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Inventia se refera la mecanisme de actionare.

Este cunoscuta articulatia manipulatorului [1], mecanismul de actionare al céreia este inzestrat cu un inel, pe suprafata
exterioard a cdruia este executat un canal sinusoidal, un mecanism surub — bile si un mecanism diferential, rotile
centrale ale caruia sunt legate cu lantul cinematic, iar satelitul are un canal exterior, in care pe reazeme de rostogolire
este amplasat inelul si canele interioare, in care se gasesc bilele mecanismului mentionat, in care surubul este legat cu
cupla doi, in acelasi timp piezo-transformatoarele sunt amplasate deasupra canalului sinusoidal al inelului. Constructia
relativ complicata 1i reduce precizia cinematica.

O solutie mai apropiata este mecanismul de actionare [2], care constd din cel putin trei electromagneti, fixati rigid in
carcasd, executati din doud parti, avand caneluri, si element de distribuire a energiei, un satelit cu doud coroane
danturate, o roata dintatd centrala fixa si o roata dintata centrala mobild, un disc metalic, care are pe suprafata exterioara
sferica cel putin trei dinti in forma de butoi, distribuiti uniform pe circumferinta pentru interactiunea cu canelurile. La
conectarea consecutiva a tuturor electromagnetilor satelitul va efectua un cilu precesional deplin in jurul centrului de
precesie. Coroanele danturate ale satelitului, angrendnd cu danturile rotilor dintate centrale fixa i mobild, impun
acesteia din urma miscare de rotatie cu reducere.

Avand avantajele mentionate mai sus solutia tehnica analizatd poseda insa posibilitati functionale reduse.

Problema, pe care o rezolva propunerea de inventie este simplificarea constructiei si largirea posibilitatilor functionale.
Scopul formulat este atins prin faptul cd mecanismul de actionare, care include cel putin trei electromagneti fixati rigid
in carcasd, executati din doud parti, avand caneluri si element de distribuire a energiei, un satelit cu douad coroane
danturate, o roata dintatd centrala fixa si o roatd dintatd centrala mobila, suprafata exterioard a satelitului este executata
convex sfericd, pe care sunt instalate in zone diametral opuse perechi de magneti permanenti, iar partea interioard a
carcasei, aflatd deasupra satelitului, este executatd concav sferica, pe care sunt instalate In zone diametral opuse perechi
de electromagneti legati in serie, numarul carora este egal cu numarul perechilor de magneti permanenti, totodata
perechile de electromagneti sunt conectate si deconectate printr-un sistem de comanda numeric.

Rezultatul inventiei constd in simplificarea constructiei prin reducerea numarului de elemente si largirea posibilitatilor
functionale prin dirijarea numerica a conectarilor si deconectarilor perechilor de electromagneti, amplasati in zone
diametral opuse.

Esenta inventiei constd In urmatoarele:

- drept generator de miscare precesionald servesc electromagnetii;

- conectarile si deconectdrile electromagnetilor sunt dirijate numeric de un sistem de comanda computerizat, ceea ce 1i
va largi posibilitatile functionale;

- ansamblul va avea o constructie cu numar de elemente mai mic, ceea ce 1i simplifica constructia.

in figura este reprezentat mecanismul de actionare propus.

Mecanismul de actionare include carcasa 1, care, deasupra satelitului are forma concav-sferica, inzestratd cu un numar
par de electromagneti 2, satelitul 3, compus din coroanele danturate 4 si 5, pe suprafata exterioara sfericd a caruia sunt
instalati magnetii permanenti 6, numarul cérora este egal cu numarul electromagnetilor, roata dintatd centrala fixa 7,
roata dintata centrala mobila 8, reazemul sferic 9, arborele condus 10 si sistemul de comanda numeric 11.

Principiul de functionare.

La primirea semnalelor electrice conform ecuatiilor parametrice, care descriu miscarea punctelor de pe suprafata sferica
a satelitului 3 (care reprezintd un corp solid cu un punct nemiscat) in jurul unui centru fix ,,0” de la sistemul de
comanda 11, are loc conectarea si deconectarea consecutiva pe circumferintd a perechilor de electromagneti 2, montati
in zone diametral opuse ale satelitului 3. La conectarea consecutiva a tuturor perechilor de electromagneti satelitul va
efectua un ciclu deplin de miscare precesionald in jurul centrului de precesie ,,0”. In rezultatul angrendrii coroanelor
danturate 4 si 5 ale satelitului 3 cu roata dintata centrald fixa 7 si, respectiv, roata dintata centrald mobila 8, aceasta din
urma impreuna cu arborele condus 10 se va roti cu raportul de transmitere:

Z,Z g
£.2,-72,7,
unde: Z4 §i Zs sunt numerele de dinti ale coroanelor danturate ale satelitului 3;

Z; 51 Zg sunt numerele de dinti ale rotilor dintate centrale fixa 7 si, respectiv, mobild 8.
La randul sau satelitul 3 se roteste in jurul axei sale geometrice cu reductia:
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Astfel se obtine o constructie simpld cu posibilitéti functionale.

L=

L



