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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un robot senilat, destinat operatiilor
de deminare umanitara. Robotul conform inventiei este
compus din doud structuri organologice principale, baza
senilata si robotul serial-modular de tip TRTTR, la care
seadauga sistemul de detectare a minelor neexplodate,
el avand patru module independente, modulul de
translatie de baza, modulul de rotatie, bratul vertical si
bratul orizontal, baza senilatd fiind alcatuita dintr-o
structura de rezistenta, formata dintr-o placa (P.Ba) de
bazé si doua placi (P.L) laterale, ambele realizate din
table din otel de inaltd rezistentd, cu grosimea de
15 mm, respectiv, 20 mm, niste roti (R.C1) condu-
catoare, niste roti (R.c2) conduse, niste rofi (R.i3)
intermediare, niste sisteme (S.A) de amortizare cu niste
roti (R.ad) de amortizare, un sistem (S.Tr.) de tran-
smisie ce este montat in zona din spatele robotului
senilat, si care asigurd transmiterea miscarii de la
elementele de transmisie la rotile (R.C1) conducatoare,
sistemul (S.Tr.) de translatie a unui dispozitiv (S.Dm.)
de detectare a minelor fiind format dintr-un sistem
(Su.P.1) de actionare surub-piulita, un sistem (S.G.) de
ghidaje, un cadru (Ca.) metalic din tevi patratice cu
pereti subtiri, si niste nervuri (N2) de rezistenta, niste
panouri (P.F.V.) fotovoltaice, un locas (L.M.) de
pozitionare a explozibilului si niste senile (S.e) care

ajuta la deplasarea robotului, iar robotul serial modular
este alcatuit dintr-un modul (M.Tr.Ba.) de translatie a
bazei, un modul (M.Ro.) de rotatie montat pe un picior
(P.M.Ro.) de sustinere, prin intermediul suruburilor de
fixare, un brat (Br.Tr.1) de translatie, montat in pozitie
orizontald, un brat (Br.Tr.2.R0.2) de translatie si
rotatie, montat in pozitie verticald, si un dispozitiv (D.P.)
de prindere.
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DESCRIEREA INVENTIEI

Inventia se refera la realizarea unui produs tehnologic — ROBOT SENILAT
DESTINAT OPERATIILOR DE DEMINARE UMANITARA, incadrat in domeniul
tehnic — tehnologii militare avansate, din categoria robotilor mobili pe senile care sunt
capabili sa Tnlocuiasca factorul uman (ca element de avangarda) in zone cu grad
ridicat de risc pentru sanatatea si viata acestuia, fie prin evitarea detonarii
accidentale, fie pentru a detecta si demina campurile de mine antipersonal si
antiblindaj din tarile in care au avut loc conflicte militare cu scopul redarii acestora
circuituiui economic si social conform standardelor stipulate de Organizatia Natiunilor
Unite (O.N.U.).

Se cunosc roboti pe senile utilizati in momentul de fata in cadrul operatiilor de
deminare umanitara, un exemplu in acest sens constituindu-l robotul Nemesis HD,
respectiv robotul RMA tEODor. Dezavantajele acestor roboti constau in faptul ca
utilizeaza pentru functionarea lor combustibili fosili, timpul de functionare este redus,
este imposibila efectuarea simultana a operatiilor de detectie si deminare a munitiilor
neexplodate, consum energetic marit, constructii complicate, dimensiuni mari,
flexibilitate actionala redusa, iar prin utilizarea lor se acordd mai putina atentie
interschimbabilitatii modulare si implicit, posibilitatii de realizare, in timp eficient, a
mai multor operatii specifice deminarii umanitare.

Mediul militar, aflat intr-o continud schimbare, trebuie sa se racordeze la
imperativele actuale privind inteligenta responsabila si umanismul tehnologic aplicat
coroborate cu initiativele de asigurare a unui echilibru stabil intre provocarile
operationale planetare, protejarea factorului uman si grija pentru sanatatea planetei
(reducerea poluarii prin utilizarea unor solutii inovative de energie regenerabila).

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in marirea flexibilitatii
actionale prin realizarea concomitenta a mai multor operatii specifice deminarii

umanitare, coroboratd cu reducerea poluarii, minimizarea consumului energetic,
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interschimbabilitate modulara conform cerintelor misiunilor incredintate, cat si
marirea timpului de functionare aferent operatiilor de executat.

Robotul inlatura dezavantajele enumerate mai sus si rezolva problema tehnica
propusa prin aceea ca este capabil sa detecteze si sa demineze, in acelasi timp,
minele antipersonal si cele antiblindaj aflate pe cadmpurile minate, prin intermediul
unor echipamente performante de detectie (video, audio si de radiocomanda),
montate pe structura mecanica a unui sistem de translatie format din elementele
surub — piulitda — ghidaj, atasat in zona din fata a bazei senilate si actionat electric
prin intermediul unor motoare electrice pas cu pas, produsul tehnologic putdndu-se
deplasa autonom, actionat electric prin intermediul unor motoare electrice ce preiau
energia de la niste celule fotovoltaice incapsulate in panouri solare, acesta fiind
prevazut cu un locas de depozitare a explozibilului necesar deminarii umanitare si
avand o structura mecanicd complet modularizata, compacta, usor de montat i
intretinut, utilizdnd in structura sa materiale si componente rezistente la medii
periculoase, comunicarea intre operatorul uman si robot efectuandu-se wireless, pe
baza de program informatic prestabilit. De asemenea, se specifica, pe de o parte ca,
fiecare echipaj mobil din componenta robotului functioneaza independent, iar in caz
de defectare a unui motor electric de actionare, acesta poate fi inlocuit fara afectarea
functionarii celorlalte module, perioada de remediere a defectiunii facandu-se intr-un
timp scurt si necompromitand operatiile efectuate de robot in perioada respectiva, iar
pe de alta parte, modulul de translatie sau rotatie, respectiv bratul orizontal si vertical
se pot monta in arhitecturi variate de structuri robotice necesare deminarii umanitare
sau se pot adauga module de translatie si/sau rotatie suplimentare in vederea
indeplinirii sarcinilor/operatiilor optionale ce pot fi incredintate spre executie robotului.

Produsul tehnologic la care se refera inventia are aplicabilitate atat in sfera
aplicativ-militara (prin imbunatatirea flexibilitatii actionale in cadrul operatiilor de
detectare si deminare umanitara a minelor antipersonal si antiblindaj aflate in zone
periculoase, in vederea protejarii factorului uman civil/militar cat si a componentelor
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organologice active aflate in arealul respectiv dar si a mediului inconjurator), cat si in
sfera educationala (prin formarea in cadrul studiilor academice, a unor resurse
umane inalt educate si specializate, menite sa faca fata diversitatii operatiilor si
provocarilor prezente).

Conform inventiei, robotul pe senile ofera urmatoarele avantaje:

- flexibilitate actionala prin montarea in zona din fata a bazei senilate a robotului
a unui sistem de translatie compus din surub-piulita-ghidaj, care permite
desfasurarea concomitenta a operatiilor de detectare si deminare umanitara,
structura mecanica a produsului tehnologic fiind prevazut si cu un locas de
depozitare a explozibilului necesar operatiilor specificate;

- interschimbabilitate modulara prin posibilitatea inlocuirii si/sau atasarii/montarii
de noi module de translatie/rotatie, respectiv brate orizontale/verticale, astfel
incat sa se poata obtine arhitecturi variate de structuri robotice capabile sa
faca fata cerintelor diversificate specifice operatiilor de deminare umanitara;

- flexibilitate ridicata prin actionarea independenta cu motoare electrice atasate
fiecarui modul in parte ceea ce permite un randament ridicat in functionare si
consum energetic minim, obtinut prin intermediul unui algoritm de calcul
matematic dinamico - organologic, in vederea determinarii momentului
necesar actionarii cuplelor cinematice de miscare pentru fiecare echipaj mobil
din componenta organologica a robotului;

- protejarea factorului uman, a cornponentelor organologice si a echipamentelor
de comunicatii atasate structurilor de roboti expuse operatiilor de deminare
umanitara cu grad ridicat de risc;

- functionarea robotului cu energie solara ,verde” reprezintd o solutie
economica $i ecologica contribuind, in acest fel, atat la reducerea poluarii
mediului inconjurator cat si la consolidarea unei culturi de responsabilitate

energetica in randul populatiei civile si/sau militare;

[O8]

et

/5



a 2017 00562 10/08/2017 /é

arhitectura compacta si complet modularizata, posibilitatea operarii pe terenuri
accidentate, usor de intretinut si cost de constructie relativ redus;

exploatare usoara in modurile automat si programarea miscarilor prin invatare

si manual.

Se prezinta, in continuare, un exemplu de realizare privind solutia constructiva

si functionala a robotului pe senile, conform inventiei, avand in vedere fig. 1 ... 9, ce

reprezinta:

figura 1, schema cinematica structurala a robotului senilat;

figura 2, modelul triortogonal a robotului senilat;

figura 3a, structura generala a robotului senilat — vedere lateral;

figura 3b, structura generala a robotului senilat — vedere de sus;

figura 3c, structura generala a robotului senilat — vedere de jos;

figura 4, modelul triortogonal cu elementele componente ale sistemului de
translatie (S.Tr.);

figura 5, modelul triortogonal cu elementele componente ale bratului de
translatie de baza (Br.Tr.Ba.) si orizontal (Br.Tr.1);

figura 6, modelul triortogonal cu elementele componente ale modulului de
rotatie (M.Ro.);

figura 7, modelul triortogonal cu elementele componente ale bratului de
translatie vertical (Br.Tr.2.Ro.2);

figura 8, modelul triortogonal cu elementele componente ale dispozitivului de
prindere (D.P.);

figura 9, spatiul de lucru definit de axa cinematica J3 a modulului de rotatie
(M.Ro.) si J1 a sistemului de translatie (S.Tr.).

Robotul senilat, conform inventiei, este compus din doua structuri

organologice principale: baza senilata si robotul serial-modular de tip TRTTR (3
Translatii si doua Rotatii) (fig. 1, fig. 2), la care se adauga sistemul de translatie a

dispozitivului de detectare a minelor neexplodate (S.Tr. + S.Dm.). Robotul pe senile
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in constructie modulara (fig. 1, fig. 2, fig. 3 a, b, c¢), conform inventiei, este constituit
din patru module independente: modulul de translatie de baza, modulul de rotatie,
bratul vertical si bratul orizontal. Fiecare modul si/sau brat poseda cel putin un grad
de libertate, exceptie facand bratul vertical care are doua grade de liberatate (o
translatie verticala si o rotatie dupa axa y). Se obtine astfel, o configuratie
arhitecturala, modular-seriala in lant deschis, de robot ce poseda in structura lantului
cinematic 5 grade de libertate (TRTTR) dat de fiecare modul, la care se adauga
miscarea de translatie plan-paralela a dispozitivului de prindere (D.P.), care ii
corespunde migcarii de strangere in planul xOz si migcarea de translatie orizontala
(dupa axa x, fig. 1) a sistemului de translatie a dispozitivului de detectare a minelor
(S.Tr., S.Dm.). Programul de proiectare utilizat pentru realizarea modelului
triortogonal al robotului senilat (fig. 4), a permis definirea materialului utilizat in
constructia organologica a fiecarui modul in parte (oteluri carbon si aliaje din otel,
aliaje din aluminiu si aliaje din bronz), reliefand, in acelasi timp, si caracteristicile
aferente tipului de material, cum ar fi: densitatea, modulul de elasticitate, coeficientul
lui Poisson, limita de curgere etc. Avand, astfel, definite materialele pentru fiecare
componenta organologica, programul a putut determina greutatea bruta a robotului
senilat ca fiind de 425 kg inainte de executia practica a acestuia.

Baza senilata (fig. 1, fig. 2, fig. 3a, b, c, fig. 4) este formata din urmatoarele
elemente: structura de rezistenta, formata din placa de baza (P.Ba.) si doua placi
laterale (P.L.), ambele realizate din table din otel de inalta rezistenta, cu grosimea de
15 mm, respectiv 20 mm; rotile conducatoare (R.C1); rotile conduse (R.c2); rotile
intermediare (R.i3); sistemele de amortizare (S.A.) cu rotile de amortizare (R.a4);
sistemul de transmisie (S.Tra.) care este montat in zona din spatele robotului senilat
si care asigura transmiterea migcarii de la elementele de transmisie la rotile
conducatoare (R.C1); sistemul de translatie (S.Tr.) a dispozitivului de detectare a
minelor (S.Dm.), format din sistemul de actionare surub-piulita (Su.P.1), sistemul de

ghidaje (S.G.), cadrul metalic din tevi patratice cu pereti subtiri (Ca.) si nervurile de
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rezistenta (N2); panourile fotovoltaice (P.F.V.); locasul de pozitionare a explozibilului
(L.M.) si senilele (Se.) care ajuta la deplasarea robotului. Baza senilata realizeaza
miscarea de avans - retragere prin intermediul rotilor conducatoare (R.C1), a rotilor
conduse (R.c2) si a rotilor intermediare (R.i3), impreuna cu senila (Se.) care
infasoara rotile mai sus enumerate. Datorita formei placilor laterale (P.L.), a
geometriei rotilor conducatoare (R.C1) si conduse (R.c2), robotul senilat se poate
deplasa pe suprafete plane sau inclinate (cu inclinarea < 50°), cu sau fara obstacole
(cu inaltimea obstacolului < 50 cm). Sistemul de transmisie (S.Tra.) care angreneaza
cele doua roti conducatoare (R.C1) se afla montat in zona din spatele bazei senilate,
conducand la o tractiune mai puternica. Sistemul de amortizare (S.A.), format dintr-
un mecanism mecanic piston - arc de compresie, impreuna cu rotile (R.a4) are rolul
de a mentine senilele (Se.) in stare intinsa, respectiv de a facilita trecerea peste
obstacole. Migcarea de intoarcere a robotului senilat se obtine prin frAnarea uneia
dintre rotile conducatoare (R.C1). Pe baza senilata se monteaza doua sau mai muite
panouri fotovoltaice (P.F.V.) care au rolul de a alimenta, pe timp de zi si noapte,
motoarele electrice de actionare, aferente fiecarui modul din componenta robotului si
a sistemului de translatie a dispozitivului de detectare a minelor neexplodate (fig. 3 a,
b, ¢).

Sistemul de translatie (S.Tr.) (fig. 4) a dispozitivului de detectare a minelor
(S.Dm.) este compus dintr-un sistem de actionare surub-piulita cu bile (Su.P.1) si un
sistem de ghidaje (S.G.) si poseda un grad de libertate — translatie pe directie
orizontald, executand si migcarea de avans-retragere pe directia axei x. Miscarea de
translatie este realizata prin intermediul piulitei cu bile, actionarea fiind imprimata
surubului prin intermediul motorului electric (M.e1). Sistemul de detectare a minelor
neexplodate (S.Dm.) se monteaza pe un cadru metalic (Ca.) realizat din tevi cu
pereti subtiri, acesta fixdndu-se prin intermediul suruburilor de piulita cu bile si de
sistemul de ghidaje (S.G.). Sistemul de translatie (S.Tr.) se va afla in pozitia de

avans maxim atunci cand robotul se va pozitiona in miscarea de avans in vederea
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detectarii minelor neexplodate, respectiv in pozitia de retragere maxima, atunci cand
se pozitioneaza mecanismul de deminare prin intermediul robotului serial - modular
tip TRTTR, pozitia maxima de avans a sistemului de translatie avand lungimea de
620 mm, conform figurii 9. Miscarea de rotatie transmisa de la motorul electric (M.e1)
la arborele de rotatie, se realizeaza prin intermediul unui sistem de transmisie
compus din roata-curea, motorul fiind protejat de mediul exterior prin intermediul unei
carcase (Car.Me1) confectionata din tabla subtire si prevazuta cu fante de racire,
pentru a impiedica supraincalzirea acestuia in timpul functionarii. Racirea motoarelor
se face In mod natural, prin schimbul de temperatura intre aerul exterior si cel din
interiorul carcasei incalzit de motor in timpul functionarii.

Robotul serial - modular de tip TRTTR este alcatuit din: modulul de translatie a
bazei (M.Tr.Ba.), modulul de rotatie (M.Ro.) montat pe piciorul de sustinere
(P.M.Ro.) prin intermediul suruburilor de fixare, bratul de translatie (Br.Tr.1) montat
in pozitie orizontala, bratul de translatie si rotatie (Br.Tr.2.R0.2) montat in pozitie
verticala si dispozitivul de prindere (D.P.). '

Modulul de translatie de la baza robotului (M.Tr.Ba.) si bratul de translatie
orizontal (Br.Tr.1) (fig. 5) sunt doua module compacte, constituite dintr-un sistem de
actionare cu mecanism surub - piulita cu bile care transforma miscarea de rotatie a
surubului in miscare de translatie prin intermediul piulitei cu bile. Piulita cu bile
executa miscarea de translatie pe directie orizontalda, in ambele sensuri (avans-
retragere), pe suprafata careia se monteaza placa suport (Pl.Su.) a modulului de
translatie de baza care gliseaza pe carcasa suport (Ca.Su.) a modulului, respectiv
sina mobila ($.Mo.) a bratului de translatie vertical care gliseaza pe sinele fixe (S.F.).
Se obtin, astfel, doua grade de mobilitate a structurii de robot si anume: translatia
orizontala (J2) a intregului robot serial - modular, respectiv translatia orizontala (J4) a
bratului orizontal (Br.Tr.1), impreuna cu translatia bratului vertical (Br.Tr.2.Ro.2) si
cu dispozitivul de prindere (D.P.). Cele doua module de translatie (Br.Tr.1 respectiv

Br.Tr.2.Ro.2) sunt actionate individual prin intermediul motoarelor electrice (M.e2,
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respectiv M.ed), acestea fiind protejate de mediul exterior prin carcasele (Car.Me2,
respectiv Car.Me4) confectionate din tabla subtire si prevazute cu fante de racire a
motoarelor de actionare. Migcarea de rotatie de la motoarele electrice (M.e2,
respectiv M.e4) la arborii de rotatie se realizeaza prin intermediul unor sisteme de
transmisie tip roata-curea, racirea motoarelor facandu-se in mod natural, prin
schimbul de temperatura intre aerul exterior si cel din interiorul carcaselor, acesta din
urma incalzit de motoare in timpul functionarii.

Modulul de rotatie (M.Ro.) (fig. 6) este alcatuit din urmatoarele elemente
componente: arborele de rotatie (Ar.Ro.), inelul de rotatie (I.Ro.), inelul fix (I.F.),
flansa de sustinere (F.Su.), capacul 1 (Ca.1) si 2 (Ca.2), roata de transmisie (R.Tr.1),
toate acestea fiind inglobate in carcasa modulului de rotatie (C.M.Ro.). Rotatia (J3)
dupa axa z a modulului de rotatie (M.Ro.), pe care se monteaza, prin intermediul
suruburilor, bratul de translatie orizontal (M.Tr.Ba.) respectiv cel vertical (Br.Tr.1) cu
dispozitivul de prindere (D.P.) este realizata prin ansamblul arbore de rotatie (Ar.Ro.)
- inel de rotatie (1.Ro.), fixate prin suruburi de inelul fix (I.F.). Deplasarea modulului de
rotatie pe directie verticala este impiedicata de inelul fix (I.F.), care este sprijinit pe
carcasa modulului de rotatie (C.M.Ro.) de flansa de sustinere (F.Su.) fixata cu
suruburi cu cap inecat de arborele de rotatie (Ar.Ro.) si de capacul 1 (Ca.1) prins de
carcasa modulului de rotatie (C.M.Ro.) prin intermediul suruburilor cu cap Tnecat.
Miscarea de rotatie a modulului de rotatie este transmisa de la motorul de actionare
electric (M.e3) la arborele de rotatie (Ar.Ro.) prin intermediul sistemului de transmisie
roti (R.Tr.1 respectiv R.Tr.2) - curea de transmisie. Modulul de rotatie (M.Ro.) se
monteaza pe piciorul de sustinere (P.M.Ro.), acesta din urma fiind realizat din teava
metalica cu sectiune transversala patrata cu pereti subtiri $i care permite rotatia
bratului orizontal si vertical in planul xOz cu un unghi maxim de 350° (fig. 9).
Migcarea de rotatie de la motorul electric (M.e3) la arborele de rotatie se transmite
prin intermediul unui sistem de transmisie roatd — curea, motorul de actionare fiind

protejat de mediul exterior prin intermediul carcasei (Car.Me3) confectionata din
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tabla subtire si prevazuta cu fante de racire in vederea impiedicarii supraincalzirii
motorului in timpul functionarii. Racirea motoarelor de actionare se realizeaza natural
asa cum a fost expus mai sus.

Bratul de translatie vertical (Br.Tr.2.Ro2) (fig. 7) este montat, prin intermediul
suruburilor de fixare, pe bratul de translatie orizontal, si are in componenta sa un
sistem de actionare cu mecanism surub — piulita cu bile, care permite ansamblului
doua grade de libertate: translatie pe directie verticald (J5) si rotatie (J6) realizata
dupa axa z a surubului, de care se monteaza dispozitivul de prindere (D.P.). Cele
doud grade de libertate (miscarea verticala avans — retragere (J5) si rotatia (J6)) sunt
realizate de catre surubul (Su.Tr.2) prin intermediul piulitei cu bile fixe, actionarea
fiind imprimata de motoarele electrice (M.e5 respectiv M.e6). Miscarea de rotatie de
la motoarele electrice (M.e5 si M.e6) la arborii de rotatie se transmite prin intermediul
unor sisteme de transmisie roata — curea, motoarele fiind protejate de mediul exterior
prin intermediul carcaselor (Car.Me5 respectiv Car.Me6) realizate din tabla subtire si
prevazute cu fante de racire. Racirea motoarelor electrice se realizeaza natural, asa
cum s-a evidentiat mai sus.

Dispozitivul de prindere (D.P.) (fig. 8) este format din: degete de prindere
(D.Pr.), tije plane (T.P.) si corpul dispozitivului de prindere (C.D.P.) in care este
inclus mecanismul de actionare cu motorul electric de actionare (M.e7) si sistemul de
fixare (S.F.) a dispozitivului de prindere (D.P.) realizat prin intermediul surubului
(Su.Tr.2) aferent bratului de translatie vertical (Br.Tr.2.R02). Degetele de prindere
(D.Pr.) sunt realizate astfel incat sa fie interschimbabile, ceea ce asigura
manipularea pieselor cu geometrie diversd. In prezentul demers stiintific, s-au
proiectat degetele functie de tipul de explozibil utilizat, in vederea manipularii
sectiunii acestora paralelipipedice sau circulare si avand diametrul cuprins intre 80
mm s$i 150 mm si greutate cuprinsa intre 0,075 kg si 0,5 kg. Cele patru tije plane
(T.P.) formeaza un mecanism plan paralel, prin intermediul caruia se obtine o

translatia plan — paralela (J7) aferenta degetelor de manipulare.
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Toate gradele de migcare ale robotului senilat, a sistemului de translatie,
respectiv a bazei senilate pot functiona simultan si/sau independent, controlul
deplasarilor fiecarui grad de mobilitate (deplasare liniara sau unghiulara) fiind
asigurat prin intermediul traductoarelor incrementale montate pe axele fiecarui motor
electric de actionare din structura produsului tehnologic. Controlul robotului senilat,
implicit comanda motoarelor de actionare, care imprima miscarile de translatie si/sau
rotatie aferente modulelor constitutive, se realizeaza in regim deschis, atat prin
intermediul retelelor wireless de la operator/echipamente la robot cat si cu
echipamente si programe specifice actiunii de dirijjare in spatiul de lucru aferent.
Conform inventiei, asupra robotului senilat se pot controla un numar minim de 7 axe
(J71 ... J7), iar viteza liniara respectiv de rotatie maxima aferent fiecarui modul in parte
poate varia intre valorile 0,5 ... 2 m/s, respectiv 0,5 ... 2 rot/s, functie de operatia de

executat.
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REVENDICARILE INVENTIEI

1. Robotul pe senile, destinat operatiilor de deminare umanitara, capabil de a
detecta si demina mine antipersonal si antiblindaj din campurile minate, se
deplaseaza autonom, actionat cu niste motoare electrice pas cu pas asistate de
traductoare incrementale de unghi, ce preiau energia prin intermediul unor celule
solare incapsulate in panouri folovoltaice si prezinta o structurd mecanica complet
modularizata, cu functionare independenta, compacta si usor de intretinut, utilizand
in structura sa materiale si componente rezistente la medii periculoase, niste
echipamente performante de detectie, video, audio si de radiocomanda, montate pe
structura mecanica a acestuia, caracterizat prin aceea ca sistemul de translatie
(S.Tr.) a dispozitivului de detectare a minelor (S.Dm.) ce poseda un grad de libertate
concretizat in miscarea de translatie pe directie orizontala, executand, in acest fel,
migcarea de avans — retragere pe directia axei x, ajuta la executia simultana a
operatiilor de detectare si deminare, robotul fiind prevazut, in acest sens, cu un locas
de depozitare a explozibilului, si este compus dintr-un sistem de actionare surub —
piulita cu bile (Su.P.1) si un sistem de ghidaje (S.G.), translatia fiind realizata de
piulita cu bile, actionarea imprimandu-se surubului prin intermediul unui motor
electric (M.e1), sistemul de detectare a minelor neexplodate (S.Dm.) montandu-se pe
un cadru metalic (Ca.) prins, la randul sau, prin intermediul unor ansambluri tip surub
- piulita cu bile de sistemul de ghidaje (S.G.), sistemul de translatie (S.Tr.) aflandu-se
in pozitia de avans maxim atunci cand robotul se afla in miscarea de avans, in
vederea detectarii minelor, respectiv, in pozitia de retragere maxima, atunci cand se
pozitioneaza un mecanism de deminare aferent robotului serial — modular tip TRTTR,
migcari efectuate si transmise de la motorul electric (M.e1) la arborele de rotatie, prin
intermediul unui sistem de transmisie roata — curea, acesta fiind protejat de mediul
exterior de catre o carcasa (Car.Me1) prevazut cu fante de racire.

2. Robot pe senile, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca robotul

serial — modular tip TRTTR este alcatuit dintr-un modul de translatie a bazei
11
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(M.Tr.Ba.), modulul de rotatie (M.Ro.) montat pe piciorul de sustinere (P.M.Ro.) prin
intermediul unor suruburi de fixare, bratul de translatie (Br.Tr.1) montat in pozitie
orizontala, bratul de translatie si rotatie (Br.Tr.2.Ro2) montat in pozitie verticala si
dispozitivul de prehensiune (D.P.), modulul de translatie atasat bazei robotului
(M.Tr.Ba) si bratul de translatie orizontal (Br.Tr.1) reprezentdnd doua module
compacte si constituite dintr-un sistem de actionare ce utilizeaza mecanismul surub —
piulita cu bile, piulita efectudand o migcare de translatie pe directia orizontala de
avans - retragere si pe care se monteaza o placa suport (Pl.Su.) ce gliseaza pe
carcasa acestuia (Ca.Su.), respectiv sina mobila ($.Mo.) a bratului de translatie
vertical ce gliseaza pe niste sine fixe ($.F.), obtinandu-se astfel doua grade de
mobilitate a structurii de robot, actionarea facandu-se individual, de la motoarele
electrice (M.e2 si M.ed4) prevazute de carcase de protectie (Car. Me2 si Car.Me4),
modulul de rotatie (M.Ro.) avand in compunere arborele de rotatie (Ar.Ro.), inelul de
rotatie (I.Ro.), inelul fix (I.F.), o flansa de sustinere (F.Su.), capacele (Ca.1 si Ca.2) si
roata de transmisie (R.Tr.1) montate in cadrul carcasei modulului (C.M.Ro.) si
contribuind la migcarea de rotatie a acestuia prin intermediul unui motor de actionare
electric (M.e3) protejat de o carcasa (Car.Me3) ce o transmite arborelui de rotatie
(Ar.Ro.) prin intermediul unui sistem de transmisie roti (R.Tr.1 si R.Tr.2) si curea si
permitand, in acest fel, rotatia bratului orizontal si vertical, in planul xOz, cu un unghi
maxim de 350°, bratul de translatie vertical (Br.Tr.2.R02) permitand doua grade de
libertate — translatie pe directie verticala avans — retragere (J5) si rotatie (J6) dupa
axa z a surubului din componenta mecanismului surub — piulitd cu bile (Su.Tr.2) ce
exista in componenta sa, miscarea fiind facilitata de motoarele electrice (M.e5 si
M.e6), ambele protejate de niste carcase (Car.Me5 si Car.Me6) de care se
monteaza dispozitivul de prindere (D.P.) format din degete de prindere
interschimbabile (D.Pr.), tije plane (T.P.) si corpul dispozitivului de prindere (C.D.P.)
in care este inclus mecanismul de actionare cu motorul electric (M.e7) si sistemul de

fixare (S.F.) a acestuia de bratul de translatie vertical (Br.Tr.2.R02).
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DESENELE EXPLICATIVE
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