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ACTUATORII LINIARI ELECTROMECANICI




Abstract:

Lucrarea de fata prezinta cele mai noi solutii de
actionare liniara actuatorii liniari electromecanici
realizati intr-un grant de cercetare CNCSIS tip A 2.
Cod 707. Contract CNCSIS nr. 33343/ 29.06.2004,
“Dezvoltarea unor module de translatie de tip actuatori
liniari electromecanici cu aplicatie la sistemele flexibile
inteligente de prelucrare si ecotehnologii”. Ordin MEC
3976 /10.06.2004

Se refera la asimilarea unor sisteme moderne de
acfionare folosite pentru masinile - unelte de Ia
sistemele inteligente de productie, roboti industriali si
diverse echipamente industriale.



1. INTRODUCTION

Actuatorul electromecanic liniar este compus dintr-un
motor de actionare si un mecanism de conversie a
migcarii de rotatie in miscare de translatie;

Este un tip de acfionare electromecanica, care
converteste un cuplu de la un motor rotativ electric in
forta de tractiune mecanica liniara realizand transfer
liniar de putere

Actuatorii liniari electromecanici-produse mecatronice,

Exista o diversitate mare de structuri de configurare
pentru control a migcarii, compatibile cu cerintele
moderne si performantele de top ale masinilor-unelte.



Actuatoarele liniare

Actuator sunt elemente de executie controlabile care transforma
energia de intrare (electrica, magnetica, termica, optica sau
chimica) in lucru mecanic. Ele asigura in principal deplasarea
liniara de capacitate pana la o forta de mii de kN.

Actionarea lor se poate realiza simplu si pot fi reglate precis.
Mecanismul actuator transforma, amplifica si transmite miscarea
facand acordul cu parametrii specifici scopului tehnologic

Arii generale de utilizare:
actuatorii reprezenta o alternativa avantajoasa fata de cilindrii
pneumatici si hidraulici.

executarea sarcinilor de ridicare, actionare si reglare, de
exemplu actionarea ferestrelor, a usilor, la autoutilitare,
executarea altor sarcini de deschidere-inchidere sau de
tractiune-impingere, constructie sigura, industriala



Structura unul actuator electromecanic liniar

jornol




Constructii de actuatoare liniare electromecanice




Fenomene fizice

« Conversia energiel de intrare in energie utila de iesire se
realizeaza prin intermediul campurilor electrice, magnetice, ca
urmare a unor fenomene fizice: fenomenul piezoelectric,
fenomenul magnetostrictiv, fenomenul de memorare a formei,
ca urmare a dilatarii corpurilor la cresterea temperaturii, a
schimbarilor de faza, a efectului electro-reologic, electro-
hidrodinamic, de diamagnetism.

« Actuatorii au devenit rapid elementele cheie pentru
imbunatatirea performantelor generale ale produselor
existente, adaugarea unor caracteristici suplimentare ale
acestora, sau chiar pentru aparitia unor produse noi ce nu se
puteau realiza anterior.

» Actuatorii reprezinta partea activa a sistemului, care in plus
fata de acestia contine si sursa de energie necesara, la care
se adauga uneori si dispozitivul de conversie a energiei in
forma acceptata. Se poate utiliza chiar si in regim continuu de
functionare



Caracteristici de performanta ale actuatorilor

- Cursa specifica: reprezinta raportul dintre cursa maxima si
lungimea actuatorului masurata pe directia cursel.

- Forta specifica: reprezinta raportul dintre forfa maxima
generata si secfiunea transversala a actuatorului.

- Densitatea: reprezinta raportul dintre greutatea actuatorului
si volumul acestuia in forma initiala; se neglijeaza masa
sursei si a dispozitivelor periferice.

- Eficienta: lucrul mecanic produs in timpul unui ciclu
complet, raportat la energia consumata in acel ciclu.

- Rezolutia: cea mai mica deplasare controlata posibila.

- Puterea volumetrica: puterea la iesire raportata la volumul
minim al actuatorului.

- Coeficientul cursei de lucru: raportul dintre cursa specifica
si forta specifica.

- Coeficientul de putere pe ciclu: puterea maxima dezvoltata
pe parcursul unui ciclu



Avantaje
1. fata de cilindrii hidraulici:
- Nu necesita pompe hidraulice
- Nu exista scurgeri de ulei in jurul echipamentului
- Constructie simplificata, fara burduf
- Daca este curent, sistemul functioneaza
- Nu necesita schimbarea periodica a uleiului
- Cheltuieli de functionare mult mai avantajoase
- Mai putine piese, mai putine posibilitati de defectare
- Intretinere minima fata de sistemul hidraulic
- Nu necesita schimbare periodica de simering si burduf
- Sarcinile compuse sunt executate mai simplu decat prin supape
- Cheltuielile de intretinere mai reduse, iar durata de viata mai lunga
2. fata de cilindrii pneumatici si motoarele cu aer:
- Nu necesita echipament de producere aer comprimat;
- Nu exista burduf si unitati de filtrare a aerului;
- Precizie sporita in reglarea pozitiei; Intretinere minima;
- Constructie mai simpla, mai putine componente;
- Posibilitati reduse de defectare;
- Daca este curent, sistemul functioneaza;
- Nu exista probleme cauzate de scurgerea de aer;
- Sarcinile compuse sunt executate mai simplu decat cu supape



Modul de definire a unuil actuator

« Un actuator poate fi asimilat cu o inseriere de doua
traductoare cu doua porturi:

o - portul de intrare electric si
- portul de iesire mecanic
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Reprezentare a schematica a functiei unui actuator
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miscarii

PRINCIPILL DE
FUNCTIONARE

&

INTERACTIUNE A INTERACTIUNE

: ] .
CAMPURILOR MECANICA DEFORMATI

Schematizarea actuatorilor



Actionari electromecanice

 Miniaturizarea componentelor electromecanice;

microactuatoare, actionari electro - mecanice sub

presiunea unor aplicatii care impuneau gabarit si masa
TENDINTE mai mica (domeniile aeronatic, domeniile aeronatic,
SENERALE naval, militar), actuatori neconventionali;

« Studiul, cercetarea si identificarea unor noi aplicatii

bazate pe tehnologii neconventionale, efect piezoelectric
Invers, efecte magnetostrictive, efecte electrochimice,

forte electrostatice, efecte electrotermice.



e Actuator mecanism cu surub cu bile [12]
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Actuator cu surub cu bile
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Actuator pentru avioane

Analog position control
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Actuatoare speciale

Actuatoarele pe baza de materiale cu memoria formei (AMMS) (pe baza de
transformare de faza) asigura controlul fortei intr-o plaja larga, comparabila cu
alte variante de actuatoare. Clasa de aplicatii: microroboti, echipamente
medicale, sisteme de siguranta termice etc. In figura 1, se prezinta o aplicatie
a acestor actuatoare pentru constructia unui efector final.

SMA Actuators

Flexible Finge

Coil Spring

Focusing Piezoactuator

8.5 cm




Actuator Plat
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Unitate de translatie tip sanie
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ACTUATORI LINIARI ELECTROMECANICI

ACTUATORI LINIARI ELECTROMECANICI CU COVERTIZOR DE FRECVENTA




Mecanism roata planetara cremaliera cu role
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CUTIE DE VITEZE PLANETARA
Brevet de Inventie RO 115.378
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Mecanism de translatie telescopic cu bile




Mecanism de translatie extensibil
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ACTUATORI LINIARI ELECTROMECANICI

Actuator cu surub deplasabil [11]
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ACTUATORI LINIARI ELECTROMECANICI
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ACTUATORI LINIARI ELECTROMECANICI

Actuatori cu actionare paralela [5],[6]
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ACTUATORI LINIARI ELECTROMECANICI

Actuatori cu actionare paralela
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Electric cylinder cutaway view
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ACTUATORI LINIARI ELECTROMECANICI

Actuator cu variator mecanic cu curele [1]
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* Actuator cu variator mecanic [1]
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Stand cu mecanism liniar reductor de turat,:ie
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ACTUATORI LINIARI ELECTROMECANICI

* Actuator cu piulitd deplasabila [9]
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ACTUATORI LINIARI ELECTROMECANICI

e Actuator liniar cu motor cu rotor disc [1]
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Actuator mecanism multiaxial
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Cercetari experimentale
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Stand de masurare multiparametric




MEASURING SYSTEMS WITH DATA ACQUISING PLATES




System Configuration Example
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MODELAREA DINAMICA CU INSTRUMENTATIE VIRTUALA
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Profile de miscare
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Schema de programare cu reactie de viteza si pozitie

Comparator Controller Motor Mechanism Frictione moment

Size
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(>< Reaction of Inertial
k the speed moment
Reaction of the position Torsion rigidity
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Modelul dinamic de programare servoactuator



Performantele actuatorilor electromecanici liniari
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Capacitatea dinamica a actuatorilor liniari proiectatf|
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APLICATII
Actionari diverse




APLICATII

actuators . : control surfaces

Brushless ~ Epicyclic End-bearing
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Gama de electrocilindrii




Linii de turnare mecanizate. Conteiner basculant




Cuptoare de tratament termic cu atmosfera normala




Instalatil de ridicare




Instalatii de manipulare




Roboti si manipulatoare




Roboti orbital




Instalatii vane si stavile




Structuri complexe avioane




Platforme ridicatoare




Instalafii de presare




APLICATII AVANSATE
Intelligent Actuators for the Future of Individual Mobility

1 - encoder, 2 - brake, 3 - gearbox, 4 - horizontal
axis, 5 - vertical axis, 6 - bearing, 7 - motor and
controller with gear head, 8 - slip-ring



Sistem de miscare a grip-ului

Sistemul actionat de un grup moto-reductor si un surub cu filet stanga -dreapta

1 — Ax dispozitiv “port-grip”;2 — Piesa culisanta cu bile;3 — Grup motor-reductor,
actionare “grip”;4 — Surub cu filet stanga-dreapta;5 — Rulment;6 — Bile;7 — Grip
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Masina de masurat 3D




Automatizarea complexa
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5. CONCLUZII

1Solutiile prezentate din punct de vedere constructiv corelat
cu cele de control al migcarii este o contributie importanta
la dezvoltarea acestor sisteme moderne actionare liniara,
pentru o gama mai larga de aplicatii, de la cele mai comune
la sistemele inteligente flexibile de fabricatie.

Lucrarea se integreaza in cercetarile actuale din domeniul
dezvoltarii de mecanisme moderne de transmisie si 0
contribufie in proiectarea optima a acestora. Sunt sisteme
moderne de actionare de tip actuatori electromecanici de
actionare liniara folosite pentru masini-unelte de la sisteme
Inteligente de productie si echipamentele industriale
ecologice

De asemenea, acesti actuatori realizati pe baza unor brevete
de inventii proprii au utilizare in tehnica de varf de la robofi
si masini-unelte cu cinematice paralele la diferite
Instrumente industriale sau la tehnici spatiale.
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