Proiectul: Noi tipuri de actuatori specifici aplicatiilor spatiale - New types of actuators specific to space

applications. Acronim ACTOSPACE

Ctr. 88/29.11.2013 Finantat de Bugetul de Stat - Proiecte de Cercetare-Dezvoltare-Inovare pentru
Tehnologie Spatiald si Cercetare Avansata - STAR, Proiect CDI, autoritatea contractanta fiind Agentia

Spatiala Romana (ROSA), Perioada 2013-2015
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Proiectul a avut ca obiectiv proiectarea si realizarea a doua micromotoare respectiv: un motor liniar

magnetostrictiv si un micromotor piezoelectric rotativ. Conform planului de realizare al proiectului

Straero a fost implicat in realizarea urmatoarelor activitati:

Etapa 1l

Etapa 2

1. Proiectarea micromotorului liniar
magnetostrictiv;

1. Proiectarea micromotorului piezoelectric rotativ

2. Experimentarea modelului functional al
actionarii electrice: micromotor liniar
magnetostrictiv — driver electronic specific;

2. Experimentarea modelului functional al
actionarii electrice: micromotor piezoelectric
rotativ — driver electronic specific;

3. Demonstrarea utilitatii modelului functional al
actionarii electrice: micromotor liniar
magnetostrictiv — driver electronic specific, pentru
aplicatii spatiale;

3. Demonstrarea utilitatii modelului functional al
actionarii electrice: micromotor piezoelectric
rotativ— driver electronic specific, pentru aplicatii
spatiale;

4. Protejarea drepturilor de proprietate
industriala, brevetare a actionarii electrice:
micromotor liniar magnetostrictiv driver electronic
specific

4. Protejarea drepturilor de proprietate
industriala, brevetare a actionarii electrice:
micromotor piezoelectric rotativ - driver electronic
specific

Micromotorul magnetrostrictiv liniar

Fig. 1 Micromotorul magnetrostrictiv liniar
(sectiune)

Fig. 2 Micromotorul magnetrostrictiv liniar
(vedere)

Testarea micromotorului magnetostrictiv liniar s-a realizat prin fixarea intre platanele masinii de
incercari Instron 3367K4453 (fig. 3) s-a realizat prin sprijinirea micromotorului pe platanul inferior si
introducerea unei sarcini de preincarcare cu ajutorul platanului superior prin intermediul unui element




elastic Tn vederea evitarii producerii unei deteriorari a micromotorului. Forta de preincarcare a fost de
8+10N, pentru toate cazurile de incercare efectuate. Scopul incercarii a fost: masurarea marimii fortei
dezvoltate de micromotor si de evaluare a regimului termic atins de acesta in timpul functionarii cu
sarcina masuratda. Metoda de fincercare a constat in generarea si masurarea fortei dezvoltate de
micromotorul liniar magnetostrictiv. Alimentarea micromotorului s-a facut de la o sursa variabila de
curent continuu (0 - 32 Vcc). Au fost luate Tn consideratie 6 cazuri de Tncercare functie de tensiunea de
alimentare a micromotorului. Introducerea sarcinii de preincarcare s-a realizat cu ajutorul masinii de
testare INSTRON cu coloane si actionare electromecanica. Masurarea fortei dezvoltate de micromotorul
liniar magnetostrictiv s-a facut prin intermediul dozei de 50 kgf si a sistemului de conditionare si
amplificare de semnal Spider 8. Achizitia si prelucrarea semnalelor s-a realizat prin intermediul softului
specific Catman 5.0 si a unui PC.
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Fig. 3 Schita dispozitivului de testare
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Tn urma incercérii, prelucrdrii datelor achizitionate si a interpretdrii acestora au rezultat urmatoarele
valori ale fortei dezvoltate de actuator (Tabelul 1).

Test 1 2 3 4 5 6
Fmin[N] | -5,433 -25,053 -102,326 -117,418 -108,061 -105,646
Feax[N] | 69,123 70,934 121,04 107,759 55,842 61,577
V V] 18 22 26 28 31 31
Foo[N] 74,556 95,987 223,366 225,177 163,903 167,223

Tabelul 1: Valorile fortei functie de tensiune

Forta maxima varf la varf dezvoltata de actuator a fost de 225.17 N realizata in cazul 4 de
testare, cu tensiunea de alimentare de 28Vcc. Frecventa fortei de excitatie determinata prin
metoda analizei spectrului de putere a semnalului achizitionat a fost cea prezentata in tabelul
2:
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Tabelul 2: Frecventa fortei mdsurate functie de tensiune
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Fig.5 Temperaturi inregistrate in timpul functiondrii

Fig. 4 Variatia fortei in raport cu tensiunea de
sarcina a micromotorului liniar magnetostrictiv

alimentare a micromotorului

Caz Testare 2 (22V)

16 Force Test8 (Testing1-11.bin)

o | II!IiMIIilMIIMIﬂMMIlMIMIMIMﬂIMMMIlMMMlMIII{IIIIIIIIIHIIIIIII!MIIMIMIIMIIIMI

HI I } | ||||||||||||||l||\||||l|MIIIll|||l||||ll|||l||||||\“ lll\\IIIIHHIIINIIIIIIIIIlI%II | IIIIH{IIIIII!I!I Il ||||| ”!IIHIIIII il
il
|
|

| LTUINR R || A RTAC
AR AR e R AR AR AT
IR W D AREW ATy

I R

| | IR UIVRRRRE
| |
|

| | |
T | T
AT D N iRy
H } IlII\HI!HW\NINM\Ilw il IW I m MNHNWI} I MI“WINI\IH“IINH
|
\!I | Hl \'NI\INNNHIIIMW} | Ill | |
|

|
|
|
/|
| Il |
| l AN
| Illi | NIIIHIINIINIIIIIIWIII\I} || I |H il

|
m
i
AT
b

|
| ‘NI\HNI“MH

|
| MM A
[AHTA H

il

TS mﬁ|
TR LR
A A e
|WWWWWWWMWIH

W
|
|

| Il

MTETEVYR Y
A
TR

| |
| | (A | i
|III IIIINIIIII|III||'III|I||II|HI I IR LT

] |
10 0 10,2 10,4 10,6 10,8 11,0 11 2 11.4 1‘f,6 11,8 12,0
Time Test8 (Testing1- 11 bin)

Fig.6 Rezultate caz de testare 2 (22V)




Fig. 8 Testarea micromotorului magnetostrictiv liniar



