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Inventia se referd la o metoda si la o instalatie pentru
controlul vapoarelor si al submarinelor, prin radiografi-
ere. Metoda pentru controlul vapoarelor si submarine-
lor, conform inventiei, consta in realizarea unor faze
pregatitoare, care presupun informarea si instruirea
personalului, oprirea si ancorarea unei nave de scanat,
cuplarea acesteia cu o nava purtatoare a unui sistem
de scanare, deplasarea sistemului de scanare intr-un
capat al navei, si mutarea personalului in celalalt capat,
realizarea unei prime faze de scanare, pana la juma-
tatea navei, urmata de oprirea scanarii si mutarea per-
sonalului in partea deja scanata a navei, intr-o a doua
faza continuandu-se scanarea partii rdamase. Instalatia
conform inventiei este alcatuita dintr-o nava (1) purta-
toare a unui sistem (2) de scanare, sistem atasat la
pupa navei (1) purtatoare, pe doua nave (9) port-
scaner, prevazute cu dispozitive (10 $i 12) de scanare,
iradiere si receptie, distanta dintre cele doud nave (9)
putand fi ajustata in functie de ldtimea navei de scanat,
nava (1) purtatoare fiind prevazuta si cu un sistem (20)
de cuplare cu nava de scanat.
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METODA SI INSTALATIE PENTRU CONTROLUL VAPOARELOR Sl AL SUBMARINELOR

Inventia se refera la o metoda si la o instalatie de control neintruziv, prin radiografiere a 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
prezinta o metoda si un sistem de control neintruziv utilizate pentru containere, autovehicule sau
vagoane de tren. Sistemul de control este alcdtuit dintr-un autosasiu pe care s-a montat un robot
articulat avand o serie de detectoare de radiatii penetrante. Containerul sau vehiculul de scanat este
interpus intre un robot mobil cu o sursa de radiatii penetrante si autosasiul cu bratul robot. Metoda
de control prezentatd in acest brevet se referd la managementul procesului de scanare in zona
protejata.

Brevetul RO 127988 prezintda o metoda si un sistem de control pentru inspectia aeronavelor. Sistemul
se compune dintr-un brat articulat cu o sursa care emite de radiatii deasupra aeronavei si dintr-un
sistem de detectie situat pe o pista, intr-o zona de protectie. Aeronava este tractata cu viteza
constanta 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 in larg.

Un alt dezavantaj al metodelor cunoscute consta Tn necesitatea evacuarii personalului de pe vehiculul
scanat in perioada scandrii, lucru greu de realizat Tn special pentru navele de dimensiuni mari.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia propusa este de a realiza o instalatie destinata inspectiei
vapoarelor sau a diverselor ambarcatiuni aflate in dana porturilor sau in larg, prin radiografierea
acestora, eliminand riscul de expunere profesionala a personalului navei si de a elabora o metoda de
inspectie neintruziva care permite controlul navelor mari fara a fi necesara evacuarea personalului.

Instalatia de control a vapoarelor, conform inventiei, consta in utilizarea unei nave purtdtoare a
scanerului. Scanerul este atasat la pupa navei purtdtoare pe doud vase plutitoare, cu forma
hidrodinamica si inconjoard 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 doud
plutitoare poate fi ajustatd in functie de Iatimea navei de inspectat. inainte de a incepe scanarea
nava purtatoare 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, conform invengiei, consta in realizarea unor
faze pregatitoare care presupun informarea §i instruirea personalului, oprirea §i ancorarea navei de
scanat, cuplarea cu nava putatoare a sistemului de scanare, efectuarea unor reglaje dimensionale si a
parametrilor de proces, deplasarea sistemului de scanare intr-un capat al navei §i mutarea
personalului in celalalt capat. Prima faza a scanarii se face pana la jumatatea navei de scanat, apoi se
opreste scanarea si se muta personalul in partea opusa a navei, iar in faza a doua se continu3
scanarea partii ramase.

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

a. Anuntarea navei de scanat pentru pregdatirea operatiilor specifice controlului neintruziv prin
iradiere, inclusiv cele referitoare la personal si Iamurirea 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
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¢. 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 purtitoare 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 pregatitd in mod special
si confirmarea finalizarii acestei faze

h. Reglarea parametrilor tehnologici de scanare

i. Deplasarea cu avans de fucru 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 i prelucrarea instructiunilor privind mutarea personalului

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

k. Deplasarea cu avans de lucru si scanarea celeilalte jumatati 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 purtdtoare 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.

Tn cazul scanirii unor nave de dimensiuni mai mici, pentru care prin mutarea personalului 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 efectudndu-se
intr-o singura faza.

in aplicarea metodei, toate fazele specifice procesului de control se desfisoard sub comanda unui
sistem automatizat de management care include comanda instalatiei de control, comunicarea cu
personalul navei de scanat, ordinea efectuirii 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 oferd un sistem mobil pentru controlul neintruziv al navelor aflate in porturi, in apele
teritoriale sau oriundein 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

- Seelimina 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 urmirit si cu complexitatea problemei, instalatia prezintd simplitate
tehnologica si eficienta sporita.

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

- Figura 1, nava purtatoare cu instalatia in pozitie de transport
- Figura 2, nava purtatoare cu instalatia in pozitie de pregatire a cuplarii cu nava de scanat
- Figura 3, nava purtdtoare cu instalatia, la inceputul scanarii
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- Figura 4, nava purtatoare cu instalatia si nava de scanat in vedere frontala

- Figura 5, sectiune longitudinala prin bratul telescopic

- Figura 6, sectiune transversala prin bratul telescopic

- Figura 7, actionarea bratului telescopic

- Figura 8, nava port-scanner cu scanerul in pozitie de transport

- Figura 9, detaliul A din figura 8

- Figura 10, nava port-scanner cu scanerul in pozitie verticala (de lucru)

- Figura 11, nava port-scanner cu mecanismele de fixare si amortizare, cu scanerul eliminat

- Figura 12, bratul de sustinere a dispozitivului de scanare

- Figura 13, bratul de sustinere a dispozitivului de scanare, intr-o alta varianta de amplasare a
ghidajelor

- Figura 14, amortizorul, vedere n perspectiva

- Figura 15, amortizorul, vedere cu sectiune

- Figura 16, mecanismul de culisare.

Instalatia de control al vapoarelor este alcatuitd dintr-o nava purtdtoare 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 sisteme de actionare in directia longitudinala a navei.

Modulul transversal 3 este extensibil in plan transversal, pe directia axei Y-Y si permite reglarea
distantei dintre modulele laterale 4 5i 5 in functie de |atimea B a navei de scanat 6.

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 orizontal3, acestea
fiind aliniate paralel cu axa longitudinala X-X navei de transport 1. Cele doua module laterale 4 si 5
sunt rigidizate cu doud 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 zavorare pe un
suport 16 montat pe celalalt 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 §i 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 de longitudinale avand o cursd mica,
necesara pozitiondrii platourilor pe nava de scanat 6.

ntr-o variantd 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 s3
incadreze nava 6 §i sa cada pe aria detectoarelor verticale 13 si a celor orizontale 26.
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intr-o varianta de realizare, dispozitivul de scanare 10 sustine o surs3 de radiatii 11, care gliseazi pe
un ghidaj vertical 27 sub actiunea unui sistem de antrenare nereprezentat in figuri. in aceast3
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.

Dispozitiv de actionare telescopic 8 este alcdtuit dintr-o serie de cilindrii telescopici 8a, 8b, 8c
sustinuti de flotoarele 28.

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

intr-o variant3 de realizare a inventiei, cilindrii telescopici 8a, 8b, 8c prezint3 in sectiune transversal
o forma ovala si o decupare la partea superioard. Doud axe cu role 29 si 30, tensionate cu arcurile 31
si 32 asigurd o pozitie orizontala ferma a parti 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, Mecanism 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.

Numarul cilindrilor telescopici (8a, 8b, 8c) se alege in functie de lungime maximad si minimd a
dispozitivul de actionare telescopic 8.

intr-o altd variantd de realizare a inventiei, cilindrii telescopici 8a, 8b, 8c prezintd in sectiune
transversala o forma circulara fara decupare la partea superioara, pozitia orizontala a parti terminale
8d a dispozitivului de actionare telescopic 8 fiind asigurata de rigiditatea mecanismului cu bare
articulate si de sistemul de stabilizare a navelor port-scanner 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 hexagonald, are rolul de blocare a dispozitivului de
scanare 10 sau 12 si de marire a rigiditatii acestuia. Axul 38 se cupleaza in special atunci cdnd marea
este linistitd, sau in conditii de transport.

Nava port-scanner 9 este prevazuta cu un locag 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 provocatd de vant si de valuri poate fi compensatd prin actiunea
controlata a motoreductorului 39, cu ajutorul unui microcontroler pe baza informatiilor primite de ta
un senzor detector de ruliu.

Axul 38 este actionat de un motoreductor 41 printr-un angrenaj 42. Axul 38 este prevdzut 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.



a-2013-00498- -
08-07—2033

Alte doud mecanisme de culisare 44, montate pe fiecare parte a dispozitivului de scanare 10 sau 12,
au rolul de a prelua migcarea de ruliu a dispozitivului de scanare 10 sau 12 prin intermediul bratelor
45,

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

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

Mecanismul de amortizare 43 se compune din doud 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 elasticd a arcului 56 este mai mare decat
Constanta elastica a arcurilor 55, arcul 56 fiind mai rigid decit arcurile 55. Barele articulate si
pistoanele 52 sunt asamblate cu ajutorul bolturilor 53, 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 cdrucioare 57, cite doud pe fiecare parte interioara
37d a bratului 37. Fiecare cdrucior 57 se sprijind pe cdte patru role 58, doua role fiind situate pe
partea dinspre nava port-scanner 9 si doua spre nava de scanat 6. Doua role 59 si o rola 60 asigura
ghidarea fiecarui carucior 57 pe ghidajul in arc de cerc a partii 37d. Rolele 59 urmaresc partea dinspre
nava port-scanner 9 a ghidajului Tn arc de cerc, in timp ce rola 60 este tensionatd cu un arc astfel
incat sd urmareascd cealalta parte a ghidajului 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 doua carucioare 57 situate de fiecare parte a ghidajului in arc de cerc de pe partea
37d a ghidajului circular ramane constanta si este egald cu distanta contraghidajelor dispozitivului de
scanare. In functionare, cirucioarele 57 se misca in sensul sagetii 65, mentinand distanta H constanta.
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REVENDICARI

Metoda pentru controlul vapoarelor si al submarinelor prin iradiere cu radiatii penetrante,

caracterizata prin aceea ca presupune realizarea urmatoarelor faze:

a. Anuntarea navei de scanat pentru pregatirea operatiilor specifice controlului neintruziv prin
iradiere, inclusiv cele referitoare la personal si [amurirea 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

¢. Apropierea navei purtitoare 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, fardiradiere, 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 minute de la finalizarea fazei precedente incepe mutarea
intregului personal de bord a navei de scanat la pupa navei, intr-o camerd sau o zona
pregatita in mod special, urmata de confirmarea finalizarii fazei

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

|.  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.

Metoda pentru controlul vapoarelor si al submarinelor prin iradiere cu radiatii penetrante
conform revendicarii 1, caracterizata prin aceea cd, pentru nave de dimensiuni mai mici, pentru
care scanarea propriu zisd in doua faze (i, k) si simpla mutare a personalului de pe nava de
scanat de la pupa la prova nu asigurd protectia acestora Tmpotriva radiatiilor, se va efectua
transbordarea personalului pe o altd nava, in faza (i) efectuandu-se scanarea intregii lungimi a
navei de scanat.

Metoda pentru controlul vapoarelor si al submarinelor prin iradiere cu radiatii penetrante
conform revendicarilor 1 si 2, caracterizata prin aceea ¢a, toate fazele specifice procesului de
control neintruziv 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 efectuadrii acestora, activarea sistemelor de avertizare pentru
personal si pentru alte nave din zonad si activarea sistemelor de alungare a pestilor din zona de
iradiere.

Instalatia pentru controlul vapoarelor si al submarinelor alcdtuita dintr-o unitate mobild care
contine un dispozitiv de scanare {(10) cu surse de radiatii penetrante {11) si (11a) si niste arii



10.

ft2013‘00498__

08 -0- g

detectoare (13) si (26), caracterizatd prin aceea cd, unitatea mobila este compusa dintr-o nava
purtdtoare (1) cu un sistem de scanare (2) atasat la pupa navei (1), format dintr-un modul
transversal (3), extensibil, care sustine douda module laterale (4) si (5) prevazute fiecare cu cite
un dispozitiv (7), de cuplare cu modulul transversal (3), un dispozitiv de actionare telescopic (8) si
un vas port-scanner (9) prevazut cu un brat (37) avand doud mecanisme de amortizare (43) si
doud mecanisme de culisare (44) are rolul de sustinere si orientare a unui dispozitiv de scanare
(10) cu o sursd de radiatii penetrante (11), sau a unui dispozitiv de scanare (12) cu o arie de
detectoare (13), sistemul (2) avand si un sistem de cuplare (20) cu nava (6).

Instalatia pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicdrii 4, caracterizata
prin aceea cd, in timpul transportului dispozitivele de scanare (10) si (12) sunt basculate n
pozitie orizontala, modulele laterale (4) si (5) fiind rigidizate cu doua dispozitive de blocare (14),
de forma unei bariere articulate fixate pe un suport (15) montat pe un vas port-scaner (9) cu
zavorare pe un suport (16) de pe celdlalt vas port-scaner (9), iar la trecerea in pozitie de lucru
dispozitivele de scanare (10) si (12) sunt plasate vertical, distanta dintre ele, mai mare decat
l1dtimea navei de scanat (6), reglandu-se prin extensia modulului transversal (3), modulul
transversal (3), cele douda 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
asigurd rigiditate si stabilitate.

Instalatia pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 4, caracterizata
prin aceea cd, sistemul de cuplare (20) este format dintr-un brat telescopic (21), un modul de
orientare (22) care asigura rotirea clestelui pentru reducerea gabaritului necesar transportului si
un cleste cu doud brate articulate (23) care sustin platourile electromagnetice (24), bratul
telescopic avand o cursa mica utilizatd pentru pozitionarea platourilor pe nava de scanat (6).

Instalatia pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicdrii 4, caracterizata
prin aceea cd, intr-o variantd de realizare, dispozitivul de scanare (10) sustine un brat articulat
(10a), care sustine o sursa de radiatii penetrante (11a), orientate astfel incat sa incadreze nava (6)
si sd cada pe aria detectoarelor verticale (13) si a detectoarelor orizontale (26), iar intr-o alta
varianta de realizare, dispozitivul de scanare (10) sustine o sursa de radiatii (11), care gliseaza pe
un ghidaj vertical (27), radiatiile (25) avand forma unui fascicul paralel care penetreaza nava si
cad pe aria detectoarelor verticale (13).

Instalatia pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicdrii 4, caracterizata
prin aceea ¢a, dispozitivul de actionare telescopic (8) este alcatuit dintr-o serie de cilindrii
telescopici (8a, 8b, 8c) sustinuti de niste flotoare (28), actionarea realizdndu-se cu un motor
hidraulic liniar (34) care provoaca extensia si retragerea unui mecanism de avans (33), de tipul
unui mecanism cu bare articulate in cruce avand o articulatie fixa (35) si o articulatie mobila (36),
plasata la partea terminala (8d), numarul si lungimea cilindrilor telescopici (8a, 8b, 8c) alegdndu-
se in functie de cursa si lungimea minima a dispozitivul de actionare telescopic (8).

Instalatia pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 8, caracterizata
prin aceea ca, intr-o varianta de realizare, cilindrii (8a, 8b, 8c) prezinta in sectiune transversala o
formad ovala si o decupare prin care trece un suport ce susiine axele cu role (29) si (30),
tensionate cu arcurile (31) (32) si asigurd o pozitie orizontald ferma a cilindrilor, iar intr-o alta
varianta de realizare, cilindrii (8a, 8b, 8c) prezinta in sectiune transversala o forma circulara, fara
decupare la partea superioara.

Instalatia pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 4, caracterizata
prin aceea cd, bratul (37) este actionat cu un motoreductor (39) printr-un angrenaj (40)

7
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efectudnd o miscare de rotatie care face trecerea scanerului din pozitia de transport in pozitia de
lucru, sau care compenseazd tangajul dispozitivului de scanare (10) sau (12), prin controlul
pozitiei motoreductorului (39} cu ajutorul unui microcontroler pe baza informatiilor primite de la
un senzor detector de ruliu.

Instalatia pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 4, caracterizata
prin aceea cd, axul (38) actionat de un motoreductor (41) printr-un angrenaj (42} si prevazut cu
un sistem de avans, are rolul de cuplare si decuplare cu dispozitivul de scanare (10) sau (12),
pentru blocare si rigidizare.

Instalatia pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicdrii 4, caracterizata
prin aceea cd, mecanismul de amortizare (43) are rolul de a atenua miscarea de ruliu a
dispozitivului de scanare (10) sau (12) si miscarea de departare sau apropiere fatd de nava de
scanat (6}, si se compune din doua discuri ovale (47} si (48}, cilindrul amortizor (49), barele (50) si
(51} articulate cu bolturile [53), pistoanele (52), mentinute in echilibru de forte de arcurile (55} si
(56), arcul central (56} fiind mai rigid decat arcurile laterale (55), discul oval (47) fiind montat pe
axul (46), iar discul (48) fiind montat pe axul (37a} al bratului (37).

Instalatia pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicdrii 4, caracterizatad
prin aceea cd, mecanismul de culisare (44) se compune din patru carucioare (57), cate doua pe
fiecare parte interioara (37d) a bratului (37), fiecare carucior avand patru role (58} cu care
ruleazd pe partea interioara (37d) a bratului, doua role (59) si o rold (60) tensionate cu un arc,
pentru glisarea pe ghidajul in arc de cerc a partii (37d), fiecare cdrucior avand un suport central
(61), rotativ, care sustine o bara de ghidare (62) conectata cu contraghidajele de pe dispozitivul
de scanare (10) sau (12), mecanismul de culisare (44} asigurand miscérile (63) si (64) necesare
pentru mentinerea pozitiei verticale a dispozitivului de scanare (10} sau (12), pentru
compensarea ruliului si pentru apropierea si departarea fata de nava de scanat.

Instalatia pentru controlul vapoarelor si al submarinelor, conform revendicarii 4, caracterizata
prin aceea ca, bratul (37) alcatuit dintr-un ax (37a) prevazut la capete doua bare (37b), cu o parte
centrald (37c), avand la partea terminald a barelor (37b) doua ghidaje in arc de cerc (37d) se
monteaza cu portiunea cilindrica (37e)} intr-un lagar plasat in peretele navei port-scanner (9),
centrul arcului de cerc al ghidajelor (37d) putand fi plasat spre axul (37a), sau spre dispozitivul de
scanare.
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