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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un robot pasitor hexapod de mici
dimensiuni, folosit pentru inspectarea unor spatii foarte
inguste, inaccesibile omului sau altor vehicule, depla-
sarea fiind realizatd fara zgomot. Robotul conform
inventiei are un corp (1) central pe care sunt montate
Sase picioare, fiecare picior este alcatuit din doud
elemente (2 si 3) cinematice, pentru migcarea de
ridicare-coborére gi, respectiv, pentru migcarea de
rotatie in plan orizontal, in scopul deplas&rii cu un pas
sau pentru revenirea piciorului Tn pozitia inifiala,
ridicarea-coborarea fiecarui picior fiind realizatd de un
fir (4) din aliaj cu memoria formei, infagurat la un capat
pe o fulie (5) solidard cu primul element (2) cinematic,
iar rotatia Tn plan orizontal a piciorului fiind asiguratd de
un alt fir (6) din aliaj cu memoria formei, infasurat la un
capadt pe o alta fulie (7) solidara cu al doilea element (3)
cinematic, tensionarea firelor (4 si 6) fiind realizata de
nigte fire (8 si 9) elastice din cauciuc.
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ROBOT PASITOR CU ACTIONARE NECONVENTIONALA

Inventia se referd la un robot pdsitor hexapod de mici dimensiuni, cu actionare
neconventionald, ce utilizeazd fire dintr-un aliaj cu memoria formei pentru ridicarea-
coborérea picioarelor, respectiv pentru deplasarea céatre inainte-inapoi a acestora, in scopul
deplasérii robotului.

Robotul poate fi utilizat pentru inspectarea unor spatii foarte inguste, inaccesibile
omului sau altor vehicule, cét si pentru inspectare in conditii speciale, avand in vedere faptul
ca prezenta acestuia nu se face simtitd, deoarece deplasarea sa se realizeaza fard zgomot.

Sunt cunoscuti robotii psitori cu actionare electricd dar care prezintd dezavantajul ca
miniaturizarea acestora este limitatd de dimensiunile motoarelor electrice necesare actiondrii
acestora. De asemenea, se cunosc o serie de roboti pdsitori actionati cu fire din material cu
memoria formei, cum ar fi robotii Boris sau Stiquito, etc.. dar care folosesc materiale flexibile
pentru realizarea picioarelor (sarmd din otel arc sau benzi elastice din diverse materiale),
astfel incat deplasarea acestora dupa o anumita traiectorie nu se poate controla precis.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia de fatd in realizarea unui robot pasitor de
mici dimensiuni, cu sase picioare si actionare neconventionald, fiecare picior fiind un
mecanism deschis cu doud grade de mobilitate, folosir;d elemente rigide si cuple cinematice
clasice.

Robotul pasitor cu actionare neconventionald. conform inventiei. este prevazut cu un
sasiu. pe care sunt montate sase mecanisme cu rol de picioare. care asigurd locomotia
robotului. Mecanismul fiecarui picior este format dintr-un lant cinematic deschis. avand doua
cuple cinematice de rotatie, una necesara ridicarii-coborarii piciorului, rotindu-I cu un unghi p
in jurul unei axe orizontale, cealaltd pentru rotatia acestui picior. cu unghiul o. In jurul axei
verticale a cuplei pe care piciorul o face cu sasiul, rotatie necesara efectuarii pasuiui pentru
deplasarea efectiva a vehiculului. Pentru actionarea acestor cuple cinematice se utilizeaza fire
iin aiiaj cu memoria formei (shape memory alloys, SMA} avand diametrul de 50 um. Aceste
fire preziméa proprietatea cd, atunci cand sunt incdlzite. se scurteaza cu pani la 8% din
lungimea initiald. Sursele de incélzire pot fi multiple, In cazul inventiei procezul de incalzire
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revina la lungimea initiald la racire, este necesar ca acesta sa fie tensionat mecanic. in acest
sens se folosesc fire elastice din cauciuc, acestea avand si rolul de a aduce elementele
cinematice ale piciorului in pozitiile initiale, atunci cand firele de SMA nu mai sunt incilzite.
Deoarece scurtarea firului depinde de lungimea sa si fiindcd se doreste o constructie cit mai
compacta a robotului dar cu rotatii cdt mai ample ale elementelor cinematice, se utilizeaza o
serie de fulii, pe care se infasoard acest fir. Pentru comanda robotului se foloseste un
microcontroler din familia PIC. Robotul poate merge inainte si poate vira stanga/dreapta,
utilizdnd un mers de tip tripod (cu trei picioare simultan pe sol) sau in unde (cu patru sau cinci
picioare simultan pe sol). Acesta are urmatoarele caracteristici: greutate 25 [g], lungime 125
[mm], latime 10 [mm], inaltime 7 [cm].

Prin aplicarea inventiei se obtin urmatoarele avantaje:

e vehiculul se poate deplasa cu usurinta in spatii interioare inguste, putdnd fi comandat
la distanta sau poate fi autonom;

e nu produce zgomot in timpul deplasarii, facdndu-1 utilizabil pentru aplicatii speciale de
inspectare;

e firele de SMA sunt foarte usoare, avdnd un raport fortd/masd ridicat, permitdnd
miniaturizarea robotului.

Se da. in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legétura si cu figurile 1..3,
care reprezinta:

e figura 1, schema cinematicd a unui picior
¢ figura 2. vedere 3D a piciorului
e figura 3. vedere 3D a robotului.

Robotul pasitor cu actionare neconventionald, conform inventiei, este alcatuit dintr-un
corp central 1. pe care sunt montate cele sase mecanisme ce constituie picioareie robotului.
F iécare picior este alcdtut din elementul cinematic 2, pentru miscarea de ridicare-coborére, in
cupia f3. si elementul cinematic 3, pentru miscarea de rotatie in plan orizontal (in cupla ). in
scopul deplasarii cu un pas a robotului {cénd elementul 2 se afla in contact cu solul - in faza

de suporti sau pentru revenirea piciorului in pozitia initiald (atunci cind elementu! mentionat

SMA. care. [a un capdt. este infasurat pe fulia 5, solidard cu elementul cinematic 2. iar rotatia
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robotului, componentele electronice necesare péntru comanda acestuia se monteaza direct pe
corpul sdu, fard a utiliza un cablaj suplimentar.

Daci se presupun cunoscute valorile unghiurilor de rotatie a piciorului in plan vertical
si orizontal (Ax, AB) se pot determina lungimile firelor SMA necesare pentru realizarea
acestor unghiuri, cunoscind faptul cd (s-a determinat experimental) scurtarea firului (la

trecerea unui curent prin acesta) este de 4 % din lungimea sa totala.

unde R, este raza fuliei de actionare a cuplei a.
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unde R, este raza fuliei de actionare a cuplei [3.
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Revendiciri

1. Robotul pasitor cu actionare neconventionald, conform inventiei, este alcituit dintr-un corp
central (1), pe care sunt montate cele sase mecanisme ce constituie picioarele robotului,
alcatuite din elementul cinematic (2), pentru miscarea de ridicare-cobordre, si elementul
cinematic (3). pentru miscarea de rotatie in plan orizontal, in scopul deplasarii cu un pas a
robotului (cdnd elementul (2) se afld n contact cu solul - in faza de suport) sau pentru
revenirea piciorului in pozitia initiald (atunci cind elementul mentionat se afla in aer - in faza
de transfer).

2. Robotul pasitor cu actionare neconventionald conform revendicarii nr. 1, caracterizat prin
aceea ca, pentru actionarea cupielor cinematice de rotatie, necesare ridicarii-coborarii
picioarelor. respectiv deplasdrii acestora inainte-inapoi, se folosesc firele (4) si (6) din aliaj cu

memoria formei si firele elastice din cauciuc (8) si (9).
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