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Sistem de reglare a inclinatiei rotilor pentru robot de inspectie tevi 

Prezenta inventie se refera la un sistem de inclinare a rotilor unui robot de inspectie tevi, 
astfel incat acesta se poata deplasa in conditii optime de aderenta in tevi de diferite dimensiuni. 
Sistemul de inclinare a rotilor este realizat folosind un servomotor ~i 0 transmisie cu roti dintate 
care ac!ioneaza un mecanism ~urub-piuli!a. 
Diametrul tevii este unul dintre cei mai importanti parametri ai sectiunii tevii, parametru care 
afecteaza mi~carea robotului ~i limiteaza spatiul de lucru al acestuia. 

Adaptarea sistemului de tractiune la diametrul tevilor poate utiliza atat metode pasive cat 
si metode active. 
In metodele pasive se utilizeaza componente elastice, cum ar fi arcurile pentru sustinerea 
mecanismelor cu elemente articulate. Metodele pasive au ca avantaj 0 adapt are tara mil;icari bru~te 
la schimbarile de diametre l;ii Iipsa controlului independent al fortei normale (reactiuni dintre roata 
~i teava). 

Dezavantajul acestora consta in faptul ca nu se adapteaza la 0 gama larga de modificari 
diametrale ~i nu il;ii pot regIa forta normal a atunci cand este necesar. 
In cazul metodelor de reglare active, forta normala dintre robot ~i teava este controlata prin 
intermediul unor diverse tipuri de actuatori aditionaIi, caz in care deplasarea robotului este mai 
eficienta decat a celor cu adaptare pasiva. 

Se folosesc atunci cand este necesar un control al fortei normale, oferind 0 adaptabilitate 
~i 0 robustete sporite, insa au dezavantajul unei complexitati ~i a unor costuri sporite. 

Robotii cu roti sunt cei mai simpli, cei mai eficienti din punct de vedere energetic ~i au cel 
mai bun potential pentru deplasari pe distante mario Au, de asemenea, 0 mi~care rapida datorita 
rotilor care asigura 0 propulsie foarte eficienta, nu necesita mecanisme complicate, pot evita 
biodirile in teava, ~i pot transporta greutati mario 
In aceste cazuri pot aparea probleme cu robotii care apasa pe perete atunci dind roata nu este 
perpendiculara pe calea de rulare. 

Pentru a elimina acest inconvenient s-a realizat 0 construc!ie cu roti inclinabile, astfel incat 
sa existe 0 concordanta intre diametrul conductei ~i unghiul de inclinare al rotilor. Este necesar ca 
roata sa fie perpendiculara pe tangent a la punctul de contact dintre ea l;ii teava. 
Inventia prezinta un sistem care permite inclinarea celor patru rOli de tractiune cu acela~i unghi, 
urmarind ca rotile sa devina perpendiculare pe calea de rulare. Sistemul poate fi realizat in doua 
variante constructive: prima varianta folose~te actionarea manuala, rotile din fata fiind reglate 
independent de rotite din spate, fiecare folosind cate un mecanism identic ~urub piulita, iar varianta 
numaru! doi realizeaza inclinarea automat, cu ajutorul unui motoreductor care, prin intermediul 
unui lant de transmitere cu roti dintate actioneaza simultan atat rotile fata cat ~i ce1e spate. 
Pentru varianta manuala, la rotirea ~urubului central, piulita sistemului poate urca sau cobora, ~i 
inc1ina corespunzator lntr-un sens sau aitul rotile de tractiune. Exista dUe un sistem separat de 
actionare ~urub -piulita. pentru roWe fata, respectiv spate. 
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La varianta automata se elimina riscul inclinarii diferite a ratilor falii de cele spate, prin actionarea 
simultana in mi~care de ratatie, atat a ~urubului fata cat ~i a celui din spate. Conform inventiei, 
transmisia se face sincran, de la un motoreductor central, prin intermediul unui lant de transmisie 
cu rofi dintate. 

Sistemul de indinare a rotilor unui robot de inspectie levi, astfel in cat acesta se poata 
deplasa in conditti optime de aderenta in levi de diferite dimensiuni, conform inventiei, prezinta 
urmatoarele avantaje: 

• Permite adaptarea la diametrul interior al levii, 

• Permite dezvoltarea unei forte de tractiune mai mare, 

• Permite inc1inarea tuturor celor patru rati mota are cu acela~i unghi, 

• Reduce greutatea prin reducerea fortei normale, necesare tractiunii, 

• Reduce consumul de energie. 

Conform invenliei, solutia constructiva pentru sistemul de inc1inare a rotilor unui robot de 

inspectie tevi, astfel indit acesta sa se poata deplasa in conditii optime de aderenta in levi de diferite 

dimensiuni (figura I), pentru varianta eu aetionare manuaHi, este campus din balamaua (1) 

articulata la ambele capete, pe care este fixat sistemul campus din raata motoare (2) ~i 


motoreduetorul (3). 

In momentul in care rotim cu ajutorul unei chei fixe tija filetata de reglare a pozitiei rotilor (4), 

piulita de reglare (5) va culisa de-a lungul tijei (4), determinand ratatia sistemului roata (2), 

motoreductor (3) balama (1), in jurul articulatiei (6), ceea ce va determina inclinarea rotil fata de 

calea de rulare. 

Tija filetata de reglare a pozitiei rotilor se poate roti, conform inventiei, (figura 2) in lagarut 

asigurat de flan~a de fixare (1). Conform inventiei, mecanismul fiind simetric, cete doua roti din 


fata se vor rotl simultan cu aceea~i inclinatie, «(0). 

In acela~i mod se pracedeaza ~i pentru a inclina rotile din spate, avand grija ca unghiurile de 

inc1inare pe fata ~i spate sa fie egale. 


Conform inventiei, sistemul de inc1inare a rotilor unui robot de inspeclie levi, astfel incat acesta sa 

se poata deplasa in conditii optime de aderenta in tevi de diferite dimensiuni, in varianta 

automata, in care to ate cele patru rati se inclina simultan, este prevazut (figura 3a, 3b ~i 3c) eu un 

motoreductor (1) ~i un lant de transmisie eu roti dintate. Mi~earea se transmite de la pinionul (2) 

fixat rigid pe axul motoreduetorului (1), atat la tija filetata de reglare a pozitiei rotilor fata (11) cat 

~i spate (12). 

Cand aeeste tije (11) si (12) se rotese, piulitele de regtare (13) ~i (14) vor culisa dea lungul tijelor 

filetate (II) ~i (12), determinand rotatia sistemului rotilor de traetiune (7) (8) (9) ~i (10), injurul 

artieulatiilor, similar eu varianta manuala, eeea ce va determina inclinarea rotilor fata de calea de 

rulare. 
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RotHe dintate (6) ~i (4) sunt fixate rigid cu tijele filetate de reglare a pozitiei rotilor (11) ~i (12), in 
conformitate cu figura 3c in care se prezinta 0 sectiune prin tija filetata de reglare a pozitiei rotilor 
(11) ~i prin roata dintata fixata rigid de aeeasta fata (9). 

Pentru ea atat rotile din fata cat ~i eele din spate sa se roteasea ell acela~i unghi este obligatoriu ca 

raportul de transmisie dintre pinionul (2) ~i rotile (4) ~i (6) sa fie aeela~i. 
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REVENDICARI 

I. Solutie constructiva pentru sistem manual de indinare a rotiJor unui robot de inspectie 

tevi, astfel incat acesta se poata deplasa in conditii optime de aderenta in tevi de diferite 

dimensiuni. 

In momentulin care rotim cu ajutorul unei chei fixe tija filetata de reglare a pozitiei rotilor (4), 

piulita de reglare (5) va culisa de-a lungul tijei (4), determinand rotatia sistemului roatii (2) 

motoreductor (3) balama (1), in jurul articulatiei (6), ceea ce va determina inclinarea rotii fata de 

calea de rulare. In aceasta varianta (figura 1) rotile din fata (2) sunt reglate independent de roti1e 

din spate (7), fiecare folosind cate un mecanism identic ~urub (4) piulita (5). 


Conform inventiei, mecanismul fiind simetric, cele doua roti din fata se vor roti simultan cu 

aceea~i inclinatie. In acela~i mod se procedeaza ~i pentru a inclina rotile din spate, avand grija ca 

unghiurile de inclinare pe fata ~i spate sa fie egale. 


2. Solutie constructiva pentru sistem automat de indinare a rotilor unui robot de inspectie 


levi, astfel indit acesta se poata deplasa in conditii optime de aderenta in tevi de diferite 

dimensiuni. 

In aceasta varianta (figura 3a, 3b ~i 3c) toate cele patru roli motoare (7), (8), (9) ~i (10) se pot 

inc1ina in acela~i timp folosind 0 actionare cu motoreductor (1) ~i transmisie cu roti dintate (2), 

(3), (4), (5) ~i (6). 


Rotile dintate (6) ~i (4) sunt fixate rigid cu tijele filetate de reglare a pozitiei rotilor (11) ~i (12), in 

conformitate cu figura 3c. Cand aceste tije (11) ~i (12) se rotesc, piulite1e de reglare (13) ~i (14) 

vor culisa dea Iungul tijelor filetate (12) ~i (11), determinand rotatia sistemului roata de tractiune

motoreductor-balama (7), (8), (9) ~i (10), ceea ce va determina inclinarea rotilor fata de calea de 

rulare. 

Pentru ca atat rotile din fata cat ~i cele din spate sa se roteasca cu ace1a~i unghi este obligatoriu ca 

raportul de transmisie dintre pinionu] (2) ~i rotile (4) ~i (6) sa fie ace1~i. 
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Figura 1 
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Figura 2 
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a) Vedere de sus 

b Vedere de jos 
1 

Seciiune Sistern de inc/inare fata 
Figu ra 3 ' 
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