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RO 129601 B1

Inventia se refera la o instalatie de control neintruziv, prin radiografierea tuturor
navelor maritime si fluviale care se deplaseaza pe si sub apa, in scopul transportului de
marfuri si de oameni.

Sunt cunoscute mai multe sisteme de control neintruziv, prin radiografiere. Brevetul
RO 121293 prezintd o metoda si un sistem de control neintruziv, utilizate pentru containere,
autovehicule sau vagoane de tren. Sistemul de control este alcatuit dintr-un autosasiu pe
care s-a montat un robot articulat avand o serie de detectoare de radiatii penetrante. Contai-
nerul sau vehiculul de scanat este interpus intre un robot mobil cu o sursa de radiatii pene-
trante si autosasiul cu bratul robot. Metoda de control prezentata in acest brevet se refera
la managementul procesului de scanare in zona protejata.

Documentul WO 2012071904 A1 se refera la un dispozitiv de cantarire inteligent, cu
atelaj ecartament pentru nave, care cuprinde patru rezervoare de apa plutitoare, cu doua
rezervoare dispuse simetric de fiecare parte a navei masurate. Doua rezervoare plutitoare
9 simetrice de pe partile laterale ale navei sunt conectate intre ele printr-o bara tubulara
transversala, prevazuta cu niste senzori de scanare de fund fiind aranjati uniform pe grinda
de conectare transversala, iar pe partile laterale interioare ale rezervoarelor plutitoare sunt
dispuse dispozitive de scanare. Suporturile de centrare elastice sunt fixate pe grinzile
tubulare de racordare, pozitionate mai exact pe laturile interioare ale unei incinte de
comanda centrale si ale unui compartiment al valvei de pompa.

O structura de cadru cu brate pentru un sistem de iradiere, dezvaluit in documentul
US 2009168971 A1, cuprinde o prima coloana verticala, un cadru de montare, doua prime
colimatoare montate pe prima coloana verticala si doua prime detectoare. Primele doua
colimatoare sunt dispuse sa fie simetrice in raport cu un plan ce imparte un fascicul de raze,
emis de o sursa de radiatie, in doua fascicule emise simetric. Primul si al doilea detector sunt
montate simetric pe cadrul de montare in raport cu un plan P si sunt aranjate la distanta de
primul si al doilea colimator pentru areceptiona cele doué fascicule. Dispozitivul mai prevede
un sistem de formare a imaginii de radiatie, inclusiv structura cadrului cu brate.

Documentul RO 127988 A0 prezintd o metoda si un sistem de control neintruziv, prin
radiografiere a aeronavelor fara controlul acestora fizic. Metoda consta in folosirea unui
dispozitiv de remorcare atasat trenului de rulare al unei aeronave ce este tractata peste un
ansamblu de detectoare, ansamblul fiind amplasat pe pista de rulare; aeronava este tractata
cu viteza constanta, controlata electronic, intr-un perimetru delimitat si protejat, iar un
operator efectueaza procesul de scanare, imaginea scanata fiind afigsatd pe monitorul opera-
torului dintr-un centru mobil de control, si arhivata intr-un fisier informatic cu identitate unica.
Sistemul este alcatuit dintr-o unitate mobila de scanare, gestionata de la distanta de un
centru mobil de control remorcabil, si dintr-un subsistem de protectie perimetrald a unei zone
de excludere; unitatea mobila de scanare are in componenta un brat telescopic montat intr-o
articulatie cu doua grade de libertate, prevazut la extremitate cu o sursa de radiatie pene-
trantd, un ansamblu de detectoare montat pe pista de rulare, si un dispozitiv de remorcare
ce se atageaza trenului de rulare al aeronavei, iar centrul mobil de control se pozitioneaza
in afara zonei de excludere si gestioneaza, prin conexiuni radio, toate componentele si peri-
fericele sistemului. Aeronava este tractatad cu viteza constantd pe sub sursa de radiatii si
peste sistemul de detectie.

Dezavantajul principal al metodelor si sistemelor de control cunoscute consta in faptul
ca acestea nu sunt adecvate utilizarii pentru controlul navelor aflate in dana porturilor sau
inlarg.

Un alt dezavantaj al metodelor cunoscute consta in necesitatea evacuarii persona-
lului de pe vehiculul scanat in perioada scanarii, lucru greu de realizat in special pentru
navele de dimensiuni mari.
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Problema tehnica pe care o rezolva inventia propusa consta in atenuarea miscarii de
ruliu a dispozitivelor de scanare.

Instalatia de control a vapoarelor, conform inventiei, consta in utilizarea unei nave
purtatoare a scanerului. Scanerul este atasat la pupa navei purtatoare pe doua vase pluti-
toare, cu forma hidrodinamica si inconjoara nava care va fi inspectata, pe partile laterale ale
acesteia. Cele doua vase plutitoare au brate prevazute cu sisteme de iradiere si de receptie.
Distanta dintre cele doua plutitoare poate fi ajustata in functie de I1atimea navei de inspectat.
inainte de a incepe scanarea, nava purtitoare se apropie de nava de scanat si se cupleaza
de aceasta cu ajutorul unui brat cu ventuze sau cu magneti. Dupa cuplarea celor doua nave
are loc procesul de scanare, prin deplasarea celor doua brate pe langa nava.

Metoda pentru controlul vapoarelor si al submarinelor consta in realizarea unor faze
pregatitoare care presupun informarea si instruirea personalului, oprirea si ancorarea navei
de scanat, cuplarea cu nava purtatoare a sistemului de scanare, efectuarea unor reglaje
dimensionale si a parametrilor de proces, deplasarea sistemului de scanare intr-un capat al
navei si mutarea personalului in celalalt capat. Prima faza a scanarii se face pana la juma-
tatea navei de scanat, apoi se opreste scanarea si se muta personalul in partea opusa a
navei, iar in faza a doua se continua scanarea partii ramase.

Metoda pentru controlul vapoarelor si al submarinelor consta in urmatoarele faze:

a. anuntarea navei de scanat pentru pregatirea operatiilor specifice controlului
neintruziv prin iradiere, inclusiv cele referitoare la personal si lamurirea partilor privind
ordinea operatiilor efectuate in procedura de scanare;

b. oprirea si ancorarea navei, $i comunicarea catre personalul de deservire a
instalatiei de control a finalizarii acestei faze;

C. apropierea navei purtatoare a instalatiei de scanare de nava de scanat;

d. trecerea dispozitivelor de scanare din pozitia de transport in pozitia de lucru si
reglarea parametrilor dimensionali ai instalatiei de scanat: distanta intre dispozitivele de
scanare, coborarea scanerelor sub fundul navei etc.;

e. cuplarea navei purtatoare a instalatiei cu ajutorul unui brat de fixare de prova navei
de scanat;

f. deplasarea cu avans rapid, fara iradiere, a dispozitivelor de scanat la pupa navei
de scanat;

g. mutarea intregului personal la prova navei, intr-o camera sau o zona pregatita in
mod special, si confirmarea finalizarii acestei faze;

h. reglarea parametrilor tehnologici de scanare;

i. deplasarea cu avans de lucru a dispozitivelor de scanare pe partile laterale si pe
sub fundul navei de scanat, scanarea pana la jumatatea lungimii navei, oprirea procesului
de scanare, comunicarea finalizarii acestei faze si prelucrarea instructiunilor privind mutarea
personalului;

j. dupa un timp de minim 15 min de la finalizarea fazei precedente, incepe mutarea
intregului personal de bord al navei de scanat la pupa navei, intr-o camera sau o0 zona
pregatitd in mod special, urmata de confirmarea finalizarii fazei;

k. deplasarea cu avans de lucru si scanarea celeilalte juméatati a navei, oprirea
procesului de scanare si comunicarea finalizarii acestei faze, si prelucrarea instructiunilor
privind finalizarea operatiei de control,

I. prelucrarea informatiilor, comunicarea rezultatelor globale ale controlului;

m. decuplarea navei purtatoare a instalatiei de prova navei de scanat, departarea de
aceasta la o distanta de siguranta si efectuarea operatiilor specifice incheierii controlului;

n. trecerea dispozitivelor de scanare din pozitia de lucru in pozitia de transport.
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In cazul scanarii unor nave de dimensiuni mai mici, pentru care, prin mutarea perso-
nalului de pe nava de scanat de la pupa la prova nu asigura protectia acestora impotriva
radiatiilor, se va efectua transbordarea personalului pe o altd nava, scanarea intregii lungimi
a navei de scanat efectuandu-se intr-o singura faza.

in aplicarea metodei, toate fazele specifice procesului de control se desfasoara sub
comanda unui sistem automatizat de management care include comanda instalatiei de
control, comunicarea cu personalul navei de scanat, ordinea efectuarii fazelor si confirmarea
efectuarii acestora, activarea sistemelor de avertizare pentru personal si pentru alte nave din
zona, si activarea sistemelor de alungare a pestilor din zona de iradiere.

Prin aplicarea inventiei se obtin urmatoarele avantaje:

- se ofera un sistem mobil pentru controlul neintruziv al navelor aflate in porturi, in
apele teritoriale sau oriunde in larg;

- pentru navele de mari dimensiuni nu este necesara evacuarea personalului de bord
in timpul scanarii, deoarece metoda presupune mutarea personalului in cadrul navei
inspectate;

- se elimina riscul de iradiere a personalului de deservire a instalatiei de scanare;

- dispozitivele de scanare sunt prevazute cu sisteme de stabilizare si de amortizare,
astfel incat se poate efectua scanarea si in conditiile unei mari agitate;

- in raport cu scopul urmarit $i cu complexitatea problemei, instalatia prezinta sim-
plitate tehnologica si eficienta sporita.

Se prezinta, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu
fig. 1...16, care reprezinta:

- fig. 1, nava purtatoare cu instalatia in pozitie de transport;

- fig. 2, nava purtatoare cu instalatia in pozitie de pregétire a cuplarii cu nava de
scanat;

- fig. 3, nava purtatoare cu instalatia, la inceputul scanarii

- fig. 4, nava purtatoare cu instalatia si nava de scanat in vedere frontal3;

- fig. 5, sectiune longitudinala prin bratul telescopic;

- fig. 8, sectiune transversala prin bratul telescopic;

- fig. 7, actionarea bratului telescopic;

- fig. 8, nava port-scaner cu scanerul in pozitie de transport;

- fig. 9, detaliul A din fig. 8;

- fig. 10, nava port-scaner cu scanerul in pozitie verticala (de lucru);

- fig. 11, nava port-scaner cu mecanismele de fixare si amortizare, cu scanerul
eliminat;

- fig. 12, bratul de sustinere a dispozitivului de scanare;

- fig. 13, bratul de sustinere a dispozitivului de scanare, intr-o altd varianta de
amplasare a ghidajelor;

- fig. 14, amortizorul, vedere in perspectiva;

- fig. 15, amortizorul, vedere cu sectiune;

- fig. 16, mecanismul de culisare.

Instalatia de control al vapoarelor este alcatuita dintr-o nava purtatoare 1 cu rol de
transport si actionare a unui sistem de scanare 2, atasat la pupa navei purtatoare 1.

Sistemul de scanare 2 este alcatuit dintr-un modul transversal 3, care sustine doua
module laterale 4 si 5, fiecare fiind prevazut cu un sistem de actionare in directia
longitudinala a navei.

Modulul transversal 3 este extensibil in plan transversal, pe directia axei Y-Y si per-
mite reglarea distantei dintre modulele laterale 4 si § in functie de Iatimea B a navei de
scanat 6.
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Fiecare modulul lateral 4 si 5 este alcatuit dintr-un dispozitiv 7, de cuplare cu modulul
transversal 3, un dispozitiv de actionare telescopic 8 si dintr-un vas port-scaner 9, cu rol de
sustinere si orientare a unui dispozitiv de scanare propriu-zisa.

Modulul lateral 4 sustine un dispozitiv de scanare 10, prevazut cu o sursa de radiatii
penetrante 11, iar pe modulul lateral 5 se monteaza un dispozitiv de scanare 12, prevazut
cu o arie de detectoare 13.

in timpul transportului dispozitivele de scanare 10 si 12 sunt basculate in pozitia
orizontald, acestea fiind aliniate paralel cu axa longitudinala X-X a navei de transport 1. Cele
doua module laterale 4 si 5 sunt rigidizate cu doua dispozitive de blocare 14. Dispozitivul de
blocare 14 are forma unei bariere articulate, fixate pe un suport 15 montat pe un vas
port-scaner 9 si cu posibilitati de z&vorare pe un suport 16 montat pe celdlalt vas
port-scaner 9.

Dispozitivele de scanare 10 si 12 sunt rigidizate cu dispozitivele telescopice 17 si 18
prevazute cu articulatiile 19.

Modulul transversal 3 cu cele doua module laterale 4 si 5, cu dispozitivele de scanare
10 si 12, rigidizate cu dispozitivele telescopice 17 si 18, formeaza in planul apei un cadru
inchis care asigura rigiditate si stabilitate.

Pentru rigidizarea instalatiei cu nava de scanat 6, s-a prevazut un sistem de cuplare
20 format dintr-un brat telescopic 21, un modul de orientare 22 si un cleste cu doua brate
articulate 23 care sustin platourile electromagnetice 24. in timpul transportului, clestele se
roteste cu 90°, pentru reducerea gabaritului. Bratul telescopic permite realizarea unei miscari
longitudinale avand o cursa mica, necesara pozitionarii platourilor pe nava de scanat 6.

intr-o varianta de realizare, dispozitivul de scanare 10 sustine un brat articulat 10a,
care sustine o sursa de radiatii penetrante 11a. Radiatiile 25a emise de sursa 11a sunt
orientate astfel incat sa incadreze nava 6 si sa cada pe aria detectoarelor verticale 13 si a
celor orizontale 26.

intr-o varianta de realizare, dispozitivul de scanare 10 sustine o sursa de radiatii 11,
care gliseaza pe un ghidaj vertical 27 sub actiunea unui sistem de antrenare, nereprezentat
in figuri. in aceast& variantd, radiatiile 25 emise de sursa 11 sunt sub forma unui fascicul
paralel care penetreaza nava, si cad pe aria detectoarelor verticale 13.

Utilizarea simultana a ambelor variante mareste calitatea informatiilor despre vasul
scanat.

Dispozitivul de actionare telescopic 8 este alcatuit dintr-o serie de cilindri telescopici
8a, 8b, 8c sustinuti de flotoarele 28.

Cilindrii telescopici 8a, 8b, 8c prezinta la partea interioara niste tesituri 8i, iar la
partea exterioara niste tesituri 8e.

Intr-o variantd de realizare a inventiei, cilindrii telescopici 8a, 8b, 8c prezinta in
sectiune transversala o forma ovala si o decupare la partea superioara. Doud axe cu role 29
si 30, tensionate cu arcurile 31 si 32, asigura o pozitie orizontala ferma a partii terminale 8c
a dispozitivului de actionare telescopic 8.

Dispozitivul de actionare telescopic 8 se actioneaza printr-un mecanism de avans 33
cu ajutorul unui motor hidraulic liniar 34. Mecanismul de avans 33 este de tipul unui
mecanism cu bare articulate in cruce, utilizat in special la actionarea unor platforme (lifturi).
Mecanismul 33 are o articulatie fixa 35 si o articulatie mobila 36, plasata la partea terminala
8d.

Tesiturile 8i si 8e au rolul de a favoriza trecerea rolelor 29 si 30 peste tronsoanele
cilindrilor telescopici.
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Numaérul cilindrilor telescopici 8a, 8b, 8c se alege in functie de lungimea maxima si
minima a dispozitivului de actionare telescopic 8.

Intr-o alt& varianta de realizare a inventiei, cilindrii telescopici 8a, 8b, 8c prezinta in
sectiune transversala o forma circulara fara decupare la partea superioara, pozitia orizontala
a partii terminale 8d a dispozitivului de actionare telescopic 8 fiind asigurata de rigiditatea
mecanismului cu bare articulate si de sistemul de stabilizare a navelor port-scaner 9.

Fiecare dispozitiv de scanare 10 si 12 este fixat de nava port-scaner 9 cu ajutorul
unui brat 37, in forma de furca. Un ax 38, de forma poligonala sau hexagonala, are rolul de
blocare a dispozitivului de scanare 10 sau 12 si de marire a rigiditatii acestuia. Axul 38 se
cupleaza in special atunci cand marea este linistita, sau in conditii de transport.

Nava port-scaner 9 este prevazuta cu un locas 9a in care se poate roti bratul 37.

Bratul 37 este actionat cu un motoreductor 39 printr-un angrenaj 40. Prin rotirea
bratului 37 se face trecerea scanerului din pozitia de transport in pozitia de lucru.

Un alt rol al motoreductorului 39 este de a putea compensa tangajul dispozitivului de
scanare 10 sau 12. Astfel, miscarea de tangaj provocata de vant si de valuri poate fi com-
pensata prin actiunea controlatd a motoreductorului 39, cu ajutorul unui microcontroler pe
baza informatiilor primite de la un senzor detector de ruliu.

Axul 38 este actionat de un motoreductor 41 printr-un angrenaj 42. Axul 38 este pre-
vazut cu un sistem de avans, nereprezentat in figuri, care are rolul de cuplare si decuplare
cu dispozitivul de scanare 10 sau 12, pentru blocare si rigidizare.

Doua mecanisme de amortizare 43, cu discuri ovale, au rolul de a atenua miscarea
de ruliu a dispozitivului de scanare 10 sau 12 si miscarea de departare sau apropiere cu
nava de scanat.

Alte doua mecanisme de culisare 44, montate pe fiecare parte a dispozitivului de sca-
nare 10 sau 12, au rolul de a prelua miscarea de ruliu a dispozitivului de scanare 10 sau 12
prin intermediul bratelor 45.

Bratul 37 este alcatuit dintr-un ax 37a prevazut la capete cu doua bare 37b, iar in
zona centrala cu partea 37c. Axul 37a cu barele 37b formeaza un cadru in forma de "U". La
partea terminala a barelor 37b sunt fixate doua ghidaje in arc de cerc 37d. Portiunea cen-
trald 37c, de forma paralelipipedica, se continua cu o portiune cilindrica 37e. Bratul 37 se
monteaza cu portiunea cilindrica 37e intr-un lagar, nereprezentat in figuri, plasat in peretele
navei port-scaner 9.

Centrul arcului de cerc al ghidajelor 37d poate fi plasat spre bratul 37, in zona axului
37a (fig. 13) sau in afara bratului 37, spre dispozitivul de scanare 10 sau 12 (fig. 12).

Mecanismul de amortizare 43 se compune din doua discuri ovale 47 si 48, cilindrul
amortizor 49 cuplat cu barele articulate 50 si 51. Pistoanele 52 sunt mentinute in echilibru
de forte in cilindrul 49 cu capacele 54 de catre arcurile 55 si 56. Constanta elastica a arcului
56 este mai mare decét constanta elastica a arcurilor 55, arcul 56 fiind mai rigid decat
arcurile 55. Barele articulate si pistoanele 52 sunt asamblate cu ajutorul bolturilor §3, care
ofera o cupla de rotatie.

Discul oval 47 se monteaza cu alezajul 47a pe axul 46, iar discul 48 se monteaza cu
alezajul 48a pe axul 37a.

Mecanismul de culisare 44 se compune din patru carucioare 57, cate doua pe fiecare
parte interioara 37d a bratului 37. Fiecare carucior 57 se sprijina pe cate patru role 58, doua
role fiind situate pe partea dinspre nava port-scaner 9 si doua spre nava de scanat 6. Doua
role 869 si o rola 60 asigura ghidarea fiecarui carucior 57 pe ghidajul in arc de cerc a partii

6
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37d. Rolele 59 urmaresc partea dinspre nava port-scaner 9 a ghidajului in arc de cerc, in
timp ce rola 60 este tensionata cu un arc astfel incat sa urmareasca cealalta parte a ghi-
dajului in arc de cerc.

Pe fiecare carucior este montat un suport central 61 care sustine o bara de ghidare
62. Barele de ghidare 62 sunt conectate cu contraghidajele de pe dispozitivul de scanare 10
sau 12. Suportii centrali 61 permit rotirea barelor de ghidare 62 in sensul sagetilor 63.
Aceasta miscare este necesara mentinerea pozitiei verticale a dispozitivului de scanare 10
sau 12, pentru compensarea ruliului.

Barele de ghidare 62 asigura apropierea si departarea dispozitivului de scanare 10
sau 12, in sensul indicatorului 64, pe o directie perpendiculara pe directia de avans a navei
1.

Distanta H dintre doué carucioare 57 situate de fiecare parte a ghidajului in arc de
cerc de pe partea 37d a ghidajului circular ramane constantd si este egala cu distanta
contraghidajelor dispozitivului de scanare. In functionare, carucioarele §7 se migca in sensul
sagetii 65, mentinand distanta H constanta.
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Revendicari

1. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor alcatuité dintr-o unitate
mobild compusa dintr-o nava (1) purtatoare si un sistem (2) de scanare atasat la pupa navei
(1) cu ajutorul unui modul (3) transversal care permite reglarea, in functie de latimea navei
(6) de scanat, a distantei dintre modulele (4, 5) laterale, avand fiecare cate un dispozitiv (8)
de actionare telescopic, pentru avans in lungul navei (6) si cate un vas (9) port-scaner, unul
cu un dispozitiv (10) de scanare cu surse (11, 11a) de radiatii penetrante, iar celalalt cu un
dispozitiv (12) de scanare cu niste arii detectoare (13, 26), caracterizata prin aceea ca dis-
pozitivele (10, 12) de scanare sunt conectate cu vasul (9) port-scaner prin intermediul unui
brat (37), in forma de furc&, avand doua ghidaje (37d) pe care ruleaza in arc de cerc niste
mecanisme (44) de culisare care, impreuna cu un mecanism (43) de amortizare, ofera
dispozitivelor (10, 12) o miscare de compensare a ruliului fata de vasul (9) port-scaner.

2. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 1,
caracterizata prin aceea ca, in timpul transportului, dispozitivele (10, 12) de scanare sunt
basculate in pozitie orizontald, modulele (4, 5) laterale fiind rigidizate cu doua dispozitive (14)
de blocare, de forma unei bare articulate fixate pe un suport (15) montat pe un vas (9)
port-scaner cu zavorare pe un suport (16) de pe celalalt vas (9) port-scaner, iar la trecerea
in pozitie de lucru, dispozitivele (10, 12) de scanare sunt plasate vertical, distanta dintre ele,
mai mare decét |atimea navei (6) de scanat, reglandu-se prin extensia modulului (3) trans-
versal, modulul (3) transversal, cele doua module (4, 5) laterale cu dispozitivele (10, 12) de
scanare rigidizate cu niste dispozitive (17, 18) telescopice formeaza in planul apei un cadru
inchis care asigura rigiditate si stabilitate.

3. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 1,
caracterizata prin aceea ca un sistem (20) de cuplare este format dintr-un brat (21) tele-
scopic, un modul (22) de orientare care asigura rotirea clestelui pentru reducerea gabaritului
necesar transportului $i un cleste cu doua brate (23) articulate care sustin platourile (24)
electromagnetice, bratul (21) telescopic avand o cursa mica utilizatd pentru pozitionarea
platourilor pe nava (6) de scanat.

4. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 1,
caracterizata prin aceea ca dispozitivul (10) de scanare sustine un brat (10a) articulat, care
sustine o sursa (11a) de radiatii penetrante, orientata astfel incat s& incadreze nava (6) si
s& cada pe aria detectoarelor (13) verticale si a detectoarelor (26) orizontale.

5. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 1,
caracterizata prin aceea ca dispozitivul (10) de scanare sustine o sursa (11) de radiatii,
care gliseaza pe un ghidaj (27) vertical, radiatiile (25) avand forma unui fascicul paralel care
penetreaza nava (6) si cad pe aria detectoarelor (13) verticale.

6. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 1,
caracterizata prin aceea ca dispozitivul (8) de actionare telescopic este alcatuit dintr-o serie
de cilindri (8a, 8b, 8c) telescopici sustinuti de niste flotoare (28), actionarea realizandu-se
cu un motor (34) hidraulic liniar care provoaca extensia si retragerea unui mecanism (33) de
avans, de tipul unui mecanism cu bare articulate in cruce avand o articulatie (35) fixa si o
articulatie (36) mobild, plasata la partea terminala (8d), numarul $i lungimea cilindrilor (8a,
8b, 8c) telescopici alegandu-se in functie de cursa si lungimea minima a dispozitivului de
actionare (8) telescopic.

7. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 6,
caracterizata prin aceea ca cilindrii (8a, 8b, 8c) prezinta in sectiune transversala o forma
ovala si o decupare prin care trece un suport ce sustine niste axe curole (29, 30), tensionate
cu nigte arcuri (31, 32) si asigura o pozitie orizontala ferma a cilindrilor (8a, 8b, 8c).

8
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8. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 1,
caracterizata prin aceea ca trecerea scanerului din pozitia de transport in pozitia de lucru
si compensarea tangajului dispozitivelor (10, 12) de scanare se face prin actionarea bratului
(37) cu un motoreductor (39) printr-un angrenaj (40), controlul pozitiei motoreductorului (39)
realizandu-se cu ajutorul unui microcontroler pe baza informatiilor primite de la un senzor
detector de ruliu.

9. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 1,
caracterizata prin aceea ca blocarea dispozitivelor (10, 12) de scanare se face prin
migcarea axiala, prin interiorul unui ax (37), al unui ax (38) cu sectiune poligonald, care intra
intr-un locas poligonal al dispozitivelor (10, 12) de scanare, axul (38) fiind rotit pentru cuplare
de un motoreductor (41) printr-un angrenaj (42).

10. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 1,
caracterizata prin aceea ca mecanismul (43) de amortizare are rolul de a atenua miscarea
de ruliu a dispozitivelor (10, 12) de scanare si migcarea de depéartare sau apropiere fata de
nava (6) de scanat, si se compune din doua discuri (47, 48) ovale, un cilindru (49) amortizor,
niste bare (50, 51) articulate cu niste bolturi (563), niste pistoane (52), fiind mentinute in
echilibru de forte de niste arcuri (55, 56), arcul (56) central fiind mai rigid decat arcurile (55)
laterale, fiecare disc (47) oval fiind montat pe cate un ax (46), unul fixat de dispozitivul (10)
de scanare, iar altul, de dispozitivul (12) de scanare, discul (48) fiind montat pe axul (37a)
al bratului (37).

11. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 1,
caracterizata prin aceea ca mecanismul (44) de culisare se compune din patru carucioare
(87), cate doua pe fiecare parte interioara (37d) a bratului (37), fiecare carucior avand patru
role (58) cu care ruleaza pe partea interioara (37d) a bratului, doua role (59) si o rola (60)
tensionate cu un arc, pentru glisarea pe ghidajul in arc de cerc a partii (37d), fiecare carucior
avand un suport central (61), rotativ, care sustine o bara (62) de ghidare conectata cu contra-
ghidajele de pe dispozitivele (10, 12) de scanare, mecanismul (44) de culisare asigurand
miscarile (63, 64) necesare pentru mentinerea pozitiei verticale a dispozitivelor (10, 12) de
scanare, pentru compensarea ruliului si pentru apropierea si departarea fata de nava (6) de
scanat.

12. Instalatie pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 4,
caracterizata prin aceea ca bratul (37), alcatuit dintr-un ax (37a) prevazut la capete cu doua
bare (37b), cu o parte centrala (37¢), avand la partea terminala a barelor (37b) doua ghidaje
in arc de cerc (37d), se monteaza cu portiunea cilindrica (37e) intr-un lagar plasat in peretele
vasului (9) port-scaner, centrul arcului de cerc al ghidajelor (37d) putand fi plasat spre axul
(37a) sau spre dispozitivelor (10, 12) de scanare.
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