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   Invenţia se referă la industria constructoare de 
maşini, şi anume la mecanismele de acţionare. 

Mecanismul de acţionare include o carcasă 1, 
în care sunt amplasate două roti dinţate centrale 7 
şi 8, una dintre care este fixată rigid în ea, cealaltă 
este montată pe arborele condus 10, un satelit 3 cu 
două coroane dinţate, amplasat între ele şi montat 
liber pe un reazem sferic 9, precum şi un sistem de 
acţionare a satelitului, care include electromagneţi 
2 fixaţi uniform pe suprafaţa interioară laterală a 
carcasei 1. Mecanismul de acţionare este dotat 
suplimentar cu un sistem de comandă 11, la care 
sunt conectaţi electromagneţii 2, numărul cărora 
este par. Suprafaţa laterală a carcasei 1 este 
executată concav sferică, iar congruent ei este 
executată convex suprafaţa laterală a satelitului 3, 
pe care sunt fixaţi magneţi permanenţi 6, numărul 
cărora este egal cu numărul electromagneţilor 2. 
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Descriere:  
  Invenţia se referă la industria constructoare de maşini, şi anume la mecanismele de acţionare. 

Este cunoscută o articulaţie a manipulatorului, mecanismul de acţionare al căreia este înzestrat cu 
un inel, pe suprafaţa exterioară a căruia este executat un canal sinusoidal, un mecanism şurub–bile şi un 
mecanism diferenţial, roţile centrale ale căruia sunt legate cu lanţul cinematic, iar satelitul are un canal 5 
exterior, în care pe reazeme de rostogolire este amplasat inelul şi canele interioare, în care se găsesc 
bilele mecanismului menţionat, în care şurubul este legat cu cupla doi, totodată piezo-transformatoarele 
sunt amplasate deasupra canalului sinusoidal al inelului [1].  

Dezavantajul acestui dispozitiv constă în construcţia relativ complicată, care îi reduce precizia 
cinematică. 10 

Mai este cunoscut mecanismul de acţionare, care include o carcasă, în care sunt amplasate două roti 
dinţate centrale, una dintre care este fixată rigid în ea, cealaltă este montată pe arborele condus, un 
satelit cu două coroane dinţate, amplasat între ele şi montat liber pe un reazem sferic, precum şi un 
sistem de acţionare a satelitului, care include electromagneţi fixaţi uniform pe suprafaţa interioară 
laterală a carcasei [2]. 15 

Dezavantajul acestui dispozitiv constă în posibilităţile funcţionale reduse. 
Problema, pe care o rezolvă invenţia este simplificarea construcţiei şi lărgirea posibilităţilor 

funcţionale. 
Invenţia înlătură dezavantajele menţionate mai sus prin aceea că include o carcasă, în care sunt 

amplasate două roti dinţate centrale, una dintre care este fixată rigid în ea, cealaltă este montată pe 20 
arborele condus, un satelit cu două coroane dinţate, amplasat între ele şi montat liber pe un reazem 
sferic, precum şi un sistem de acţionare a satelitului, care include electromagneţi fixaţi uniform pe 
suprafaţa interioară laterală a carcasei. Mecanismul de acţionare este dotat suplimentar cu un sistem de 
comandă, la care sunt conectaţi electromagneţii, numărul cărora este par, totodată, suprafaţa laterală a 
carcasei este executată concav sferică, iar congruent ei este executată convex suprafaţa laterală a 25 
satelitului, pe care sunt fixaţi magneţi permanenţi, numărul cărora este egal cu numărul 
electromagneţilor. 

Rezultatul invenţiei constă în simplificarea construcţiei prin reducerea numărului de elemente şi 
lărgirea posibilităţilor funcţionale prin dirijarea numerică a conectărilor şi deconectărilor perechilor de 
electromagneţi, amplasaţi în zone diametral opuse. 30 

Avantajele invenţiei sunt: 
- în calitate de generatori de mişcare precesională sfero-spaţială sunt aplicaţi electromagneţii; 
 - conectările şi deconectările electromagneţilor sunt dirijate numeric de un sistem de comandă 

computerizat, ceea ce îi lărgeşte posibilităţile funcţionale ale mecanismului lui de acţionare; 
- ansamblul reprezintă o construcţie cu un număr de elemente redus, ceea ce îi simplifica 35 

construcţia. 
Invenţia se explică prin figura, pe care este reprezentat mecanismul de acţionare. 
Mecanismul de acţionare include o carcasă 1, electromagneţi 2 fixaţi uniform pe suprafaţa interioară 

laterală a carcasei 1 executate concav sferică, satelitul 3, cu două coroane dinţate 4 şi 5, pe suprafaţa 
exterioară sferică a căruia sunt instalaţi magneţii permanenţi 6, numărul cărora este par şi egal cu 40 
numărul electromagneţilor 2. Satelitul 3 este amplasat între două roţi dinţate centrale, fixă 7 şi mobilă 8, 
pe reazemul sferic 9. Roata dinţată mobilă este legată rigid cu arborele condus 10. Mecanismul de 
acţionare este dotat suplimentar cu un sistem de comandă numeric 11. 

Mecanismul de acţionare funcţionează în modul următor. 
La recepţionarea semnalelor electrice conform ecuaţiilor parametrice, care descriu mişcarea 45 

punctelor de pe suprafaţa sferică a satelitului 3 (care reprezintă un corp solid cu un punct nemişcat) în 
jurul unui centru fix „0” de la sistemul de comandă 11, are loc conectarea şi deconectarea consecutivă 
pe circumferinţă a perechilor de electromagneţi 2, montaţi în zone diametral opuse ale satelitului 3. La 
conectarea consecutivă a tuturor perechilor de electromagneţi, satelitul va efectua un ciclu complet de 
mişcare precesională în jurul centrului de precesie „0”. În urma angrenării coroanelor dinţate 4 şi 5 ale 50 
satelitului 3 cu roata dinţată centrală fixă 7 şi, respectiv, roata dinţată centrală mobilă 8, aceasta din 
urmă împreună cu arborele condus 10 se va roti cu raportul de transmisie: 
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unde: Z4 şi Z5 sunt numerele de dinţi ale coroanelor dinţate ale satelitului 3; 
Z7 şi Z8 - numerele de dinţi ale roţilor dinţate centrale, fixă 7 şi, respectiv, mobilă 8. 55 
La rândul său, satelitul 3 se roteşte în jurul axei sale geometrice cu raportul de transmisie: 
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Soluţia propusă prezintă un mecanism de acţionare, care posedă o construcţie simplă şi posibilităţi 
funcţionale largi. 
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(57) Revendicare:  
         Mecanism de acţionare, care include o carcasă, în care sunt amplasate două roti dinţate centrale, 
una dintre care este fixată rigid în ea, cealaltă este montată pe arborele condus, un satelit cu două 10 
coroane dinţate, amplasat între ele şi montat liber pe un reazem sferic, precum şi un sistem de acţionare 
a satelitului, care include electromagneţi fixaţi uniform pe suprafaţa interioară laterală a carcasei, 
caracterizat prin aceea că mecanismul de acţionare este dotat suplimentar cu un sistem de comandă, la 
care sunt conectaţi electromagneţii, numărul cărora este par, totodată suprafaţa laterală a carcasei este 
executată concav sferică, iar congruent ei este executată convex suprafaţa laterală a satelitului, pe care 15 
sunt fixaţi magneţi permanenţi, numărul cărora este egal cu numărul electromagneţilor. 
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