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Inventia se refera la un vehicul cu patru roti omnidirectionale, ce-si poate schimba
directia de mers instantaneu, modificdnd independent viteza unghiulara a rotilor, fara ca acesta
sa dispuna de un mecanism de directie clasic.

Vehiculul poate fi utilizat pentru transport in spatii interne aglomerate sau ca scaun cu
rotile pentru persoane cu handicap.

Sunt cunoscute vehiculele cu roti Mecanum (suedeze), dar care prezinta dezavantajul
unei valori mai mari a diametrului maxim al rolelor, respectiv a unor lungimi mai mari ale acestor
role, pentru un anumit diametru exterior al rotii cu acelagi numar de role, comparativ cu solutia
de roata propusa.

Se cunoaste si documentul US 20030221878 A1, care dezvaluie un vehicul pentru
manipularea munitiei, adaptat pentru incarcarea gi descarcarea armamentului in aeronavele
militare. Vehiculul cuprinde un sasiu platforma, o multitudine de axe frontale atasate sasiului,
pe care sunt montate o multitudine de roti omnidirectionale actionate de motoare electrice, un
ascensor mecanic sustinut de gsasiul vehiculului si un purtator de munitie fixat la capatul superior
al ascensorului, acesta putand fi manevrat de un operator uman aflat la bordul vehiculului, prin
comanda de la distanta sau in mod automat.

Mai este cunoscut si documentul US 20100187779 A1, care dezvaluie o roata
omnidirectionala ce include un butuc rotativ in jurul axei rotii $i un prim réand de role inclinate,
montate in jurul butucului. Exista si cel putin un al doilea rand de role inclinate, montate in jurul
butucului, decalate axial de-a lungul axei rotii din primul rand. Acest tip de roata poate fi folosit
la constructia unor diverse tipuri de autovehicule utilizate in diverse domenii.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia de fata consta in realizarea unui vehicul cu
patru roti omnidirectionale, fara mecanism clasic de directie, prevazut cu un sistem de
suspensie.

Vehiculul cu patru roti omnidirectionale, conform inventiei, este prevazut cu un gasiu,
pe care sunt montate, prin intermediul a patru moto-reductoare de actionare, patru roti
omnidirectionale avand pe circumferinta lor doua randuri de role cu axele inclinate cu un unghi
o in raport cu axele centrale ale rotilor; pentru a mentine contactul permanent dintre fiecare
roata si terenul pe care se deplaseaza, vehiculul este prevazut cu un sistem de suspensie
alcatuit din doua mecanisme patrulatere spatiale inseriate si patru perechi amortizor-resort;
mecanismele patrulatere spatiale permit adaptarea vehiculului la denivelarile terenului, iar
grupurile amortizor-resort preiau socurile datorate acestei adaptari; fiecare roata este actionata
de un moto-reductor electric propriu, astfel incat, variind vitezele unghiulare ale celor patru roti,
vehiculul poate transla pe orice directie sau poate efectua viraje, respectiv traiectorii curbe, fara
a fi necesar un mecanism de directie clasic; schimbarea directiei de mers in absenta
mecanismului de directie (care ar necesita orientarea rofilor - rotatia lor in jurul unor axe
verticale ce trec prin punctele de contact cu solul) este posibila datorita rolelor dispuse pe
circumferinta rotii, role ce se rotesc pasiv in lagarele cu rulmenti pe care acestea le formeaza
cu corpul central al rotii, care este montat direct pe arborele de iesire din moto-reductor; profilul
generatoarei rolei in sectiune longitudinala este un arc de elipsa. Datorita sistemului de
comanda implementat, vehiculul poate functiona in trei moduri: comandat de catre un operator
uman, aflat pe scaunul montat pe sasiu, folosind un set volan-pedale, utilizat in jocurile pe
calculator sau un joystick 3D; comandat la distanta, folosind aceleasi elemente, la care se
adauga o transmisie radio de date; in regim autonom, fiind capabil sa detecteze si sa evite
obstacolele, datorita senzorului laser si a senzorilor cu ultrasunete cu care este dotat.

Astfel, vehiculul poate fi utilizat pentru transportul unor materiale in spatii aglomerate
(hale de productie, depozite de materiale sau produse finite, holurile unui spital, etc.), in regim
autonom sau comandat de un operator uman, pentru inspectarea unor medii periculoase pentru

2



RO 128285 B1

om, comandat la distantad sau in regim autonom, sau ca scaun cu rotile pentru persoane cu
handicap locomotor, situatie in care poate fi comandat de catre persoana cu handicap sau
poate functiona in regim autonom.

Prin aplicarea inventiei se obtin urmatoarele avantaje:

- vehiculul se poate deplasa cu ugurinta n spatii interioare aglomerate, puténd functiona
in trei moduri: comandat de un operator uman aflat pe vehicul, comandat la distanta, sau
comandat in regim autonom;

- pentru un anumit diametru exterior D al rotii, diametrul maxim dmax al rolei cu forma
elipsoidala poate fi mai redus, comparativ cu roata Mecanum clasica, fapt ce permite inglobarea
partiala a moto-reductorului de actionare in corpul central al rotii, economisind spatiu;

- solutia tehnica de roata cu doua siruri de role conduce la o reducere considerabila a
lungimii rolelor, comparativ cu rolele rotii Mecanum clasice de acelasi diametru exterior D si cu
un numar de role egal cu cel al unui sir;

- chiar si in cazul utilizarii de valori mai reduse ale diametrului maxim al rolelor, este
posibila lagaruirea pe capete a acestora, utilizdnd rulmenti, datorita unei variatii mici a
diametrului rolelor;

- latimea rotii este mai mica, in comparatie cu roata Mecanum clasica de acelasi
diametru exterior si cu un numar de role egal cu cel al unui sir;

- vehiculul este prevazut cu un sistem de suspensie alcatuit din doua mecanisme
patrulatere spatiale inseriate gi patru perechi amortizor-resort, ce permite adaptarea acestuia
la denivelarile terenului si la preluarea socurilor datorate acestei adaptari.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura si cu fig. 1...7, care
reprezinta:

- fig. 1, vedere 3D a vehiculului;

- fig. 2, vedere de sus a vehiculului;

- fig. 3, vedere laterala a vehiculului;

- fig. 4, vedere frontala a vehiculului;

- fig. 5, vedere 3D a unei roti, cu o rola sectionata;

- fig. 6, vedere 3D a unei roti, cu sectiune pe sfert;

- fig. 7, schema de comanda de principiu a vehiculului.

Vehiculul cu patru roti omnidirectionale, conform inventiei, este alcatuit dintr-un sasiu
1, pe care sunt montate, prin intermediul a patru moto-reductoare de actionare 4, patru roti
omnidirectionale 3, avand pe circumferinta lor doua randuri de role 11, cu axele inclinate cu un
unghi o Tn raport cu axele centrale ale rotilor. Butucul rotii este format din doua corpuri identice
7 si 8, legate intre ele prin intermediul corpului de legatura 9, cu ajutorul suruburilor 10. Pe
fiecare din corpurile 7 si 8 sunt montate cate opt role elipsoidale 3, prin intermediul platbandelor
14, arborilor 12, si suruburilor 15. Pentru reducerea frecarii de rostogolire in lagarele rolelor 3,
se utilizeaza rulmentii 13. Cele doua corpuri 7 si 8 sunt identice, dar pentru ca infaguratoarea
rotii 3, in vedere laterald, sa fie un cerc perfect (cu scopul de asigura continuitatea punctelor de
contact cu solul, la trecerea de la o rola de pe un sir la rola urmatoare, de pe celalalt sir), aceste
corpuri sunt rotite, unul fata de celalalt, cu un unghi de 12,5° in raport cu axa centrala a rotii.
Pentru a mentine contactul permanent dintre fiecare roata 3, si terenul pe care se deplaseaza
vehiculul, acesta este prevazut cu un sistem de suspensie alcatuit din doud mecanisme
patrulatere spatiale 2, inseriate, si patru perechi amortizor-resort 5, respectiv bratele oscilante
6. Mecanismele patrulatere spatiale 2 permit adaptarea vehiculului la denivelarile terenului, iar
grupurile amortizor-resort 5 preiau socurile datorate acestei adaptari. Fiecare roata este
actionata de un moto-reductor electric propriu 4, astfel incat, variind vitezele unghiulare ale celor
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patru roti 3, vehiculul poate transla pe orice directie sau poate efectua viraje, respectiv traiectorii
curbe, fara a finecesar un mecanism de directie clasic. Schimbarea directiei de mers in absenta
mecanismului de directie este posibila datorita rolelor 11, dispuse pe circumferinta rotii, role ce
se rotesc pasiv in lagarele cu rulmenti 13, pe care acestea le formeaza cu corpul central al rotii,
prin intermediul arborelui 12, corpul fiind montat direct pe arborele de iesire din moto-reductorul
4. Profilul generatoarei rolei in sectiune longitudinala este un arc de elipsa. Datorita sistemului
de comanda implementat, vehiculul poate functiona in trei moduri: comandat de catre un
operator uman, aflat pe un scaun montat pe sasiul 1, folosind un set volan-pedale 16 utilizat in
jocurile pe calculator sau un joystick 3D; comandat la distantd, folosind aceleasi elemente, la
care se adauga o transmisie radio de date 17; comandat in regim autonom, fiind capabil sa
detecteze si sa evite obstacolele, datorita senzorului laser 18 si a senzorilor cu ultrasunete 19,
cu care este dotat. Monitorizarea informatiilor primite (prin aceeasi transmisie radio) de la
senzori este realizata pe un calculator 20.
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Revendicare

Vehicul cu patru roti omnidirectionale, alcatuit dintr-un sasiu (1) pe care sunt montate,
prin intermediul a patru moto-reductoare de actionare (4), patru roti omnidirectionale (3) avand
pe circumferinta lor doua randuri de role (11) cu axele inclinate cu un unghi o in raport cu axele
centrale ale rotilor, rolele fiind libere la rotatia in jurul axelor proprii, caracterizat prin aceea ca,
pentru mentinerea contactului permanent al tuturor celor patru roti (3) cu solul, acesta este
prevazut cu un sistem de suspensie alcatuit din doua mecanisme patrulatere spatiale (2)
inseriate, patru perechi amortizor-resort (5) si patru brate oscilante (6).
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Fig. 2
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Fig. 7
Editare si tehnoredactare computerizata - OSIM
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