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Inventia se refera la un microrobot mobil cu locomotie hibrida, care poate fi utilizat
atat pe teren pregatit in prealabil, cum ar fi in interiorul cladirilor, pe caile de transport urban,
cat si pe teren accidentat, natural sau in trepte, sau pe teren moale, cum ar fi terenuri
nisipoase sau cu vegetatie.

Este cunoscut un robot care se poate deplasa si poate fi pozitionat pe diverse
terenuri, prezentat in brevetul US 4558758, care are un dispozitiv de deplasare prevazut cu
patru picioare extensibile, care permit deplasarea si pozitionarea robotului pe diverse
terenuri, acesta avand un corp central la care sunt articulate cele patru picioare extensibile,
ce au posibilitatea sa pivoteze fata de corpul central si sunt prevazute cu niste elemente
articulate ce pot fi ridicate sau coborate cu ajutorul unor servomotoare, deplasarea fiind
asigurata prin intermediul unor mijloace de propulsie hidraulice.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in deplasarea atat pe teren
pregatit in prealabil sau pe caile de transport urban, cat si pe teren accidentat, natural sau
in trepte, sau pe teren moale, cum ar fi terenuri nisipoase sau cu vegetatie.

Microrobotul mobil cu locomotie hibrida, conform inventiei, are un corp central pe care
sunt prevazute niste roti motoare, roata motoare dreapta si roata motoare stanga, care sunt
actionate prin intermediul unui servomotor de antrenare dreapta si al unui servomotor de
antrenare stanga; pe corpul central mai sunt prevazute un servomotor de rotire dreapta si
un servomotor de rotire stdnga, precum si un servomotor inferior dreapta si un servomotor
inferior stanga, de ridicare/coborare a unor picioare de sprijin, prevazute cu nigte roti pasive.

Microrobotul mobil cu locomotie hibrida, conform inventiei, prezinta urmatoarele
avantaje:

- viteza mare de deplasare pe orice fel de suprafata;

- abilitatea de a escalada obstacole.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura si cu fig. 1...6,
care reprezinta:

- fig. 1, schema cinematica a microrobotului;

- fig. 2, vedere axonometrica a microrobotului;

- fig. 3, vedere axonometrica a microrobotului, in configuratia vehicul cu roti, pentru
deplasarea pe o traiectorie rectilinie;

- fig. 4, vedere axonometrica a microrobotului, Tn configuratia vehicul cu roti, pentru
pivotarea in jurul axei verticale ce intersecteaza axa comuna a rotilor motoare, punctul de
intersectie al celor doua axe fiind considerat centrul geometric al microrobotului;

- fig. 5, vedere axonometrica a microrobotului, in configuratia vehicul cu roti gi
picioare, pentru deplasare fiind active doar picioarele;

- fig. 6, vedere axonometrica a microrobotului, in configuratia vehicul cu locomotie
hibrida, atunci cand sunt active si rotile motoare gi picioarele de sprijin.

Microrobotul mobil cu locomotie hibrida, conform inventiei, are un corp 1 central, pre-
vazut cu o roatd 2 motoare dreapta si o roata 3 motoare stanga, actionate prin intermediul
unui servomotor 4 de antrenare dreapta si al unui servomotor 5 de antrenare stanga,
similare.

Pe corpul 1 central sunt prevazute un servomotor 6 de rotire dreapta si un servo-
motor 7 de rotire stanga, similare, precum si un servomotor 8 inferior dreapta si un servo-
motor 9 inferior stdnga, de ridicare/coborare a unor picioare 10 si 11 de sprijin, similare,
prevazute cu nigte roti 12 si 13 pasive.

Razele rotii 2 motoare dreapta si rotii 3 motoare stanga sunt egale cu lungimea
proiectiei picioarelor 10 si 11 de sprijin, atunci cdnd acestea se afla in faza de suport.

Rotile 12 si 13 pasive au rolul de a elimina alunecarea picioarelor 10 si 11 de sprijin
pe directia transversala a microrobotului, in cazul locomotiei hibride, atunci cdnd acestea
sunt active, in cazul deplasarii dupa o traiectorie rectilinie, descrisa de punctul de contact cu
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solul al uneia dintre rotile 12 si 13 pasive, care este un arc de cerc, iar traiectoriile descrise
de punctele de contact cu solul ale rotii 2 dreapta si rotii 3 stdnga motoare sunt segmente
de dreapta.

in cazul actionarii hibride, deplasarea microrobotului este asigurata prin coordonarea
migcarii continue a rotii 2 dreapta si rotii 3 stdnga motoare cu migcarea discontinua a picioa-
relor 10 si 11 de sprijin.

Pentru simplificarea problemei cinematice, lungimea proiectiei unui picior 10 sau 11
de sprijin, in plan orizontal, pentru faza de suport, este egala cu raza rotii 2 dreapta si rotii 3
stanga motoare.

in aceste conditii, viteza unghiulara a servomotorului 6 de rotire dreapta si a servo-
motorului 7 de rotire stdnga, care asigura rotatia picioarelor 10 si 11 de sprijin in faza de
suport, este egala cu viteza unghiulara a rotii 2 de antrenare dreapta si a rotii 3 de antrenare
stanga motoare.

Pentru asigurarea stabilitatii statice, este necesar ca cel putin un picior 10 sau 11 de
sprijin sa fie in contact cu solul, iar centrul de masa al sistemului mobil sa se afle in interiorul
poligonului de sprijin.

Microrobotul mobil cu locomotie hibrida, conform inventiei, este prevazut cu un corp
central, pe care sunt montate doua mecanisme cu rol de picioare, precum si doua roti, ce
asigura locomotia microrobotului.

Mecanismul fiecarui picior este format dintr-un lant cinematic cu structura seriala,
avand doua cuple cinematice de rotatie active, una necesara ridicarii/coborarii piciorului,
rotindu-I cu un unghi B n jurul unei axe orizontale, cealalta pentru rotatia acestui picior, cu
unghiul a, in jurul axei verticale a cuplei pe care piciorul o face cu gasiul, rotatie necesara
efectuarii pasului pentru deplasarea efectiva a microrobotului.

Pentru actionarea acestor cuple cinematice se utilizeaza actuatori electrici din familia
servo. Pe langa cele doua grade de mobilitate active, mecanismul piciorului mai are un al
treilea grad de mobilitate pasiv, asigurat de o roata de diametru redus, libera la rotatia in jurul
axei proprii, in scopul preluarii abaterii de la rectiliniaritate a traiectoriei piciorului, atunci cand
acesta se afla in faza de suport (contact cu solul).

Pe langa cele doua picioare, robotul mai contine doua roti active, de raza mai mare,
egala cu lungimea proiectiei piciorului in plan orizontal, atunci cand acesta se afla in faza de
suport. in aceste conditii, viteza unghiulard a servomotoarelor, ce asiguré rotatia piciorului
in jurul axei verticale a cuplei cinematice de legatura la corpul central, pentru faza de suport,
este egala cu viteza unghiulara a rotilor din spate.

Pentru comanda robotului se foloseste un microcontroler din familia PIC.

Se pot implementa trei tipuri de control al miscarii robotului:

- deplasare utilizand doar rotile motoare - cel putin una din rotile pasive montate in
extremitatea picioarelor fiind in contact cu solul, picioarele raméanand in pozitie fixa; in
aceasta situatie, microrobotul functioneaza ca un vehicul cu trei/patru roti;

- deplasare utilizdnd doar picioarele - actionarea servomotoarelor din cuplele
cinematice ale picioarelor, decupland motoarele ce actioneaza rotile conducatoare;

- actionare hibrida - sunt controlate atét rotile conducatoare, cat si motoarele de
actionare ale picioarelor; in acest caz, rotile motoare sprijina picioarele in procesul de punere
in migcare a microrobotului, imbunatatind forta de tractiune a acestuia.

Dimensiunile microrobotului pot fi: lungime 200 mm, latime 180 mm, inaltime 125 mm,
putand avea o masa totala de 1200 g, incluzand si acumulatorul.
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Revendicari

1. Microrobot mobil cu locomotie hibrida, care are un corp (1) central pe care sunt
prevazute niste roti (2 si 3) motoare, caracterizat prin aceea ca roata (2) motoare dreapta
si roata (3) motoare stanga sunt actionate prin intermediul unui servomotor (4) de antrenare
dreapta si al unui servomotor (5) de antrenare stanga; pe corpul (1) central mai sunt preva-
zute un servomotor (6) de rotire dreapta si un servomotor (7) de rotire stdnga, precum si un
servomotor (8) inferior dreapta si un servomotor (9) inferior stdnga, de ridicare/coborare a
unor picioare (10 si 11) de sprijin, prevazute cu niste roti (12 si 13) pasive.

2. Microrobot mobil cu locomotie hibrida, conform revendicarii 1, caracterizat prin
aceea ca razele rotii (2) motoare dreapta si rotii (3) motoare stdnga sunt egale cu lungimea
proiectiei picioarelor (10 si 11) de sprijin, atunci cand acestea se afla in faza de suport.
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