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RO 125583 B1

Inventia se refera la un robot de jucat sah, integrat intr-o masa specifica jocului de
sah si care are ca destinatie dotarea spatiilor de divertisment.

Este cunoscut jocul de sah cu robot (FR 2497462 A1) capabil sa simuleze miscarile
unui jucétor uman, avand un brat articulat, care efectueaza manipularea pieselor de joc cu
ajutorul unui dispozitiv de prehensiune. Dezavantajele acestei solutii consta in obtinerea unui
robot agabaritic, datorita integrarii motoarelor de actionare in corpul robotului, cat si utilizarea
sistemelor de transmisie cablu-scripete, care prezinta elemente de alunecare ce afecteaza
anduranta.

Este cunoscut robotul industrial (RO 101028) care este alcatuit dintr-un modul de
rotatie ce sustine un prim modul de basculare actionat hidraulic si un al doilea modul de
basculare in plan vertical a unui brat telescopic pe care este articulat un tronson de capat
avand in interior un cilindru hidraulic pentru rabaterea unui modul de orientare care sustine
un dispozitiv de prehensiune. Dezavantajul acestei solutii ii reprezinta forma agabaritica si
inestetica, care impieteaza partenerul uman in timpul jocului.

Este cunoscut robotul industrial (RO 98797) alcatuit dintr-o coloana verticala antre-
natad de un motor hidraulic liniar, coloana sustindnd un panou rotitor pe care este fixat un
cilindru hidraulic, care asigura bascularea in plan vertical a unei carcase superioare in care
este lagaruit un corp cilindric, antrenat in miscare de rotatie si in care culiseaza un brat
orizontal, solidar cu bratul culiséand niste tije ce sustin dispozitivul de prehensiune. Deza-
vantajul acestei solutii il reprezinta forma agabaritica si inestetica, datorate configuratiei si
actionarii robotului.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in realizarea unui robot de jucat
sah cu o configuratie ce permite ,plierea" sa in stare de repaus, gabarit mic si miscari ase-
manatoare unui brat uman, care nu impieteaza partenerul uman in timpul jocului.

Robotul de jucat sah, conform inventiei, rezolva aceasta problema tehnica si inlatura
dezavantajele mentionate, prin aceea ca este integrat in structura unei mese de jucat sah
si este alcatuit dintr-un brat cu doua articulatii care se pliaza datoritd a doua axe de rotatie,
un cilindru pneumatic liniar prin care este asigurata migcarea de translatie, un dipozitiv de
prindere-desprindere a pieselor de sah si un sistem de comanda si care prezinta o placa
fixata de structura metalica a mesei de jucat sah, un corp solidarizat de placa ce contine
niste rulmenti radiali care asigura lagaruirea unui ax tubular fixat la partea superioara de o
articulatie inferioara si care sustine lagaruirea unei prime axe de rotatie formata din niste
rulmenti radiali fixati la exterior intr-o roata de curea solidarizata de o articulatie superioara
prin intermediul unui suport, unde directionarea este asigurata cu un ghidaj auxiliar fixat de
un cilindru pneumatic, iar prin intermediul unor degete si unor bacurilor, este asigurata
prinderea-desprinderea piesei, sistemul de actionare al unei a doua axe de rotatie a bratului
robotului se face cu ajutorul unui prim servomotor cu turatie variabila si traductor de pozitie
inclus, apoi printr-un reductor planetar si printr-un reductor cu curea dintata, format din niste
roti de curea, se antreneaza axul tubular i apoi articulatia inferioara, iar sistemul de actio-
nare al primei axe de rotatie a bratului se face cu ajutorul unui alt servomotor cu turatie
variabila si traductor de pozitie inclus, care transmite migcarea printr-un reductor planetar la
un reductor cu curea dintata, format din alte roti de curea, apoi la un ax, un alt reductor cu
curea dintata, format din niste roti de curea, antrenand articulatia superioara.

Inventia prezinta urmatoarele avantaje:

- micgsoreaza gabaritul robotului de jucat sah;

- creeaza posibilitatea ,plierii" robotului de jucat sah;

- are forma si miscarile unui brat uman, care nu impieteaza partenerul uman al robo-
tului de jucat sah.
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In continuarie, inventia va fi descrisa in detaliu, cu referire sila figuri, care reprezinta:

- fig. 1, vedere de sus a robotului de jucat sah;

- fig. 2, sectiune longitudinalé a robotului de jucat sah, cu planul A-A reprezentat in
fig. 1;

- fig. 3, schema bloc a sistemului de comanda.

Conform inventiei, robotul de jucat sah se compune din doua axe de rotatie C si R,
si 0 axa de translatie Z; intreg ansamblul robot are la partea inferioara placa 1, care se
fixeaza prin suruburi de structura metalicd a mesei de jucat sah 2. Axa de rotatie C este ghi-
daté cu ajutorul a doi rulmenti radiali 3, care sunt fixati la exterior in corpul 4, ce este soli-
darizat cu placa 1 prin suruburi. Miscarea de rotatie a axei C se obtine de la servomotorul
5 cu turatie variabild, apoi migcarea se transmite la reductorul planetar 6, iar apoi, prin reduc-
torul cu curea dintata, format din rotile de curea 7 si 8, se antreneaza axul tubular 9, ce este
fixat prin suruburi de articulatia inferioara 10.

Axa de rotatie R este ghidata cu ajutorul a doi rulmenti radiali 11, fixati la interior in
axul 12 solidarizat prin suruburi de articulatia inferioara 10; rulmentii radiali 11 sunt fixati la
exterior de roata de curea 13, ce este solidarizata prin suruburi de articulatia superioara 14.
Migcarea de rotatie a axei R se obtine de la servomotorul 15, reductorul planetar 16, reduc-
torul cu curea dintata, format din rotile de curea 17 si 18, axul 19, reductorul cu curea dintata,
format din rotile de curea 20 si 13.

Axa de translatie Z este materializata de cilindrul pneumatic 21, fixat prin intermediul
suportului 22 de articulatia superioara 14. Ghidarea axei Z este realizata de tija cilindrului
pneumatic 21 si ghidajul auxiliar 23 fixat de cilindrul pneumatic 24, sistemul de prindere- des-
prindere piesa de sah este format din suportul 25, fixat de tija cilindrului pneumatic 21, doua
degete 26 si bacurile 27; la actionarea cilindrului pneumatic 24, degetele 26 se inchid- des-
chid; traseul conductelor de alimentare 28 a cilindrilor pneumatici 21 si 24 se face prin
intermediul unei bucle si estetizat de aparatoarea 29 si piesa 30.

Robotul de jucat sah are o structura compacta si se incadreaza in structura unei
mese dotate cu un joc de sah, unde, de o parte si de alta a mesei se afla cei doi jucatori: de
o parte robotul, iar pe partea opusa, partenerul uman. Schema bloc a sistemului de comanda
a robotului de jucat sah are in componenta: un bloc format din calculatorul electronic si o
placa de achizitie date, un bloc ce contine convertizoarele de frecventa ale servomotoarelor
axelor C si R, cele doua servomotoare, o camera video. Posibilitatile de jucat sah se inca-
dreaza in urmatoarele variante:

- varianta demonstrativd, unde robotul realizeazad succesiv si automat mutarile
pieselor ambilor jucatori;

- varianta normal3, la care partenerul uman realizeaza mutarea pieselor prin interme-
diul robotului, comenzile fiind date de partenerul uman prin tastatura calculatorului;

- varianta reald, unde partenerul uman muta piesele manual, iar robotul realizeaza
mutarile in mod automat, informarea calculatorului despre piesa mutata de partenerul uman
se face de catre camera video.

Prin combinarea celor doua migcari de rotatie C si R, poate fi obtinuta pozitionarea
dispozitivului de prindere-desprindere piesa in centrul fiecarui patrat din structura tablei de
sah, sunt 64 patrate, avand fiecare coordonate specifice pentru axele C si R. Cand robotul
de jucat sah primeste comanda de a efectua o mutare de piesa, va primi de la calculator
coordonatele centrelor patratelor, sub forma de biti, de unde ia piesa si unde o asaza; in
acest scop, sunt realizate doua programe software:

- un program care realizeaza pozitionarea deasupra patratelor implicate in realizarea
mutarii piesei;

- un program care sa cuprinda ciclul de prindere-desprindere si ridicare-coborére a
piesei.

Aceste programe sunt comandate de programul sursa al jocului de sah din calculator.
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Revendicari

1. Robot de jucat sah, integrat intr-o masa de joc si alcatuit dintr-un brat cu doua
articulatii care se pliaza datoritd a doua axe de rotatie, un cilindru pneumatic liniar prin care
este asigurata migcarea de translatie, un dispozitiv de prindere-desprindere a pieselor de
sah si un sistem de comanda, caracterizat prin aceea ca prezintd o placa (1) fixata de
structura metalica a mesei de jucat sah (2), un corp (4) solidarizat de placa (1), ce contine
niste rulmenti radiali (3), asigura Iagaruirea unui ax tubular (9) fixat la partea superioara de
o articulatie inferioara (10) si care sustine lagaruirea unei prime axe de rotatie (R) formata
din nigte rulmenti radiali (11), fixati, la exterior, intr-o roata de curea (13) solidarizata de o
articulatie superioara (14) prin intermediul unui suport (22), unde directionarea este asigurata
cu un ghidaj auxiliar (23) fixat de un cilindru pneumatic (24), prin intermediul unor degete (26)
si al unor bacuri (27) este asigurata prinderea-desprinderea piesei.

2. Robot de jucat sah, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca sistemul
de actionare al unei a doua axe de rotatie (C) a bratului robotului se face cu ajutorul unui prim
servomotor (5) cu turatie variabild si traductor de pozitie inclus, apoi printr-un reductor
planetar (6) si printr-un reductor cu curea dintatd, format din nigte roti de curea (7 si 8), se
antreneaza axul tubular (9) si apoi articulatia inferioara (10).

3. Robot de jucat sah, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca sistemul
de actionare al primei axe de rotatie (R) a bratului se face cu ajutorul unui alt servomotor (15)
cu turatie variabila si traductor de pozitie inclus, care transmite migcarea printr-un reductor
planetar (16), la un reductor cu curea dintatd, format din alte roti de curea (17 si 18), apoi
la un ax (19), un alt reductor cu curea dintatd, format din niste roti de curea (20 si 13),
antrenand articulatia superioara (14).
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