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¢ MINIROBOT PE SENILE DESTINAT APLICATIILOR
SPECIALE IN TEATRELE DE OPERATII

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un minirobot pe genile, destinat
aplicatiilor speciale n teatrele de operatii, prin imbuna-
tatirea capacitdtii de a obfine si culege de la distania
informatii video, in vederea observarii si detectdrii
munitilor neexplodate si a dispozitivelor explozive
improvizate, ce se afld in locuri periculoase sau
inaccesibile operatorului uman, cat si aplicatiilor din
sfera educationald, privind perfectionarea abilitafilor
profesionale ale cursantilor in domeniul tehnologiilor
militare avansate. Minirobotul conforminventiei poseda
patru grade de mobilitate, are o structurd mecanica
simpld, complet modularizatd si compactd, si este
constituit din doud module principale: un modul de
rotatie (MRo), cuprinzand o cupld de rotatie (CR) si un
platou de rotatie (PR), un modul basculant, format din
doud antebrate (Br1, Br2) si un brat (Br), si niste cuple
cinematice (O,, O, O,, O;).
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DESCRIEREA INVENTIEI

Contractele de cercetare au menirea de a asigura un cadru formativ propice —
pentru membrii echipei dar si pentru cei cu care acestia interactioneaza - de a
consolida calitatea activitatii de cercetare stiintifica respectiv de a transpune ideile
inovative Tn aplicatii concrete. Pe aceastad directie se incadreaza si contractul de
cercetare Nr. 59/2010, tip PN-lI-RU-TE-2010-1, cod CNCS TE_10, cu denumirea
Cercetari privind optimizarea capabilitdtilor sistemului logistic militar prin
implementarea unor solutii specifice tehnologiilor robotizate (abreviere ROBMILCAP),
a carui obiectiv principal este acela de racordare a sistemului logistic militar
romanesc la imperativele momentului prin optimizarea ,parteneriatului” uman-
artificial. Un exemplu relevant il reprezinta realizarea produsului tehnologic —
Minirobot pe senile destinat aplicatiilor speciale in teatrele de operatii - produs
incadrat in cadrul domeniului tehnic — tehnologii militare avansate.

In actuala fizionomie a mediului militar, imperativul umanismului tehnologic isi
gaseste expresia in implementarea acelor componente tehnologice capabile sa
inlocuiasca elementul uman din zone cu grad ridicat de risc care ii pot afecta
sanatatea ori 7i pot periclita viata. Pentru optima solutionare a acestor actiuni este
necesara detinerea de informatii corecte, obtinute Tn timp real, Tn conditii de
siguranta; ca urmare se recomanda ca postura de cercetas sa fie detinuta de un
minirobot pe senile care sa actioneze n teatrele de operatii.

Insa robotii pe senile utilizati in momentul de fata, precum robotul TALON sau
robotul tEODor, pun accentul pe detectarea/dezamorsarea munitiilor neexplodate si
mai putin pe nivelul informational performant. Produsul functional propus de prezenta
cercetare stiintifica derulata in cadrul contractului de cercetare mai sus mentionat,
inlatura acest dezavantaj, prin realizarea si asamblarea pe structura mecanica a
minirobotului a unui echipament modular robotic articulat rotativ care efectueaza o
miscare de rotatie aproximativ completa (3550), fapt ce permite operatorului uman

cercetarea campului operational in timp real, inlaturarea inconvenientului de a
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intoarce robotul in teren pentru vizualizarea completa a acestuia, reducerea riscului
detectdrii de catre partea inamica in caz de conflict, respectiv cresterea capacitatii de
a oferi intr-un timp scurt o informare completad despre cele existente pe un teren
nociv pentru operatorul uman pe timp de pace. Minirobotul proiectat are in
componenta sa atasata o camera video color care transmite, in timp real, imaginile si
informatiile necesare prelucrarii de catre operatorul uman prin intermediul unui
calculator electronic si leduri de lumina pentru incadrarea precisa.

Prezentul produs tehnologic conform inventiei, se refera la un minirobot pe
senile cu deplasare autonoma si actionare electrica, avand patru grade de mobilitate,
o structura mecanica sirmpla, complet modularizata si compacta, imbinarea modulelor
constitutive realizandu-se prin intermediul cuplei de rotatie fixata prin suruburi, functia
de reductie fiind realizata prin mecanisme de transmisie din cadrul reductoarelor cu
dubla actionare electrica, utilizadnd in structura sa materiale si componente rezistente
la medii periculoase. Produsul tehnologic la care se refera inventia are aplicabilitate
atat in sfera aplicativ — militara [prin Tmbunatatirea capacitatii de a obtine si culege de
la distanta informatii video in vederea observarii si detectarii munitillor neexplodate
(UXO) si a dispozitivelor explozive improvizate (IED) ce se afla Tn locurile periculoase
sau neaccesibile operatorului uman din teatrele de operatij]l, cat si in sfera
educationala (prin perfectionarea abilitatilor/competentelor profesionale ale
studentilor si masteranzilor privind modul de concepere si asamblare a acelor
componente robotice menite a-si aduce aportul la optimizarea modalitatii de obtinere
de informatii din zone cu efecte nocive asupra omului).

Conform inventiei, minirobotul pe senile oferd urmatoarele avantaje:

e reducerea timpului de culegere a informatiilor din teatrele de operatii prin
asamblarea unui brat modular robotic pe structura mecanicd a minirobotului,
ce efectueaza o cursa de 355° (acoperirea aproximativ in totalitate a spatiului
de lucru),
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e constructie compacta, gabarit redus, eficienta ridicata, posibilitatea operarii pe
terenuri accidentate, cost de constructie relativ redus;

e eliminad interventia directa a factorului uman din zonele de conflict militar
periculoase sau nocive;

e exploatare usoara in modurile automat si programarea miscarilor prin invatare
si manual,

e randament ridicat si consum energetic minim, obtinut printr-un algoritm de
calcul dinamico-organologic in vederea determindrii momentului necesar
actiondrii cuplelor cinematice de miscare si implicit de alegere a acelor
motoare de curent continuu adecvate.

Se prezinta, in continuare, solutia constructiva si functionala a minirobotului pe
senile conform inventiei, avand in vedere figura 1, figura 2a, figura 2b, figura 3, care
reprezinta:

- figura 1, schema cinematica structurala a minirobotului;

- figura 2a, structura generala a minirobotului (vedere lateralad);

- figura 2b, structura generala a minirobotului (vedere de sus);

- figura 3, spatiul de lucru in pozitia maxima a bratului (Br) a minirobotului.
Minirobotul conform inventiei este constituit din doua module principale

(modulul de rotatie si modulul basculant), fiecare avand cel putin un grad de
mobilitate, la care se adauga baza minirobotului BMR (fig. 2a).

Modulul de rotatie MRo (fig. 2a, fig. 2b) este format din urmatoarele elemente:
cupla de rotatie CR avand suprafata exterioara cilindrica si platoul de rotatie PR.
Fixarea cuplei de rotatie CR pe suportul corpului minirobotului BMR se realizeaza
prin intermediul unei piese plane inelare, respectiv prin sase suruburi de prindere, iar
modulul Mro se pozitioneaza si se prinde pe cupla CR cu suruburi si piulite de
prindere. Miscarea de rotatie a cuplei CR imprimatd de motorul M3 se obtine in
cadrul platoului de rotatie PR, frecarile dintre cele doud componente fiind eliminate

datorita rugozitatii mici a suprafetelor de contact, obtinuta printr-o executie la precizie
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ridicatd. Deplasarea axiala (sus - jos) a arborelui cuplei este opritd de un umar
prevazut in proiectarea si realizarea acestuia.

Modulul basculant (fig. 2a) reprezintd un mecanism de tip patrulater si
cuprinde: antebratul Br1 si Br2, montate pe doua piese de sustinere (care fac corp
comun cu modulul MRo) prin intermediul pieselor de rotatie si bratul Br, ambele cu
suprafete exterioare dreptunghiulare compacte. Migcarea de basculare a bratului Br
este asigurata de antebratele Br1 si Br2, impreuna cu angrenajul cu roti dintate si cu
elementele de rotatie cinematice O,, respectiv Os si motorul electric M4. De bratul Br
este atasat, prin tija T, suportul S, folosit in scopul depozitarii si protejarii camerei de
comunicare de la distanta fara fir (wireless), care furnizeaza informatii cu privire la
zonele de interes. Modulul MRo este prevazut cu doua capace, fixate de carcasa
prin suruburi, care permit accesul usor si rapid a operatorului uman in interiorul
acestuia, facilitind montarea si demontarea rapida a cuplei de rotatie CR, bratului Br
si a modulului MRo pe suportul BMR.

Gradul de mobilitate | (fig. 1, fig. 3) — rotatia modulului MRo si a bratului Br -
sunt realizate prin intermediul unui motor electric pas cu pas. Motorul M3 pozitionat
vertical in corpul BMR, este montat pe cupla CR printr-un ansamblu arbore — pana,
legdtura dintre arborele cuplei si cel al motorului realizdndu-se printr-un cuplaj
mecanic. Motorul imprima cuplei CR o rotatie dupa axa verticald (axa A), viteza
unghiulara avand valoare variabild, programabild si controlabila printr-un program
prestabilit de calculator (software) de la 0° la 355°.

Gradele de mobilitate Il si Il (fig. 1, fig. 2a, fig. 2b) — rotatia antebratului Br1 si
bascularea bratului Br — sunt realizate prin intermediul unui motor electric pas cu pas
M4, care pune in migcare de rotatie elementul conducator antebrat Br1, prin
intermediul unui angrenaj cilindric cu roti dintate, care este montat pe arborele
conducator al antebratului. Motorul imprima componentei brat Br, respectiv antebrat
Br2, o miscare oscilatorie (stanga-dreapta) prin intermediul elementului cinematic O3,
imprimand bratului Br o migscare de basculare in plan vertical, Tn raport cu axa
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verticala de referinta (A ) dupa cum urmeaza: 50° atunci cand antebratul Br1 este in
pozitie de retragere (cursa minima), respectiv de 15° atunci cand antebratul Br2 este
in pozitie de avans (cursa maxima). Viteza imprimata de basculare este variabila,
programabila si controlabil prin program de calculator (software), de la 15° la 65°.

Gradele de mobilitate IV si V (fig. 1, fig. 2b) — deplasare minirobot inainte si
inapoi si directia acestuia — sunt asigurate de motoarele electrice pas cu pas M1 si
M2 montate paralel unul in raport cu celdlalt, a caror migcare de rotatie este
transmisa, prin intermediul unor cuplaje mecanice la un reductor cu angrenaje
cilindrice cu dubla actionare, rotilor conducatoare pereche Rm care, la randul lor vor
pune in migcare rotile conduse Rc1 si Rc2, respectiv senilele Sn1 si Sn2 montate
peste rotile pereche Rm, Rc1 si Rc2. Prin franarea unui motor, roata Rm
corespunzatoare motorului franat, se va opri, ramanand in angrenare doar o singura
roatd Rm, acest lucru facilitind controlul directiei de deplasare a minirobotului.
Distanta de deplasare este nelimitata, comunicarea operator uman — minirobot
putdndu-se realiza prin comanda de la distanta fara fir (wireless). Viteza de
deplasare este cuprinsa intre 0 [m/s] si 0,5 [m/s], tinAndu-se cont si de suprafata
terenului de investigare, iar viteza de variatie a unghiului de directie este cuprinsa
intre 0 [%min] si 360 [%min]. Franarea uneia din rotile Rm, precum si valorile
unghiurilor de directie si viteza sunt variabile si controlabile prin program informatic
(software).

Toate gradele de mobilitate ale minirobotului pot functiona simultan, iar
controlul deplasarilor fiecarui grad de mobilitate este asigurat prin traductoare
incrementale de unghi montate pe axele fiecarui motor electric din structura
mecanica a minirobotului.

Masa totala a minirobotului este de 40 [kg], iar sarcina maxima pe care o
poate sustine este de 2,5 [kg]. Sistemul de operare are in componenta sa 16
comenzi, iar modurile de lucru sunt automat, programarea migcarilor prin invatare si
manual.

i
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REVENDICARILE INVENTIEI

Minirobot pe senile, destinat aplicatiilor speciale in teatrele de operatii, cu
deplasare autonoma si actionare electrica, avand patru grade de mobilitate, destinat
si capabil de a obtine si a culege, de la distanta, informatii video In vederea
observarii si detectarii munitilor neexplodate (UXO) si a dispozitivelor explozive
improvizate (IED), caracterizat prin aceea ca are o structura simpla, complet
modularizata si compactd, Tmbinarea modulelor constitutive realizadndu-se prin
intermediul cuplei de rotatie (CR) fixata prin suruburi, functia de reductie fiind
realizata prin mecanisme de transmisie din cadrul reductoarelor cu dubla actionare
electrica si precizie ridicatd, fiind compus dintr-un modul de rotatie (MRo), format din
cupla de rotatie cu suprafata exterioara cilindrica si platou de rotatie (PR), si un
modul basculant reprezentand un mecanism patrulater compus din doua antebrate
(Br1, Br2) montate pe doua piese de sustinere si un brat (Br), ambele cu suprafete
dreptunghiulare compacte, minirobotul fiind actionat cu motoare electrice pas cu pas
si dotat pe fiecare grad de mobilitate cu traductori incrementali de unghi,
transmiterea miscarilor realizdndu-se cu ajutorul a doua antebrate (Br1, Br2)
fmpreuna cu angrenajul cu roti dintate si cu elemente de rotatie cinematice (O4, Os),
pentru modulul basculant, prin imprimarea migcarii de rotatie a unei cuple cinematice
(CR) dupa o axa verticald, pentru un grad de mobilitate (1), prin imprimarea miscarii
de rotatie a unui antebrat (Br1) cu ajutorul unui angrenaj cilindric cu dinti drepti si a
unei migcari oscilatorie unui brat (Br), respectiv a unui antebrat (Br2) prin intermediul
unui element cinematic (O3), pentru doua grade de libertate (ll, lll), deplasarea si
stabilirea directiei minirobotului facandu-se cu ajutorul unor cuplaje mecanice de
transmitere a miscarii de rotatie la roti (Rm, Rc1, Rc2) respectiv la senile (Sn1, Sn2)
prin intermediul unui reductor cu angrenaje cilindrice cu dubla actionare, pentru doua
grade de libertate (IV, V), suprafetele exterioare fiind realizate din materiale
rezistente la zone periculoase sau nocive.



«-2012-01051--

2 g -2 20 /4

DESENELE EXPLICATIVE

BMR Oje -t

Fig. 1



A-2012-01051- -
20 -1 20

Sn1i

Fig. 2b



R-2012-01051- - /Z
2 0 -12- 2012




Emnuuh DE STAT FENTHU 1 ENT $1 MARCH

! Cerers de iruvy nﬁunw, {
E_ Nr. 6\25’\? ,,,,,, ““I (‘1)2“12‘
Data depozit 2012 .........

DESCRIEREA INVENTIEI

Contractele de cercetare au menirea de a asigura un cadru formativ propice —
pentru membrii echipei dar si pentru cei cu care acestia interactioneaza - de a
consolida calitatea activitatii de cercetare stiintifica respectiv de a transpune ideile
inovative Tn aplicatii concrete. Pe aceastad directie se incadreaza si contractul de
cercetare Nr. 59/2010, tip PN-lI-RU-TE-2010-1, cod CNCS TE_10, cu denumirea
Cercetari privind optimizarea capabilitdtilor sistemului logistic militar prin
implementarea unor solutii specifice tehnologiilor robotizate (abreviere ROBMILCAP),
a carui obiectiv principal este acela de racordare a sistemului logistic militar
romanesc la imperativele momentului prin optimizarea ,parteneriatului” uman-
artificial. Un exemplu relevant il reprezinta realizarea produsului tehnologic —
Minirobot pe senile destinat aplicatiilor speciale in teatrele de operatii - produs
incadrat in cadrul domeniului tehnic — tehnologii militare avansate.

In actuala fizionomie a mediului militar, imperativul umanismului tehnologic isi
gaseste expresia in implementarea acelor componente tehnologice capabile sa
inlocuiasca elementul uman din zone cu grad ridicat de risc care ii pot afecta
sanatatea ori 7i pot periclita viata. Pentru optima solutionare a acestor actiuni este
necesara detinerea de informatii corecte, obtinute Tn timp real, Tn conditii de
siguranta; ca urmare se recomanda ca postura de cercetas sa fie detinuta de un
minirobot pe senile care sa actioneze n teatrele de operatii.

Insa robotii pe senile utilizati in momentul de fata, precum robotul TALON sau
robotul tEODor, pun accentul pe detectarea/dezamorsarea munitiilor neexplodate si
mai putin pe nivelul informational performant. Produsul functional propus de prezenta
cercetare stiintifica derulata in cadrul contractului de cercetare mai sus mentionat,
inlatura acest dezavantaj, prin realizarea si asamblarea pe structura mecanica a
minirobotului a unui echipament modular robotic articulat rotativ care efectueaza o
miscare de rotatie aproximativ completa (3550), fapt ce permite operatorului uman

cercetarea campului operational in timp real, inlaturarea inconvenientului de a
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intoarce robotul in teren pentru vizualizarea completa a acestuia, reducerea riscului
detectdrii de catre partea inamica in caz de conflict, respectiv cresterea capacitatii de
a oferi intr-un timp scurt o informare completad despre cele existente pe un teren
nociv pentru operatorul uman pe timp de pace. Minirobotul proiectat are in
componenta sa atasata o camera video color care transmite, in timp real, imaginile si
informatiile necesare prelucrarii de catre operatorul uman prin intermediul unui
calculator electronic si leduri de lumina pentru incadrarea precisa.

Prezentul produs tehnologic conform inventiei, se refera la un minirobot pe
senile cu deplasare autonoma si actionare electrica, avand patru grade de mobilitate,
o structura mecanica sirmpla, complet modularizata si compacta, imbinarea modulelor
constitutive realizandu-se prin intermediul cuplei de rotatie fixata prin suruburi, functia
de reductie fiind realizata prin mecanisme de transmisie din cadrul reductoarelor cu
dubla actionare electrica, utilizadnd in structura sa materiale si componente rezistente
la medii periculoase. Produsul tehnologic la care se refera inventia are aplicabilitate
atat in sfera aplicativ — militara [prin Tmbunatatirea capacitatii de a obtine si culege de
la distanta informatii video in vederea observarii si detectarii munitillor neexplodate
(UXO) si a dispozitivelor explozive improvizate (IED) ce se afla Tn locurile periculoase
sau neaccesibile operatorului uman din teatrele de operatij]l, cat si in sfera
educationala (prin perfectionarea abilitatilor/competentelor profesionale ale
studentilor si masteranzilor privind modul de concepere si asamblare a acelor
componente robotice menite a-si aduce aportul la optimizarea modalitatii de obtinere
de informatii din zone cu efecte nocive asupra omului).

Conform inventiei, minirobotul pe senile oferd urmatoarele avantaje:

e reducerea timpului de culegere a informatiilor din teatrele de operatii prin
asamblarea unui brat modular robotic pe structura mecanicd a minirobotului,
ce efectueaza o cursa de 355° (acoperirea aproximativ in totalitate a spatiului
de lucru),
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e constructie compacta, gabarit redus, eficienta ridicata, posibilitatea operarii pe
terenuri accidentate, cost de constructie relativ redus;

e eliminad interventia directa a factorului uman din zonele de conflict militar
periculoase sau nocive;

e exploatare usoara in modurile automat si programarea miscarilor prin invatare
si manual,

e randament ridicat si consum energetic minim, obtinut printr-un algoritm de
calcul dinamico-organologic in vederea determindrii momentului necesar
actiondrii cuplelor cinematice de miscare si implicit de alegere a acelor
motoare de curent continuu adecvate.

Se prezinta, in continuare, solutia constructiva si functionala a minirobotului pe
senile conform inventiei, avand in vedere figura 1, figura 2a, figura 2b, figura 3, care
reprezinta:

- figura 1, schema cinematica structurala a minirobotului;

- figura 2a, structura generala a minirobotului (vedere lateralad);

- figura 2b, structura generala a minirobotului (vedere de sus);

- figura 3, spatiul de lucru in pozitia maxima a bratului (Br) a minirobotului.
Minirobotul conform inventiei este constituit din doua module principale

(modulul de rotatie si modulul basculant), fiecare avand cel putin un grad de
mobilitate, la care se adauga baza minirobotului BMR (fig. 2a).

Modulul de rotatie MRo (fig. 2a, fig. 2b) este format din urmatoarele elemente:
cupla de rotatie CR avand suprafata exterioara cilindrica si platoul de rotatie PR.
Fixarea cuplei de rotatie CR pe suportul corpului minirobotului BMR se realizeaza
prin intermediul unei piese plane inelare, respectiv prin sase suruburi de prindere, iar
modulul Mro se pozitioneaza si se prinde pe cupla CR cu suruburi si piulite de
prindere. Miscarea de rotatie a cuplei CR imprimatd de motorul M3 se obtine in
cadrul platoului de rotatie PR, frecarile dintre cele doud componente fiind eliminate

datorita rugozitatii mici a suprafetelor de contact, obtinuta printr-o executie la precizie
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ridicatd. Deplasarea axiala (sus - jos) a arborelui cuplei este opritd de un umar
prevazut in proiectarea si realizarea acestuia.

Modulul basculant (fig. 2a) reprezintd un mecanism de tip patrulater si
cuprinde: antebratul Br1 si Br2, montate pe doua piese de sustinere (care fac corp
comun cu modulul MRo) prin intermediul pieselor de rotatie si bratul Br, ambele cu
suprafete exterioare dreptunghiulare compacte. Migcarea de basculare a bratului Br
este asigurata de antebratele Br1 si Br2, impreuna cu angrenajul cu roti dintate si cu
elementele de rotatie cinematice O,, respectiv Os si motorul electric M4. De bratul Br
este atasat, prin tija T, suportul S, folosit in scopul depozitarii si protejarii camerei de
comunicare de la distanta fara fir (wireless), care furnizeaza informatii cu privire la
zonele de interes. Modulul MRo este prevazut cu doua capace, fixate de carcasa
prin suruburi, care permit accesul usor si rapid a operatorului uman in interiorul
acestuia, facilitind montarea si demontarea rapida a cuplei de rotatie CR, bratului Br
si a modulului MRo pe suportul BMR.

Gradul de mobilitate | (fig. 1, fig. 3) — rotatia modulului MRo si a bratului Br -
sunt realizate prin intermediul unui motor electric pas cu pas. Motorul M3 pozitionat
vertical in corpul BMR, este montat pe cupla CR printr-un ansamblu arbore — pana,
legdtura dintre arborele cuplei si cel al motorului realizdndu-se printr-un cuplaj
mecanic. Motorul imprima cuplei CR o rotatie dupa axa verticald (axa A), viteza
unghiulara avand valoare variabild, programabild si controlabila printr-un program
prestabilit de calculator (software) de la 0° la 355°.

Gradele de mobilitate Il si Il (fig. 1, fig. 2a, fig. 2b) — rotatia antebratului Br1 si
bascularea bratului Br — sunt realizate prin intermediul unui motor electric pas cu pas
M4, care pune in migcare de rotatie elementul conducator antebrat Br1, prin
intermediul unui angrenaj cilindric cu roti dintate, care este montat pe arborele
conducator al antebratului. Motorul imprima componentei brat Br, respectiv antebrat
Br2, o miscare oscilatorie (stanga-dreapta) prin intermediul elementului cinematic O3,
imprimand bratului Br o migscare de basculare in plan vertical, Tn raport cu axa
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verticala de referinta (A ) dupa cum urmeaza: 50° atunci cand antebratul Br1 este in
pozitie de retragere (cursa minima), respectiv de 15° atunci cand antebratul Br2 este
in pozitie de avans (cursa maxima). Viteza imprimata de basculare este variabila,
programabila si controlabil prin program de calculator (software), de la 15° la 65°.

Gradele de mobilitate IV si V (fig. 1, fig. 2b) — deplasare minirobot inainte si
inapoi si directia acestuia — sunt asigurate de motoarele electrice pas cu pas M1 si
M2 montate paralel unul in raport cu celdlalt, a caror migcare de rotatie este
transmisa, prin intermediul unor cuplaje mecanice la un reductor cu angrenaje
cilindrice cu dubla actionare, rotilor conducatoare pereche Rm care, la randul lor vor
pune in migcare rotile conduse Rc1 si Rc2, respectiv senilele Sn1 si Sn2 montate
peste rotile pereche Rm, Rc1 si Rc2. Prin franarea unui motor, roata Rm
corespunzatoare motorului franat, se va opri, ramanand in angrenare doar o singura
roatd Rm, acest lucru facilitind controlul directiei de deplasare a minirobotului.
Distanta de deplasare este nelimitata, comunicarea operator uman — minirobot
putdndu-se realiza prin comanda de la distanta fara fir (wireless). Viteza de
deplasare este cuprinsa intre 0 [m/s] si 0,5 [m/s], tinAndu-se cont si de suprafata
terenului de investigare, iar viteza de variatie a unghiului de directie este cuprinsa
intre 0 [%min] si 360 [%min]. Franarea uneia din rotile Rm, precum si valorile
unghiurilor de directie si viteza sunt variabile si controlabile prin program informatic
(software).

Toate gradele de mobilitate ale minirobotului pot functiona simultan, iar
controlul deplasarilor fiecarui grad de mobilitate este asigurat prin traductoare
incrementale de unghi montate pe axele fiecarui motor electric din structura
mecanica a minirobotului.

Masa totala a minirobotului este de 40 [kg], iar sarcina maxima pe care o
poate sustine este de 2,5 [kg]. Sistemul de operare are in componenta sa 16
comenzi, iar modurile de lucru sunt automat, programarea migcarilor prin invatare si
manual.

i
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REVENDICARILE INVENTIEI

Minirobot pe senile, destinat aplicatiilor speciale in teatrele de operatii, cu
deplasare autonoma si actionare electrica, avand patru grade de mobilitate, destinat
si capabil de a obtine si a culege, de la distanta, informatii video In vederea
observarii si detectarii munitilor neexplodate (UXO) si a dispozitivelor explozive
improvizate (IED), caracterizat prin aceea ca are o structura simpla, complet
modularizata si compactd, Tmbinarea modulelor constitutive realizadndu-se prin
intermediul cuplei de rotatie (CR) fixata prin suruburi, functia de reductie fiind
realizata prin mecanisme de transmisie din cadrul reductoarelor cu dubla actionare
electrica si precizie ridicatd, fiind compus dintr-un modul de rotatie (MRo), format din
cupla de rotatie cu suprafata exterioara cilindrica si platou de rotatie (PR), si un
modul basculant reprezentand un mecanism patrulater compus din doua antebrate
(Br1, Br2) montate pe doua piese de sustinere si un brat (Br), ambele cu suprafete
dreptunghiulare compacte, minirobotul fiind actionat cu motoare electrice pas cu pas
si dotat pe fiecare grad de mobilitate cu traductori incrementali de unghi,
transmiterea miscarilor realizdndu-se cu ajutorul a doua antebrate (Br1, Br2)
fmpreuna cu angrenajul cu roti dintate si cu elemente de rotatie cinematice (O4, Os),
pentru modulul basculant, prin imprimarea migcarii de rotatie a unei cuple cinematice
(CR) dupa o axa verticald, pentru un grad de mobilitate (1), prin imprimarea miscarii
de rotatie a unui antebrat (Br1) cu ajutorul unui angrenaj cilindric cu dinti drepti si a
unei migcari oscilatorie unui brat (Br), respectiv a unui antebrat (Br2) prin intermediul
unui element cinematic (O3), pentru doua grade de libertate (ll, lll), deplasarea si
stabilirea directiei minirobotului facandu-se cu ajutorul unor cuplaje mecanice de
transmitere a miscarii de rotatie la roti (Rm, Rc1, Rc2) respectiv la senile (Sn1, Sn2)
prin intermediul unui reductor cu angrenaje cilindrice cu dubla actionare, pentru doua
grade de libertate (IV, V), suprafetele exterioare fiind realizate din materiale
rezistente la zone periculoase sau nocive.
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DESENELE EXPLICATIVE
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Fig. 1
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Fig. 2b
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