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CU TRACTIUNE PE DOUA ROTI

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un robot polimorfic cu tractiune pe
patru roti si sasiu articulat mecanic obtinut din combi-
narea a doi roboti independenti cu tractiune pe doua
roti. Robotul, conform inventiei este constituit din doi

roboti (1 si 2) avand fiecare céate un sasiu (11 si 21), ‘\,”\ \ \/
cate doua roti (12 si 22) tractoare, o punte (13 si 23) Y \ ‘/!j )
mobilé prevazuta cu o articulatie (14 si 24) cu ax longi- ,." \ i
tudinal si rotatie de 360° pe directia de deplasare, cate 12 29 22

doua roti (15 si 25) omnidirectionale fixate pe puntile
(13 si 23) mobile si cate doua elemente (16 si 26) de
prindere, cuplarea mecanica a puntilor (13 si 23) fiind
realizata cu ajutorul elementelor (16 si 26) de prindere
si a céte unui sistem (19 si 29) de blocaj, astfel incat sa
se formeze o structura unitara care rotita la 180° sa per-
mita ridicarea de la sol a rotilor (15 si 25) omnidirec-
tionale, cu obtinerea unei platforme robotice polimorfice
articulate cu patru roti motoare.
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“Robot polimorfic cu tractiune pe patru roti si sasiu articulat mecanic obtinut din

combinarea a doi roboti independenti cu tractiune pe doua roti”

Inventia se refera la un robot polimorfic articulat mecanic capabil sd navigheze atit in
interior cit si in mediul exterior pe suprafete neregulate. Robotul are simetrie longitudinala si
este compus din doi roboti similari cu structurd mecanicé cu tractiune diferentiald pe doua roti
motoare si suport pe alte doua roti omnidirectionale aflate pe o structurd articulatd mecanic
echilibratd in spatele robotului. Cei doi roboti se conecteazi spate in spate folosind structurile
proprii de articulare mecanicad pentru realizarea unei structuri polimorfice articulate cu patru
roti motoare; rotile omnidirectionale de la ambele platforme robotice fiind invalidate prin

risucirea structurii articulate cu 180°.

Se cunoaste un vehicul adaptat in mod special pentru a fi utilizat ca vehicul ghidat
automat, conform documentului US4657463 A, care utilizeaza o carcasa din plastic si un suport
pentru baterii. Vehiculul include un ansamblu de tipul pinion — roata dintata si este actionat de
un singur motor care antreneazi roata directoare, pe ldngd acesta mai fiind utilizate roti
neghidate. Robotul este prevdzut cu un sistem de nivelare, preluare si livrare a sarcinii.
Dezavantajul acestui tip de robot este cé el poate fi utilizat doar la interior $i nu se poate

combina cu alt robot pentru a asigura polimorfismul.
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Se cunoaste un robot mobil echipat cu un telemetru si un sistem de vedere stereo,
conform documentului US20110208357A1. Robotul mobil este capabil si navigheze in mod
autonom in mediul urban, si genereze o hartd pe baza datelor de la telemetru si sd transmita
harta operatorului. Robotul mobil foloseste transformata Hough pentru a identifica segmentele
lineare din mediul sdu si apoi se aliniazd cu acestea pentru a naviga in mediul urban.
Obstacolele sunt detectate folosind o tehnica de calcul bazata pe histograma cdmpului vectorial
peste care sunt suprapuse datele de la sistemul de vedere stereo. Dezavantajul acestui tip de
robot este ca el poate sa fie utilizat doar in mediul urban si nu se poate combina cu alt robot

pentru a asigura polimorfismul.

Se cunoaste un sistem de tipul platforma roboticad articulatd mobild care cuprinde o
structurd de bazd pentru sarcina utild peste care este atasat un trunchi, conform documentului
US7348747B1. Platforma are doua laturi opuse, pe fiecare dintre le fiind montat céate un picior.
Fiecare ansamblu picior are o zona superioara si una inferioard prinse cu un element pivotant.
Tot cu un element pivotant sunt fixate si zonele superioare ale picioarelor de structura de baza.
Aceste elemente pivotante permit rotirea fiecdrei zone de picior in mod independent sau
impreuna.

Dezavantajul acestui robot este ca sistemul articulat foarte complex care 1l echipeazi

reduce spatiul util pentru transportul incércéturii i nu permite cuplarea cu alt robot.

il
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Se cunoagte un robot polimorfic cu picioare care se poate misca in toate directiile fara
a-si schimba postura pe un teren plat, conform JP2012157968A. Acest tip de robot poate reveni
la o pozitie mobila chiar daca este rasturnat, se poate migca pe terenul denivelat in timp ce
mentine centrul de greutate stabil, poate intra Intr-un spatiu ingust, poate trece prin interiorul
unei tevi etc. si se poate ridica si cobori tindnd o coloand cilindrica. Robotul polimorfic include
un corp cu simetrie verticald, orizontald si frontald, un mecanism de miscare care sustine
corpul, un element de migcare omnidirectional utilizat pentru deplasare, patru picioare fiecare
dintre ele avand o roatad de antrenare conectata la capatul sdu frontal si o articulatie la legatura
cu roata motorului. Mai sunt prevézute si trei articulatii suplimentare fiecare dintre ele avand
un unghi de deschidere de doud ori mai mare decdt unghiul de articulatie necesar pentru a
merge pe o zond pland. Dezavantajul acestui robot este cé picioare limiteaza viteza de deplasare
si sarcina utild intr-o structurd simpld, mai mult nu se poate separa in doi roboti care si

actioneze independent.

Se cunoagte un sistem de deplasare bazat pe sase roti cu articulatie care utilizeaza un
mecanism de tipul balantad pentru patru dintre rotile tractoare, conform USD673482S1. Acest
mecanism are simetrie longitudinala si este folosit de Nasa pentru exploréri pe planeta Marte.
De asemenea se cunoaste un mecanism similar cu cel folosit de Mars rover dar cu simetrie
longitudinala si suspensie activd conform CN105235468A. Dezavantajul acestor roboti este ca

nu se pot cupla pentru a realiza polimorfismul.
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in literatura de specialitate sunt cunoscute descrieri de sisteme robotice polimorfice
celulare de tipul roi (swarm) care se pot combina pentru a realiza o singurd structurd cu
functionalitate sincrond. Sistemul de tractiune pentru acestea nu este previzut cu roti, avand
doar articulatii care sunt, de obicei, de tipul electromagnetic si care permit numai realizarea de

structuri de deplasare pe picioare sau cu serpuire

Problema tehnica pe care o rezolva inventia constd in combinarea a doua platforme
robotice cu structurd mecanica compatibild, independente, cu tractiune diferentiala pe doua roti
si incd doud roti omnidirectionale, intr-un sistem unitar cu tractiune pe patru roti si sasiu
articulat pentru transportul in interior sau exterior de sarcini mai mari pe teren accidentat.
Aplicatiile functionale imbarcate pe fiecare dintre cei doi roboti componenti pot fi mentinute
pe durata functiondrii lor in tandem. Dupa indeplinirea misiunii, robotul polimorfic poate fi
dezasamblat putand pastra functionalitatea fiecrui robot component in parte.

Solutia dezvoltata prezintd urmatoarele avantaje:

e Realizarea unei platforme robotice cu doud roti motoare si doud roti
omnidirectionale montate pe o punte cu articulatie cu ax longitudinal previzuta
cu niste elemente care permit cuplarea cu o structura similara.

e Realizare unui sistem de articulatie mobild in structurd de balantd cu ax
longitudinal fatd de directia de deplasare fata-spate a robotului care echipeaza

robotii independenti si permite cuplajul polimorfic al acestora in structura
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articulatd cu patru roti motoare. Pe aceastd articulatie sunt montate rotile
omnidirectionale fira tractiune care echipeaza robotii individuali. Atunci cand
se face apel la structura polimorfica articulatiile sunt cuplate rigid intre ele,
rezultdnd o noua articulatie mobild in structurd tot de balantd si cu aceeasi
directie longitudinala fata de deplasarea robotului. Pentru functionarea cu patru
roti in structurd polimorfica, articulatia permite rotirea rotilor omnidirectionale
cu 180° pentru a izola contactul acestora cu solul si a pastra portanta structurii
numai pe cele patru roti motoare rezultate din unirea celor doi roboti.
Realizarea unui robot polimorfic articulat din combinarea a doud platforme
robotice cu folosirea articulatiilor deja existente pe fiecare platforma in parte;
Posibilitatea de a efectua misiuni atdt in mediul interior cat si exterior pe
suprafete neregulate, datoritd structurii articulate a ansamblului rezultat prin
combinarea robotilor;

Cresterea capacititii de transport la dublul sarcinii utile ale celor doi roboti, fara
reducerea nivelului de autonomie al robotilor independenti;

Posibilitatea ca dupd efectuarea misiunii robotul polimorfic si fie separat in
structurile de bazd de la care s-a pornit, acestea reludndu-si imediat

functionalitatea independenta.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei in legatura cu figurile 1 — 4.
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Conform inventiei robotul polimorfic va fi realizat din combinarea robotilor 1 si 2, care
au o structurd aproape identicd. Descrierea de mai jos reprezinta fiecare robot component al
ansamblului polimorfic final.

Robotul 1 este realizat dintr-un sasiu 11, doud roti tractoare 12, o punte mobild 13
prevdzutd cu o articulatie 14 cu ax longitudinal si rotajie de 360° pe directia de deplasare a
robotului, doud roti omnidirectionale 15 fixate de puntea mobild 13 si douad elemente de
prindere 16 de puntea robotului 2. Rotile omnidirectionale 15 sunt fixate pe puntea mobild 13
in orificiile 17 cu ajutorul a doud piulite fluture 18. Piulitele fluture 18 permit atat pozitionarea
pe indltime a rofilor omnidirectionale 15 pentru o pozitie pland a sasiului 11, céat si
repozifionarea in orificiile 27 pentru a ca puntile mobile 13 si 23 sa fie compatibile structural
atét pentru robotul 1 cat si pentru robotul 2. In scopul facilitarii cuplarii robotilor in structura
polimorfica este prevazut si un sistem 19 de blocaj al articulatiei 14, fixat pe puntea mobila 13.

Robotul 2 este realizat dintr-un sasiu 21, doud rofi tractoare 22, o punte mobilad 23
prevazuta cu o articulatie 24 cu ax longitudinal si rotatie de 360° pe directia de deplasare a
robotului, doud roti omnidirectionale 25 fixate de puntea mobild 23 si doud elemente de
prindere 26 de puntea robotului 1. Rotile omnidirectionale 25 sunt fixate pe puntea mobila 23
in orificiile 27 cu ajutorul a doua piulite fluture 28. Piulitele fluture 28 permit atat pozitionarea
pe 1ndltime a rotilor omnidirectionale 25 pentru o pozitie plana a sasiului 21, cét si eventuala

repozitionare in orificiile 17 pentru a ca puntile mobile 13 si 23 si fie compatibile structural
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att pentru robotul 1 cat §i pentru robotul 2. In scopul facilitarii cuplarii robotilor in structura
polimorfici este prevazut si un sistem 29 de blocaj al articulatiei 24, fixat pe puntea mobila 23.

Structura revendicati a robotului polimorfic se obtine prin cuplarea mecanica a
structurilor robotilor 1 si 2. In fig. 3 se prezinta o soluie de realizare a robotului polimorfic 3.
Acesta cuprinde structurile robotilor 1 si 2 cuplate impreund la nivelul puntilor 13 si 23 cu
ajutorul elementelor de prindere 16 si 26. Pentru a putea realiza cuplajul mecanic, robotul 1
trebuie sd aiba rotile omnidirectionale 15 fixate in orificiile 17, iar robotul 2 trebuie sa aiba
rotile omnidirectionale 25 fixate in orificiile 27. Pentru ca structura astfel formata s fie
functionala, ansamblul solidar al puntilor 13 si 23 trebuie rotit simultan in articulatiile 14 si 24
cu 180° pentru a pozitiona rotile omnidirectionale 15 si 25 in sus, fard contact cu solul.
Structura astfel formatad din cei doi roboti 1 si 2 dd nastere unui robot polimorfic 3 care
beneficiaza de patru roti tractoare 12 si 22 in structura diferentiala si avand punti articulate in
acelasi mod ca robotii originali, la nivelul articulatiilor 14 si 24. Pentru a impiedica ca puntea
solidard formatd din asamblarea mecanica a puntilor 13 si 23 s& se miste liber, se va folosi
sistemul de blocaj 19 sau 29, nu ambele simultan.

Dupa efectuarea misiunii puntea articulatd a robotului polimorfic 3 se poate desface din
elementele de cuplaj 16 si 26, elementul de blocare 19 sau 29 utilizat se poate desface si prin
rotirea cu 180° a puntilor 13 si 23 se obtin cele doud platforme robotice initiale 1 si 2, care

revin la functionarea lor de baza.

P2
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REVENDICARI

Platformi robotica cu doud roti motoare 12 si doua roti omnidirectionale 15
montate pe o punte cu articulatie longitudinal fatd de directia de deplasare 13
prevazuta cu elemente care permit cuplarea cu o structura similara 16.

Sistem de cuplare intre doua platforme robotice descrise in revendicarea 1, prin
cuplarea mecanicé a puntilor 13 si 23, cu ajutorul sistemelor de fixare 16 si 26
si a unui sistem de blocaj 19 sau 29, astfel incat sa formeze o structura unitara
care rotitd cu 180° sa permité ridicarea de la sol a rotilor omnidirectionale 15 si
25, cu obtinerea unei platforme robotice polimorfice articulate 3 cu patru roti
motoare.

Sistem robotic polimorfic 3 destinat deplasérii pe teren cu obstacole, format din
cuplarea mecanicd conform revendicarii 2, a doud platforme robotice de la
revendicarea 1, rezultand un sistem cu patru roti motoare..

Posibilitatea ca platforma roboticd polimorficd rezultatd 3 si fie readusa la
starea initiald prin desfacerea legaturii mecanice din revendicarea 2, rezultdnd

doua platforme robotice independente de la revendicarea 1.
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REVENDICARI MODIFICATE

REVENDICARI

Platforma robotica mobild capabila si navigheze atét in spatiul interior cat si in
mediul exterior, caracterizata prin aceea ci este compusd din sasiu 11, doud
roti tractoare 12, o punte mobila 13 conectat la sasiul 11 printr-o articulatie 14
cu ax longitudinal pe directia de deplasare a robotului, pe care sunt montate
doua roti omnidirectionale 15 si doud elemente de cuplaj 16, ansamblu
facilitind deplasarea pe suprafete neregulate

Ansamblu punte mobila 13 fixatd de sasiul 11 prin articulatia longitudinala 14
conform revendicarii 1, caracterizata prin aceea ca permite functie de pozitia
sa fatd de sasiul de baza 11 functionarea cu rotile omnidirectionale 15 in jos in
contact cu mediul de rulare sau prin rotire cu 180° in articulatia 14 functionarea
cu rotile omnidirectionale 15 ridicate in sus pentru cuplare polimorfica.

Robot polimorfic mobil articulat mecanic cu tractiune pe 4 roti pentru deplasare
pe teren accident obtinut prin cuplarea a doi roboti independeti de la
revendicarea 1 cu ajutoru puntilor mobile de la revendicarea 2, caracterizat
prin aceea ci realizeaza o solutie polimorficad prin unirea intr-un singur robot
cu patru roti motoare a doi roboti cu tractiune diferentiald pe 2 roti obtinut prin
conectarea platformelor robotice independente la nivelul puntilor articulate 13
si 23 cu ajutorul pieseor de cuplaj 16 si 26 si rotirea ansamblului solidar al

puntilor 13 si 23 cu 180° in articulatiile 14 si 24 astfel incdt rotile
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REVENDICARI MODIFICA

omnidirectionale 15 si 25 sa fie pozitionate in sus fira contact cu suprafata de
rulare, ansamblu polimorfic cépatind astfel patru roti motoare intr-o structurd
articulata cu 2 punti formate din sasiurile 11 si 21 ale robotilor de baza.

Restructurarea fard elemente suplimentare a platformei robotice polimorfice de
la revendicarea 3 in 2 platforme robotice independente de la revendicarea 1,
caracterizati prin aceea ci platforma polimorfica poate fi dezasamblata prin
desfacerea legaturii pieselor de cuplaj 16 si 26 de pe puntile 13 si 23 decuplarea
acestor punti si rotirea lor cu 180 in articulatiile 14 si 24 panid cénd rotile
omnidirectinale 15 si 25 revin la pozitia in contact cu mediul de rulare, cei doi

roboti rezultati putand si iti reia functiile independete avute initial.

10
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