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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem de repozitionare a robo-
tului submersibil, prin schimbarea centrului de greutate
relativ la centrul volumic. Sistemul conform inventiei
este capabil de a mentine robotul la un unghi dat fata
de un sistem de axe initial si, totodata, migcarea siste-
mului de repozitionare combinat cu miscarea generata
de cele doua motoare (2) dispuse simetric faté de cor-
pul submersibilului (1), care pot genera traiectorii deo-
sebit de complexe, sistemul avand douéd axe de depla-
sare in plan orizontal, realizate prin cele doua ghidaje
(6 si 9) dispuse la 90° una fata de cealalta, pe care se
misca o platforma (8) a unui pachet (13) de baterii,
deplasarea ghidajelor fiind realizata prin intermediul
unor motoare (3 si 7) care antreneaza niste suruburi (4
si 5), pe cele doud axe OX si OY deplasandu-se pache-
tul (13) de baterii, repozitionand astfel centrul de greu-
tate, care se va afla pe verticala care uneste centrul
volumic cu centrul de greutate, iar pentru echilibrarea

flotabilitatii, robotul utilizeaza un balast (10) si este dotat
cu o camera (12) de preluare imagini, iar inclinarea lui
poate fi monitorizatd de senzoristica aflata la bordul lui,
de exemplu, printr-un clinometru (11) triaxial.
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Figuri: 1
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DESCRIERE

Aceasta inventie se refera la un robot submersibil cu un sistem de repozitionare care este
capabil de a repozitiona robotul submersibil prin schimbarea pozitiei centrului de greutate relativ
la pozitia centrului volumic al acestuia. Acest sistem este capabil de a mentine robotul la un
unghi dat fata de un sistem de axe initial. Totodata miscarea sistemului de repozitionare
combinat cu miscarea generata de cele doua motoare (2) dispuse simetric fata de corpul
submersibilului pot genera traiectorii deosebit de complexe.

Se d& in continuare un exemplu de realizare a dispozitivului, in legatura cu figura 1 care
reprezinti:

- figura 1, vedere de ansamblu asupra sistemului de repozitionare al robotului;

Sistemul are doua axe de deplasare in plan orizontal, dispuse la 90 de grade una fata de
cealalta. Pe aceste doua axe se deplaseaza pachetul de baterii, repozitionand astfel centrul de
greutate , care se va afla pe verticala care uneste centrul volumic cu centrul de greutate. La
modelele existente si analizate, acest lucru se realizeaza prin miscarea continua a elicilor, fiind
consumatoare de energie, reducand autonomitatea robotului considerabil. Acest sistem este
destinat robotilor care au o viteza de croaziera mica, de exemplu robotii de preluare a imaginilor
de pe suprafata umeda a barajelor, analiza peretilor de conducte de mari dimensiuni, etc. Robotul
submersibil are forma de torpila (1), care este propulsat pe directia OX de cele doua motoare
dispuse in plan orizontal simetric fata de axa OX a torpilei (2) care ii ofera prin schimbarea
sensului de rotatie una fata de cealalta un grad de rotatie in jurul axei Z; sistemul din interiorul
robotului este alcatuit dintr-un motor pas cu pas (3), care are rolul de a transmite prin tija filetata
(4) o miscare de deplasare a saniei (6) de-a lungul axei OX pe ghidajele (9). Deplasand sania (6)
se va modifica pozitia centrului de greutate pe axele -XOX si rezulta o rotatie in jurul axei Y. Pe
sania (6) se afla montat motorul (7) care prin tija filetata (5) transmite o miscare axiala de-a
lungul axei —YOY a saniei suport al bateriilor (8). In urma acestei miscari rezulta o deplasare a
centrului de greutate pe axa —YOY rezultand o rotatie in jurul axei OX. Balastul (10) are rolul de
a echilibra flotabilitatea robotului aducandu-l la flotabilitatea neutra. Controlul unghiului de
inclinare pe cele doua axe, OY si OX se realizeaza prin giroscopul 3D (11) instalat la bordul
robotului. Aceast sistem de repozitionare ofera operatorului posibilitatea de a pozitiona optim
camera (12) in vederea achizitiei de date din mediul acvatic. Greutatea care dezechilibreaza
robotul este reprezentat de pachetul de baterii (13) care este de neinlaturat in cazul robotilor
autonomi.

In cazul in care sistemul este dinamic, modificarea centrului de greutate si implicit
repozitionarea robotului realizeaza virajele necesare orientarii pentru deplasarea intr-un punct
dat.

Prin aplicarea inventiei se obtin urmatoarele avantaje:

- Scaderea costurilor de constructie prin reducerea numarului de motoare necesare

- Marirea autonomiei bateriilor prin eliminarea consumului constant de energie

necesara mentinerii robotului intr-o pozitie data prin miscarea continuua a motoarelor

- Stabilitate mai ridicata eliminand miscarile adiacente rezultate din miscarea elicilor

motoarelor pentru repozitionare

Principalul dezavantaj al acestei constructii o reprezinta timpul mai ridicat de raspuns
pentru o comanda de reorientare aceasta abordare pretandu-se la robotii cu viteza de croaziera
mica.
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REVENDICARI

Sistemul de repozitionare al robotului cuprinzand cele doua sanii de ghidare (6) si (9) si
suportul (8) pentru pachetul de baterii (13) caracterizat prin aceea cd repozitionarea
pachetului de baterii (13) are ca rezultat schimbarea pozitiei centrului de greutate,
deplasand acest centru de greutate relativ la pozitia centrului volumic. Aceste doua centre
sunt intotdeauna pe axa verticala a robotului, iar in cazul unei deplasari al unuia fata de
cealalta va rezulta repozitionarea robotului in asa fel incat acestea doua sa fie pe aceeasi
axa, iar centrul degreutate se va reaseza intotdeauna sub centrul volumic in cazul in care
aceste doua centre nu coincid modificand pozitia robotului.

Sistemul de orientare prin rotatie pe axa OY, conform revendicarii 1, caracterizat prin
aceea ca miscarea de rotatie pe aceasta axa se realizeaza prin modificarea pozitiei
centrului de greutate de-a lungul axei OY.

Sistemul de orientare prin rotatie pe axa OX, conform revendicarii 1, caracterizat prin
aceea ca miscarea de rotatie pe aceasta axa se realizeaza prin modificarea pozitiei
centrului de greutate de-a lungul axei OX.

Sistemul de navigatie spre un punct dat, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea
ca miscarea de orientare a robotului pentru a obtine o anumita traiectorie se obtine din
combinarea deplasarii pe cele doua axe a pozitiei centrului de greutate cu miscarea data
de propulsia celor doua motoare ale robotului submersibil care pot fi egale sau cu turatie
variabila sau avand posibilitatea de a inversa si sensurile de rotatie una fata de cealalta.
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