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sy MECANISM DE ORIENTARE

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un mecanism de orientare a unui
panou solar, ce realizeaza deplasari unghiulare relativ
mari, in vecindtatea valorii de 180°, cu scopul opti-
mizarii unghiului de incidenta raza solara-panou. Meca-
nismul conform inventiei este format dintr-un mecanism
(ABCD) patrulater plan, alcatuit din doua balansiere (1
$i 3), scurt si lung, si o biela (2), in care balansierul (3)
lung efectueaza o deplasare unghiulara {¢), sub acti-
unea unui mecansim (DEFG) triunghiular plan, cu un
actuator liniar, care se transmite amplificat, prin biela
(2), la balansierul (1) scurt, imprimandu-i o deplasare
unghiulara (¢) cu ovaloare de cel putin doua ori mai
mare, conform relatiei ¢>29, in conditiile unui gabarit
minim $i a realizarii unor deplasari cu valori relativ mari.
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Descrierea inventiei
Inventia se referd la un mecanism de orientare, destinat orientirii unor panouri solare,
dupd o ax4 caracterizati printr-o cursi unghiulard mare (in vecinatatea valorii de 180°),
cu scopul optimizarii unghiului de incidenta razi solara-panou.

Sunt cunoscute sisteme de orientare bi-axiale, de tip azimutal §i ecuatorial produse de
firme precum: Wattsun Trackers-SUA (www.wattsun.com); DegerEnergie-Germania
(www.degerenergie.de); Sola Traka-Australia (Www.solazone.com.au); Solenergy-
Australia (www.solenergy.com.au); Ecoware-Italia (www.ecoware.eu) etc., in care o
axa dispune de o cursd unghiulari care nu depaseste uzual 90°, iar cealaltd axi dispune
de o cursd unghiulari care poate depési cu mult aceasti limiti. Orientarea unui panou
solar, dupd o axd de primul gen, se realizeazi antrenind o articulatie, care
materializeaza axa considerata, printr-un mecanism de tip triunghi deformabil, in care
o laturd este materializatd de un actuator electric liniar. Orientarea dupd o axi de
genul secund se obtine antrenind o articulatie, care materializeaza axa considerats,
printr-un mecanism cu roti dintate, de tip reductor melcat sau de alt tip, caracterizat
printr-un raport de transmitere ridicat, comparativ cu orientarea printr-un mecanism
triunghiular cu actuator liniar, orientarea cu ajutorul unui reductor cu roti dintate
asigurd obtinerea unor curse unghiulare superioare, dar este insotiti de o serie de
dezavantaje tehnico-economice semnificative: complexitate structurald, constructiva si
tehnologicd ridicatd, precizie tehnologicd inalt, dificultati privind compensarea
Jocurilor si asigurarea stabilitatii sub actiunea vantului, randament redus (in cazul
reductoarelor melcate), pret de cost mai ridicat. Din acest motiv, au apdrut si sisteme de
orientare care extind utilizarea mecanismului triunghiular cu actuator liniar si in cazul
axei de genul secund, dar cu reducerea cursei unghiulare, astfel incat unghiurile de
transmitere ale mecanismului si nu coboare sub anumite limite acceptabile; principalul
dezavantaj al acestei solutii se referd la reducerea relativ severi a cursei unghiulare
(cursele maxime in aceste cazuri nu depésesc uzual 120°-140°).

Scopul inventiei este de a extinde utilizarea mecanismelor de orientare cu actuatoare
liniare si la sisteme de orientare caracterizate prin curse unghiulare mari.

Problema pe care o rezolvi inventia este de a creste cursa unghiulard a unei articulatii
antrenate printr-un mecanism articulat echipat cu un actuator liniar, in vederea
orientdrii unui panou solar dupa o axi caracterizati printr-o cursa unghiulari ridicata.
Mecanismul de orientare propus solutioneazi problema tehnicd prin folosirea unui
mecanism plan articulat constituit din doud mecanisme simple nseriate: un mecanism
plan de tip triunghiular cu un actuator liniar s$i un mecanism patrulater plan care
amplificd de peste 2 ori deplasarea unghiulari de la iesirea primului mecanism.
Se prezintd, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legdturd cu
Sfig.1,...,6 care prezinti:
Sfig.1, schema cinematicd 2D a unui mecanism de orientare conform inventiei,
reprezentat in pozifii extreme (ABiCiD si ABfCD);
fig.2, grafice de variatie a curseloy unghiulare de intrare si de iegire, realizate de
mecanismul patrulater, in functie/d¢ unghiul de transmitere minim;
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+1g.3, grafice de variatie ale raportului L2/L1 (lungime bield/lungime balansier scurt),
corespunzdtoare unor distante e=0.L1; 0,2.1] Si04.L1;

fig.4, grafice de variatie ale rapoartelor L3/L1 (lungime balansier lung/lungime
balansier scurt) si LO/LI (lungime bazd/lungime balansier scurt), corespunzdtoare
unor distange e=0.L1; 0,2.11] si04L1;

-fig.5, schema 3D a unui exemplu de aplicare a mecanismului din fig.1 la orientarea
diurnd (unghi orar) a unui panou solar cu orientare de tip declinafie—unghi orar;

fig.6, schema 3D a unui exemplu de aplicare a mecanismului din fig.1 la orientarea
azimutald a unui panou solar cu orientare de tip azimut-altitudine.

Mecanismul de orientare conform inventiei, in legitura cu fig.1, 5, 6 si respectiv 2, 3 si
4, este format din douid mecanisme simple finseriate: un mecanism patrulater
amplificator, alcatuit dintr-o bazi 0, un balansier scurt 1, o biels 2 si un balansier lung
3, articulate intre ele prin cuple de rotatie cu axe paralele A= (0;1), B=(1;2), C=(2;3) si
D= (3;0), si un mecanism de tip triughiular cu actuator liniar, constituit din baza 0,
balansierul 3 si doud elemente mobile 4 si 5 din componenta actuatorului, articulate
Intre ele prin trei cuple de rotatie cu axe paralele D= (3;0), E=(3;4), G=(5;0) si o cupla
motoare de translatiec F= (4;5) a carei directie este perpendiculari pe axele cuplelor de
rotatie. In fig.1, pozitiile initiale ale cuplelor B, C si E sunt notate cu Bi, Ci, Ej, iar cele
finale sunt notate cu Bf, Cf, Ef. Pentru a obtine unghiuri de transmitere optime pentru
actuator, articulatia G si pozitiile extreme ale articulatiei E (Ei si Ef, fig.1) sunt dispuse
coliniar. Deplasarea liniari relativi a elementelor 4 si 5, realizatd de actuatorul liniar,
induce balansierului 3 o cursi unghiulard ¢ (situatd in jurul valorii de 90°), care la
randul sau, prin intermediul bielei 2, induce balansierului 1 o cursi unghiulard ® mai
mare decat cea a balansierului 3 (@ >20).

Conform teoriei mecanismelor, mecanismul patrulater ABCD este optim daci in
pozitiile sale extreme (fig.1), cuplele bielei B si C realizeaza unghiuri de transmitere
minime i egale intre ele, a ciror valoare Y este mai mare sau cel putin egali cu o limit
minim admisi ypina; in plus, mecanismul patrulater trebuie si realizeze un gabarit
minim si s evite interferenta dintre cupla A si balansierul 3 (aflat in pozitia extrema
adiacentd cuplei A, ilustrati in fig.1 cu linie intrerupts). Pentru exemplificare, se
considerd ca Lj reprezinti lungimea unui element J din mecanismul patrulater G=0,1,
2, 3) si cé intre centrul cuplei A si balansierul 3 se admite o distantd minima (fig.1) e =
0.L1; 0,2.L1 si 0,4.L1; in aceste conditii, prin modelare analitici sau graficd, se obtin
diagrame, ilustrate in fig.2, 3 si 4, care descriu grafic variatiile curselor unghiulare ® si
¢ (fig.2) si respectiv variatiile rapoartelor L2/L1 (fig.3), L3/L1 si LO/L1 (fig.4), in
functie de unghiul de transmitere minim Y.

Atunci cand se impun cursa unghiular @ si unghiul limit3 ymi, ,, diagramele din fig.2,
3 si 4 permit determinarea geometrici a mecanismului patrulater, abstractie ficand de
lungimea balansierului scurt L1; astfel, pentru valorile impuse ® =180°, ¢ = 0,2.L1 si
Ymina=35° din diagrama ilustrati in fig. 2 rezulti: y = 40° (Y > Ymina=35°) si ¢ ~ 80°, iar
din diagramele ilustrate in fig.3 si 4 rezulta: L2/L1=1,84 si respectiv. L3/L1~= 2,41 si
L0/L1=1,18. ‘
Utilizarea unui astfel de mecanism este exemplificatd in fig.5, in cazul actiondrii
migcdrii diurne (unghi orar) a unui panou solar cu orientare bi-axiali de tip declinatie-
unghi orar, si in fig.6, pentru actiondfea miscirii azimutale a unui panou solar cu
orientare bi-axiald de tip azimut-altityine.
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Inventia prezintd urmdtoarele avantaje:

- mecanismul conform inventiei extinde utilizarea unui actuator liniar i la realizarea
unei curse unghiulare de orientare mari (specifice migcérilor unghiulare de tip unghi
orar i de tip azimut, din sistemele de orientare a panourilor solare);

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

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

- este ireversibil (datoritd ireversibilitatii actuatorului liniar), asigurand blocarea
sistemului de orientare (in pozitie de repaus) fird dispozitive speciale de
franare/blocare.
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REVENDICARI

1. Mecanism de orientare caracterizat prin aceea ci este format dintr-un mecanism
patrulater plan (ABCD), de tip balansier scurt (1)-bield (2)-balansier lung (3), in care
balansierul lung (3) efectueazi o cursi unghiulard (¢), sub actiunea unui mecanism
triunghiular plan cu actuator liniar (DEFG), care se transmite amplificat prin biela (2) la
balansierul scurt (1) impriméandu-i o cursa unghiulari (@) de peste 2 ori mai mare
(©>2¢), in conditiile unui gabarit minim si a unor unghiuri de transmitere optime.

2. Mecanism de orientare, conform revendicdrii 1, caracterizat prin aceea cd, pentru o
anumitd distantd minima (e), care asiguri evitarea interferentei dintre balansierul lung
(3) si cupla formata de balansierul scurt (1) si baza (0), se realizeazi o lungime minima
a bielei (2).

3. Mecanism de orientare, conform revendicarii 2, caracterizat prin aceea cd,
realizeazi unghiuri de transmitere minime si egale, in pozitiile extreme ale cuplelor
bielei mecanismului patrulater, a ciror valoare determina, pe de o parte, mirimea
curselor unghiulare ale balansierelor (@ si o, v. fig.1 si 2) si, pe de alta parte, determina
rapoartele dintre lungimile elementelor mecanismului patrulater (v. fig.3 5i 4).

4. Mecanism de orientare, conform revendicirii 3, caracterizat prin aceea cd,
articulatia actuatorului cu baza (G) si pozitiile extreme ale articulatiei (E) dintre
actuator si balansierul lung (Ei si Ef) sunt dispuse coliniar, pentru a obtine unghiuri de

transmitere optime pentru actuator.
/
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L2/L1(e=0.L1)

L2/L1(e=0,2.L1) —o— L2/L1(s

Fig.3

[ L3/L1(e=0.L1)
——LO/L1(e=0.L1)

—x=L13/L1(e=0,2.L1) —A—L3/L1(e=0,4.L1)
——L0/L1(e=0,2.L1) LO/L1(e=0,4.L1)
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