité de l'axe (14) s'appuie sur une
lame de ressort afin d'assurer une force axiale en-
tre le rotor et les éléments flexibles du stator. Pour
que le moteur fonctionne dans n'importe quelle
orientation du rotor par rapport au champ pesan-
teur, la force de ressort est choisie beaucoup plus
grande que le poids propre du rotor.

La fig. 2 représente une variante di exécution du
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moteur de la fig. 1. Dans cette variante, le ressort
assurant la force axiale entre le rotor et le stator
est placé nous le stator. L'extrémité de I'axe rotori-
que pivote dans un chaton combiné.

La fig. 3 représente le détail du stator en coupe
et en vue de dessus. Le stator 10 est formé d'un
disque métallique géneralement en laiton ou en
acier de faible épaisseur. Dans cet exemple d'exé-
cution, le stator est formé d'un disque en laiton de
8 mm de diametre et de 0,15 mm d'épaisseur. Sur
le pourtour, 3 éléments flexibles (11) équidistants
sont découpés directement dans le disque et pliés
pour former avec le plan du dernier un angle de
45, La longueur le de chague élément flexible est
de 0,9 mm.

Sur la face Fp du disque statorique, il est collé
un disque mince en matériau piézo-électrique, pola-
risé dans le sens de son épaisseur.

Lorsque l'on alimente l'élément piézo-électrique
par une tension de haute fréquence (environ 150
kHz dans cet exemple d'exécution), le disque stato-
rique, nous l'effet de l'excitation mécanique radiale
de I'élément piézo-électrique et & cause de la dis-
continuité due au découpage sur le pourtour, pré-
sente une vibration combinée de mode supérieur,
c'est-a-dire avec plusieurs cercles et plusieurs dia-
métres nodaux.

Cette vibration combinée entraine un mouvement
elliptique de lextrémité des éléments flexibles qui,
en contact avec le rotor, fait tourner ce dernier. Des
essais systématiques ont montré que le fonctionne-
ment du moteur est optimal lorsque la distance en-
tre 'axe de pliage par rapport au centre du disque
est comprise entre 0,5 et 0,8 fois le rayon du sta-
tor.

Les moteurs piézo-électriques sont, de par leur
principe de fonctionnement, des moteurs asynchro-
nes; c'est-a-dire que le rapport entre la fréquence
de la tension d'alimentation et la vitesse de rotation
du moteur n'est pas constant. Pour cerntaines appli-
cations telles que I'entrainement d'une aiguille d'un
instrument de mesure, on a besoin de connaitre 1a
position du rotor en fonction du temps; de ce fait, il
est nécessaire dutiliser des capteurs de position.

La fig. 4 représente une solution économique
pour réaliser un capteur de position lorsque la vi-
tesse de rotation du moteur n'est pas trop élevée.

Les lames flexibles et conductrices 41 et 42 frot-
tent de fagon intermittente suivant la position du ro-
tor sur une piece de forme 43 possédant un poten-
tiel électrique Uc connu. La mesure du potentiel de
sortie des lames 41 et 42 fournit par conséquent la
position du rotor.

Revendications

1. Moteur du type piézo-électrique comprenant:
— un stator formé d'un disque métallique (10), muni
d'éléments flexibles sur le pourtour (11);
- des moyens dexcitation de vibration mécanique
conslitués par au moins un élément piézo-électrique
(12), polarisé dans une direction parallele a l'axe du
moteur, fixé rigidement a une des faces du stator,
— des moyens de fixation du stator;
— des moyens de pivotement pour le rotor;
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- un rotor en forme de disque mince;

— des moyens pour assurer une pression entre le
rotor et les éléments flexibles du stator, caractérisé

par le fait que les dits éléments flexibles sont dé-
coupés directement dans le disque métallique et 5
pliée pour que leurs extrémités sortent du plan du
disque, et par le fait que les axes de pliage ne pas-

sent pas par le centre du disque statorique.

2. Moteur selon la revendication 1, caractériseé
par le fait que la distance entre I'axe de pliage des 10
éléments flexibles par rapport au centre du disque
statorique est comprise entre 0,5 et 0,8 fois le
rayon de ce dernier.

3. Moteur selon la revendication 1 ou selon la re-
vendication 2, caractérisé par le fait que l'axe de 15
pliage de chaque élément flexible est perpendiculai-
re a la ligne de découpage de cet élément.

4. Moteur selon une des revendications 1 a 3,
caractérisé par le fait que le nombre d'éléments
flexibles sur le pourtour du stator est égal a 3. 20

5. Moteur selon une des revendications 1 a 4,
caractérisé par le fait que l'axe du rotor comporte
un élément de forme sur leque! viennent frotter au
moins deux lames flexibles conductrices afin de
fournir des informations sur la position du rotor. 25
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Fig. 1
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Fig. 3
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Fig. 4
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