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Inventia se refera la un carucior de copil, compus dintr-un cadru, un suport de copil
pentru pozitiile sez&nd sau culcat si cel putin trei roti, dintre care cel putin una poate fi antre-
nata cu cel putin o prima unitate de antrenare electrica.

Carucioarele de copii antrenate electric sunt deja cunoscute. Astfel,
DE 202010009628 U1 prezinta un carucior de copil, prevazut cu un motor instalat pe butucul
rotii, cu antrenare electrica, care sa antreneze cel putin o roatd. Consumul de energie
manuala necesar pentru punerea in miscare a caruciorului de copil se reduce in acest fel,
obtindndu-se o cregtere a confortului de deservire a caruciorului. Carucioarele de copil
cunoscute prezinta un suport de copil pentru pozitiile culcat sau sezand, care, in principiu,
este ancorat rigid in carucior. O balansare, respectiv o leganare, a suportului de copil pentru
pozitiile culcat sau sezand nu se poate realiza decéat printr-o balansare, respectiv leganare,
a Tntregului carucior, fapt care trebuie sa se faca cu consum mare de energie. Acest lucru
poate duce, pentru persoanele care deservesc caruciorul, la oboseala si la intinderea
musculaturii, iar pe de alta parte, poate reduce simtitor durata de leganare a sugarului sau
copilului. Aceasta balansare, respectiv leganare, se realizeaza in general numai prin aportul
activ al persoanei care deserveste caruciorul, atentia ei fiind dirijata spre executarea acestei
activitati.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia constd in balansarea automata a
suportului unui carucior de copil.

Caruciorul de copil este alcatuit dintr-un cadru, un suport de copil pentru pozitiile
culcat sau sezand si cel putin trei roti, unde cel putin una dintre roti poate fi antrenata cu cel
putin o prima unitate de antrenare electrica, iar suportul de copil este legat de cel putin o a
doua unitate de antrenare electrica. Astfel, caruciorul de copil inlatura dezavantajele de mai
sus, prin aceea ca suportul de copil pentru pozitile culcat sau sezénd este legat de un
arbore de rotatie fixat in lagar pe cadrul care se roteste impreuna cu acesta, rotirea arborelui
facandu-se prin intermediul celei de-a doua unitati de antrenare electrica care este legata
de arbore, unde prima pozitie de deviere corespunde unei prime pozitii date, iar a doua
pozitie de deviere corespunde unei a doua pozitii date a arborelui de rotatie.

De aceea, rolul inventiei consta in a crea un carucior de copil, astfel incat persoana
care impinge caruciorul sa aiba posibilitatea sa balanseze, respectiv salegene, usor suportul
de copil pentru pozitiile culcat sau sezand, fara a fi necesar un consum deosebit de energie.
Acest deziderat se rezolva, in cazul unui carucior de tipul aratat mai sus, prin instalarea a
cel putin unei a doua unitati de antrenare electrica legate de suportul de copil pentru pozitiile
culcat sau sezénd, care sa fie astfel construit incat sa miste suportul de copil pentru pozitiile
culcat sau sezand de la prima pozitie de deviere la cea de-a doua pozitie de deviere.
Unitatea de alimentare cu energie, necesara pentru prima unitate de antrenare electrica,
poate fi folosita gi pentru alimentarea celei de-a doua unitati de antrenare electrica, prin care
se poate realiza practic balansarea, respectiv leganarea, suportului de copil pentru pozitiile
culcat sau sezand prin intermediul unei constructii tehnice deosebit de simple.

In cazul unei forme de realizare avantajoase, se prevede ca suportul de copil pentru
pozitile culcat sau sezand sa fie legat de un arbore de rotatie fixat in lagar de cadru,
putandu-se astfel roti impreuna cu acesta. Rotirea arborelui se efectueaza prin intermediul
celei de-a doua unitati de antrenare electrice legate de el, iar prima pozitie de deviere cores-
punde unei prime pozitii date si a doua pozitie de deviere corespunde unei a doua pozitii
date a arborelui de rotatie. Prin aceasta se realizeaza o structura mecanica deosebit de
simpla a suportului de copil pentru pozitile culcat sau sezénd, cu balansare, respectiv
leganare.
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Pentru a mari in mod suplimentar confortul de balansare, respectiv leganare, se pre-
vede limitarea miscarii de balansare, respectiv leganare, prin limitarea unghiului de rotire al
arborelui la maximum 60°, prin rotirea acestuia din pozitia intai in pozitia a doua si trecand
printr-o a treia pozitie.

Pe langa aceasta, intr-o forma de realizare avantajoasa se prevede ca arborele de
rotatie sa poata fi fixat in a treia pozitie, care este o pozitie de rotatie oarecare la libera
alegere, care se gaseste intre prima si a doua pozitie. Astfel, daca se doreste, se poate
realiza o pozitie orizontala a suportului de copil pentru pozitiile culcat sau sezand, indiferent
daca caruciorul se deplaseaza in panta urcand sau coborand. Pe langa aceasta, se pot
alege si pozitii care nu sunt orizontale, obtindndu-se astfel posibilitati suplimentare de maxi-
mizare a confortului.

Pentru a impiedica rasturnarea caruciorului, se prevede un brat sesizor executat
intr-o forma corespunzatoare, fixat de cadrul caruciorului si prevazut cu un tronson de capat
care se afla in stare de functionare atunci cand toate rotile caruciorului sunt in contact cu
solul, aflandu-se la o distanta definitd deasupra solului si fatéd de roata din spate, unde,
pentru semnalarea contactului cu solul, tronsonul de capat este prevazut cu un senzor sau
cu un dispozitiv de legare la un senzor. Prin acest sistem poate fi recunoscut din timp
pericolul de rasturnare a caruciorului si evitat, de exemplu prin oprirea rotii antrenate.

Intr-o varianta recomandabil&, caruciorul de copil poate fi dotat cu un maner, prevazut
cu o interfatad pentru utilizator cu elemente de deservire pentru comanda sau reglare a cel
putin unei prime unitati de antrenare si cel putin unei a doua unitati de antrenare. Prin
aceasta, se asigura o manipulare usoara a caruciorului de copil.

Pentru a combina avantajul unei alimentari mobile cu energie a unitatii de antrenare
electrica cu cel al unui centru de greutate al caruciorului aflat in partea de jos, care sa
asigure stabilitate la rasturnare, intr-o forma de realizare avantajoasa, este prevazuta in
partea de jos, la 1/5 din inaltimea caruciorului, cel putin o unitate de alimentare cu energie.

Este preferabil ca unitatea de alimentare cu energie s fie reincarcabila. intr-o alta
forma de realizare, incarcarea poate fi obtinutad prin fixarea de suportul de copil pentru
pozitiile culcat sau sez&nd a unui cos prevazut cu un capac format din mai multe segmente,
iar cel putin unui segment ii este repartizat cel putin un modul fotovoltaic. Pentru a putea
frAna la coborare cu caruciorul de copil, respectiv daca se doreste sa se aplice la o roata
legata de cel putin o unitate de antrenare electrica o rezistenta de rulare virtuala, intr-o forma
de realizare corespunzatoare este prevazuta cel putin o prima unitate de antrenare electrica
pentru o functionare cu franare.

Incércarea unitatii de alimentare cu energie se poate face si de la prizele obignuite
ale casei (de exemplu 230 V~), prize de bord sau altele de acest fel. Intr-o forma de realizare
speciala, este prevazut ca cel putin o prima unitate de antrenare electrica sa realimenteze
unitatea de alimentare cu energie, astfel incat functionarea cu franare sa fie deosebit de
eficienta.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cufig. 1...4, care
reprezinta:

- fig. 1, vedere laterala a caruciorului de copil, conform inventiei;

- fig. 2, vedere de sus a caruciorului de copil conform inventiei, fara cos montat;

- fig. 3, vedere frontald a arborelui de rotatie al caruciorului de copil, conform
inventiei;

- fig. 4, vedere de sus a caruciorului de copil, conform inventiei, cu cos montat.

in continuare, inventia este descrisa amanuntit prin referire la fig. 1...4.

Fig. 1 reprezinta o vedere laterala a caruciorului de copil, conform inventiei.
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Caruciorul de copil este prevazut cu doua roti 1 in partea din spate si o singura roata
2 in partea din fata. Aceste roti sunt fixate de un cadru 3, iar roata 2 din fata este antrenata,
fiind legata de o unitate 4 de antrenare electrica. Unitatea 4 de antrenare poate dispune de
un electromotor, de exemplu motor Brushless DC, si de un schimbator de viteze. La aceasta
forma de realizare este prevazut ca unitatea 4 de antrenare in stare deconectata sa nu
impiedice functionarea libera a rotii 2 din fata, aceasta fiind ori decuplata, ori urméand
miscarea de rotatie a rotii 2 din fata fara sa opuna rezistentd. Realizarea ca tractiune pe
roata din fata este un exemplu de luat in considerare. Proprietatile prezentate sunt valabile
in acelagi mod si pentru formele de executie alternative, daca nu s-au specificat separat, ca,
de exemplu, un carucior de copil cu antrenare pe roata din spate.

Cadrul 3 are o geometrie triunghiulara, constand din bratul care leaga roata 2 din fata
cu roata 1 din spate si este orientat paralel cu solul 5 pe care se deplaseaza caruciorul de
copil, iar al doilea brat de la roata 2 din fata in prelungire, in linie dreapta, care iese in afara
geometriei triunghiulare gi se termina intr-o pozitie aflatd in principiu deasupra rotii 1 din
spate. in zona de capét a caruciorului de copil, este prevazuts o bara 6 de impingere cu un
maner 7 care este prevazut cu o interfata 8 pentru utilizator cu elemente 9 de deservire
(fig. 2). Cele doua roti din spate sunt legate printr-un ax 10. Roata 1 din spate, acoperita in
vederea lateral3, este legata simetric de cele doua brate, astfel ca in vederea de sus (fig. 2)
se poate identifica o structura simetrica a cadrului 3 fatd de linia mediand ML1. In fig. 1 este
reprezentat punctul de intretaiere a celor doua brate, care nu sunt dispuse paralel cu solul
5, o placa 11 de sustinere, care este fixata rigid de cadrul 3 prin intermediul unui prim ele-
ment 12 de legatura. Primul element 12 de legatura poate fi, de exemplu, un surub filetat sau
o imbinare filetata de tip surub-piulitd. Placa 11 de sustinere are inclinatie normala fata de
bratul a carui pozitie este paralela cu solul 5 si orientata in directia suportului 13 de copil
pentru pozitiile culcat sau sezand, montat deasupra. Placa 11 de sustinere si primul element
12 de legatura vor fi de acum inainte considerate ca parte a cadrului 3. Placa 11 de sustinere
prevede la capatul superior al acesteia un lagar 14, care este adaptat sa primeasca un
arbore 15 de rotatie. Suportul 13 de copil pentru pozitiile culcat sau sezand este legat rigid
de arborele 15 de rotatie, astfel ca suportul 13 de copil pentru pozitiile culcat sau sezand
poate fi rotit impreuna cu arborele 15 de rotatie. Dispunerea placii 11 de sustinere si a arbo-
relui 15 de rotatie poate fi modificata in diferite moduri de catre un specialist. De exemplu,
este de mentionat faptul ca arborele 15 de rotatie poate fi fixat direct in punctul de intersectie
a bratelor, unde mai poate fi fixatéd placa 11 de sustinere cu suportul 13 de copil pentru
pozitiile culcat sau sezand. De altfel, se poate renunta la placa 11 de sustinere.

In exemplul de realizare prezentat, se recunoaste o a doua unitate 16 de antrenare
electrica, care se afla in apropiere de arborele 15 de rotatie. Arborele 27 de antrenare (fig. 2)
al celei de-a doua unitate 16 de antrenare, in exemplul de realizare prezentat, este legat
direct de arborele 15 de rotatie. Spre deosebire de prima unitate 4 de antrenare, arborele 27
de antrenare al celei de-a doua unitati 16 de antrenare este fixat contra rotirii, de exemplu
printr-o antrenare cu autoblocare sau un dispozitiv de fixare, astfel ca suportul 13 de copil
pentru pozitiile culcat sau sezand care este fixat de arborele 15 de rotatie sa raméana fixat
stabil si sigur intr-o pozitie stabilita.

Suportul 13 de copil pentru pozitiile culcat sau sez&nd este parte componenta a unui
cos 21, prevazut cu un capac 20 segmentat, pe al carui segmenti 19 este dispus céate un
modul 18 fotovoltaic. Cosul 21 este legat prin intermediul suportului 13 de copil pentru pozi-
tiile culcat sau sez&nd de arborele 15 de rotatie. Aceasta legare poate fi o imbinare perma-
nenta fixa (de exemplu prin lipire) sau o Tmbinare demontabila cu surub, sau poate fi o fixare
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rapida care se desface usor, prin care cosul 21 poate fi demontat usor. Aceasta fixare rapida
este deosebit de avantajoasa pentru forma de realizare in care caruciorul de copil este pliabil
prin intermediul articulatiilor si ghidajelor existente pe cadrul 3, necesitand in stare pliata mai
putin spatiu de depozitare, fiind astfel mai ugor de transportat. Segmentii 19 pot fi rotiti in
jurul unui al doilea element 17 de legatura. Al doilea element 17 de legatura poate fi, de
exemplu, o imbinare cu surub sau o imbinare cu bolt de rotatie fixat in lagare. Numarul
modulelor 18 fotovoltaice dispuse pe segmentii 19 este limitat de suprafata segmentilor 19
si se poate abate la libera alegere de la numarul aratat. Pe langa aceasta, capacul 20
impreuna cu segmentii 19 pot fi demontati de pe cosul 21, de exemplu in acest scop poate
fi prevazuta o fixare rapida.

Unghiul o determina pozitia arborelui 15 de rotatie. Daca unghiul o are valoarea 0°,
atunci se considera pozitia in care suportul 13 de copil pentru pozitiile culcat sau sezand
este paralel cu solul 5 cu care sunt in contact toate rotile 1 si 2. Unghiul a poate avea valoa-
rea cuprinsa intre -30° si +30° intr-o anumita forma de realizare a inventiei preferata, astfel
incat prima pozitie de deviere sa corespunda, de exemplu, unui unghi de -30° si a doua
pozitie de deviere sa corespunda unui unghi de +30°. Limitarea depasirii domeniului unghiu-
lar la 60° serveste la limitarea miscarilor si ofera siguranta sugarului sau copilului aflat in
cosul 21. Suportul 13 de copil pentru pozitiille culcat sau sezénd poate fi oprit intr-o a treia
pozitie, care se afla in domeniul unghiular intre -30° si +30°.

In fig. 1 mai este prezentata o unitate 22 de alimentare cu energie, executata intr-o
forma de realizare avantajoasa, care poate fi reincarcata. Unitatea 22 de alimentare cu energie
prezinta avantajul ca este amplasata la o cincime din Tnaltimea caruciorului de copil, astfel
ca centrul de greutate sa fie cat se poate de jos, ca pericolul de rasturnare sa fie redus la
minim. In acest scop, de cadru 3 este dispus un brat 23 cu senzor 24, care prezinta un tronson
de capat, care, in stare de functionare, se afla la o distanta definita deasupra solului plasat
spatele unei roti 1 si care asigura contactul cu solul 5 a tuturor rotilor 1 si 2 ale caruciorului,
iar tronsonul din spate prezinta un senzor 24 pentru recunoasterea contactului cu solul.
Procentele ce pot fi luate in considerare sunt 50%, 40%, 30%, 20% sau 10% din inaltimea
rotii din spate. Senzorul 24 poate fi dispus alternativ intr-o pozitie oarecare a caruciorului de
copil si poate avea o legatura la bratul 23 sesizor, respectiv la tronsonul de capat al acestuia,
iar bratul 23 sesizor poate fi, de exemplu, asezat in lagare, astfel incat sa se poata roti.
Senzorul 24 poate sesiza modificarile pozitiei unghiulare a bratului 23 sesizor. Tronsonul de
capat a bratului 23 sesizor poate fi prevazut si cu o roata care sa fie in permanenta in contact
cu solul 5 si eventual sa reactioneze la modificarile relative ale pozitiei fata de cadru 3.

Unitatea 22 de alimentare cu energie se afla intr-o carcasa de protectie etansa la
apa, In care este montata o unitate 25 de comanda/reglare, care transforma marimile de
intrare generate de interfata 9 pentru utilizator in marimi de iegire corespunzatoare, pentru
a comanda sau regla dupa necesitétile unitatilor 4 si 16 de antrenare electrice. in functie de
necesitate, se poate prevedea o unitate 25 de comanda sau reglare.

Fig. 2 reprezinta o vedere de sus a caruciorului de copil conform inventiei fara cos.

Cadrul este construit simetric fatéd de linia mediana ML1, constructie prin care se
poate realiza pe de o parte o executie simpla si pe de alta parte o functionare simpla, ponde-
rata si benefica a caruciorului de copil. La bara 6 de impingere al caruciorului este fixata o
parghie 26, care serveste la reglarea parametrilor de deplasare, respectiv a vitezei de
deplasare a caruciorului de copil.

in fig. 3 este redat& o vedere frontald a arborelui 15 de rotatie al caruciorului de copil,
conform inventiei.
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Suportul 13 de copil pentru pozitile culcat sau sezénd este legat rigid prin doua
imbinari cu surub de arborele 15 de rotatie. A doua unitate 16 de antrenare este prevazuta
cu un arbore 27 de antrenare, care intra intr-o degajare a arborelui 15 de rotatie si este legat
de arbore prin intermediul unei danturi, ce se roteste impreuna cu acesta. Axul arborelui 27
de antrenare si a arborelui 15 de rotatie sunt identice. Formele de realizare alternative,
cunoscute de specialisti, de transmitere a momentului de antrenare de la cea de a doua
unitate 16 de antrenare electrica la arborele 15 de rotatie sunt la fel de indicate Tn acest
scop. Arborele 15 de rotatie este prins, prin intermediul lagarului 14, in placa 11 de fixare,
de care este fixata, la randul ei, a doua unitate 16 electrica de antrenare.

Infig. 4 este reprezentata o vedere de sus a caruciorului de copil, cu cosul 21 montat.
Aici se poate vedea clar dispozitia modulelor 18 fotovoltaice, care sunt fixate de segmenti
19, fiecare in parte formand impreuna cu acestea un capac. Modulele 18 fotovoltaice sunt
dispuse de-a lungul intregii latimi a segmentilor 19.

Modulul de functionare al inventiei este descris mai amanuntit pe baza unui exemplu:

Experienta a demonstrat ca o migcare ugoara a sugarului sau copilului poate avea
efect de linigtire asupra lui. Aceasta migcare ugsoara se obtine adeseori prin leganarea suga-
rului sau copilului si, in general, se face manual de catre o persoana cu care sugarul sau
copilul este obisnuit. Daca sugarul sau copilul se afla in cosul 21 caruciorului de copil, la
carucioarele de copil conventionale cu mecanism electric de deplasare este necesar un efort
substantial al persoanei care deserveste caruciorul, pentru a realiza migcarea de leganare
respectiv balansare. Pentru inlaturarea dezavantajelor amintite la inceput, este prevazut ca
migcarea de leganare, respectiv balansare, sa fie efectuata automat de catre cel putin o a
doua unitate 16 de antrenare electrica, care are o legatura mecanica cu arborele 15 de
rotatie, care este fixat intr-un lagar 14, si astfel rotegte arborele 15 de rotatie impreuna cu
cosul fixat pe el in diferite pozitii. Alternativ, cel putin o a doua unitate 16 de antrenare elec-
trica poate fi legata prin intermediul unui arbore cotit si/sau direct cu un sistem mecanic
oscilant oarecare pentru a efectua aceste migscari de balansare, respectiv leganare.
Amplitudinea miscarii de balansare, respectiv leganare, se stabileste de catre utilizator, prin
introducere prin intermediul elementelor 9 de deservire amplasate la interfata 8 pentru
utilizator a parametrilor corespunzatori si unitatii 25 de comanda/reglare ce actioneaza cel
putin o a doua unitate 4 de antrenare cu marimile de iegire corespunzatoare. Pe langa
aceasta, viteza de deplasare poate fi determinata in acelasi mod. Comanda si reglarea se
realizeaza continuu, nu in trepte.

Pe langa cele enumerate mai sus, poate fi generata o rezistenta la deplasare de catre
prima unitate 4 de antrenare electrica. Prima unitate 4 de antrenare electrica poate fi trans-
pusa in regim de functionare de generator, in care realimentarea cu energie are loc in unita-
tea 22 de alimentare cu energie. Prin aceasta se poate evita accelerarea nedorita in cazul
deplasarii in jos pe teren inclinat a c&ruciorului de copil. n alta situatie, o rezistenta la depla-
sare poate fi bine venita si atunci cAnd un carucior este impins de catre un utilizator in cursul
activitatii sale sportive si acesta alege o rezistenta la deplasare corespunzatoare pentru
marirea intensitatii de antrenare.

Atat prima, cat si a doua unitate de antrenare electrica sunt actionate cu marimile de
iesire numai daca unul din elementele 9 de deservire, de exemplu un intrerupator, se afla
intr-o pozitie de activare. Daca, de exemplu, intrerupatorul se afla in afara pozitiei de
activare, atunci rezistenta la rulare a caruciorului nu se deosebegte esential de cea a unui
carucior de copil, conventional, fara unitatea electrica de antrenare. Cosul 21 ramane, in
acest caz, fixat in ultima pozitie stabilita.
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Revendicari

1. Carucior de copil prevazut cu un cadru (3), un suport (13) de copil pentru pozitiile
culcat sau sezand si cel putin trei roti (1, 2), unde cel putin una din roti poate fi antrenata cu
cel putin o prima unitate (4) de antrenare electrica, iar suportul (13) de copil este legat de cel
putin o a doua unitate (16) de antrenare electrica, caracterizat in aceea ca suportul (13) de
copil pentru pozitiile culcat sau sezénd este legat de un arbore (15) de rotatie fixat in lagar
pe cadrul (3) care se roteste impreuna cu acesta, iar rotirea arborelui (15) facandu-se prin
intermediul celei de-a doua unitati (16) de antrenare electrica care este legata de arbore,
unde prima pozitie de deviere corespunde unei prime pozitii date, iar a doua pozitie de
deviere corespunde unei a doua pozitii date a arborelui (15) de rotatie.

2. Carucior de copil conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca arborele (15)
de rotatie la rotirea din prima pozitie in a doua pozitie cuprinde un unghi de maximum 60°,
trecand printr-o a treia pozitie.

3. Carucior de copil conform revendicarii 2, caracterizat prin aceea ca arborele (15)
de rotatie poate fi fixat intr-o a treia pozitie, care este o pozitie de rotatie oarecare, care
poate fi fixata intre prima si a doua pozitie.

4. Carucior de copil conform cu una din revendicarile 1 pana la 3, caracterizat prin
aceea ca un brat (23) sesizor montat de cadru (3) este prevazut cu un segment de capat,
unde segmentul de capat este in stare de functionare atunci cand toate rotile caruciorului
sunt in contact cu solul (5), se afla la o distanta definita deasupra solului (5) si de o roata (1)
din spate, acest segment de capat fiind prevazut cu un senzor (24) sau cu o legatura la un
senzor (24) pentru identificarea contactului cu solul.

5. Carucior de copil conform cu una din revendicarile 1 pana la 4, caracterizat prin
aceea ca acesta prezintd un maner (7) pe care se afla o interfata (8) pentru utilizator cu
elemente (9) de deservire pentru comanda/reglarea a cel putin unei prime si a cel putin unei
a doua unitati de antrenare.

6. Carucior de copil conform cu una din revendicarile 1 pana la 5, caracterizat prin
aceea ca, in partea de jos, la o cincime din inaltimea caruciorului de copil, este prevazuta
0 unitate (22) de alimentare cu energie.

7. Carucior de copil conform cu una din revendicarile 1 pana la 6, caracterizat prin
aceea ca la suportul (13) de copil pentru pozitiile culcat sau sezénd este fixat un cos (21)
care este prevazut cu un capac (20) format din mai multe segmente (19), iar la cel putin un
segment (19) este dispus cel putin un modul (18) fotovoltaic.

8. Carucior de copil conform cu una din revendicarile 1 pana la 7, caracterizat prin
aceea ca este prevazuta cel putin o prima unitate (4) de antrenare electrica adaptata pentru
o functionare cu franare.

9. Carucior de copil conform revendicarii 8, caracterizat prin aceea ca cel putin o
prima unitate (4) de antrenare electrica realimenteaza prin functia de franare unitatea (22)
de alimentare cu energie.
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