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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem de inclinare a rotilor unui
robot de inspectie tevi, astfel incat acesta sa se poata
deplasa in conditii optime de aderentad in interiorul
tevilor de diferite dimensiuni. Sistemul, conform inven-
tiei este constituit dintr-o balama (1) articulata laambele
capete, pe care este fixat un sistem compus dintr-o
roatd (2) motoare, fata si un motoreductor (3), sistem
identic atat pentru transmisia fata, cat si spate, in
momentul in care, cu ajutorul unei chei fixe, o tija (4)
filetatd de reglare a pozitiei a doua roti (2) fata este
rotitd manual, o piulita (5) de reglare va culisa de-a
lungul tijei (4), determinand rotatia sistemului format din
roata (2) fatd, motoreductor (3) si balama (1), in jurul
unei articulatii (6), ceea ce va determina inclinarea rotii
(2) motoare, fata in raport cu calea de rulare, in acelasi
mod se procedeaza si pentru a inclina cele doua roti (7)
spate.

Revendicari: 2
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Sistem de reglare a inclinatiei rotilor pentru robot de inspectie tevi

Prezenta inventie se referd la un sistem de inclinare a rotilor unui robot de inspectie tevi,
astfel incét acesta se poatd deplasa in conditii optime de aderenta in tevi de diferite dimensiuni.
Sistemul de inclinare a rotilor este realizat folosind un servomotor si o transmisie cu roti dintate
care actioneazd un mecanism surub-piulita.

Diametrul tevii este unul dintre cei mai importanti parametri ai sectiunii tevii, parametru care
afecteazd miscarea robotului si limiteaza spatiul de lucru al acestuia.

Adaptarea sistemului de tractiune la diametrul tevilor poate utiliza atit metode pasive cat

si metode active.
In metodele pasive se utilizeazi componente elastice, cum ar fi arcurile pentru sustinerea
mecanismelor cu elemente articulate. Metodele pasive au ca avantaj o adaptare fard migcari bruste
la schimbarile de diametre si lipsa controlului independent al fortei normale (reactiuni dintre roata
si teava).

Dezavantajul acestora consta in faptul ca nu se adapteaza la o gama largd de modificari
diametrale si nu isi pot regla forta normald atunci cand este necesar.
in cazul metodelor de reglare active, forta normald dintre robot si teavid este controlatd prin
intermediul unor diverse tipuri de actuatori aditionali, caz in care deplasarea robotului este mai
eficientd decat a celor cu adaptare pasiva.

Se folosesc atunci cand este necesar un control al fortei normale, oferind o adaptabilitate
si o robustete sporite, insd au dezavantajul unei complexitati si a unor costuri sporite.

Robotii cu roti sunt cei mai simpli, cei mai eficienti din punct de vedere energetic si au cel
mai bun potential pentru deplasiri pe distante mari. Au, de asemenca, o miscare rapida datoritd
rotilor care asigurd o propulsie foarte eficientd, nu necesitd mecanisme complicate, pot evita
blocirile in teava, si pot transporta greutati mari.
in aceste cazuri pot apirea probleme cu robotii care apasi pe perete atunci cind roata nu este
perpendiculard pe calea de rulare.

Pentru a elimina acest inconvenient s-a realizat o constructie cu roti inclinabile, astfel incat
sd existe o concordantd intre diametrul conductei si unghiul de inclinare al rotilor. Este necesar ca
roata sa fie perpendiculara pe tangenta la punctul de contact dintre ¢a si teava.

Inventia prezinta un sistem care permite inclinarea celor patru roti de tractiune cu acelasi unghi,
urmdrind ca rotile sd devina perpendiculare pe calea de rulare. Sistemul poate fi realizat in doua
variante constructive: prima varianta foloseste actionarea manuald, rotile din fatd fiind reglate
independent de rotile din spate, fiecare folosind cdte un mecanism identic surub piulit, iar varianta
numarul doi realizeaza inclinarea automat, cu ajutorul unui motoreductor care, prin intermediul
unui lant de transmitere cu roti dintate actioneaza simultan atit rotile fatd cét si cele spate.

Pentru varianta manuala, la rotirea surubului central, piulita sistemului poate urca sau cobora, si
inclind corespunzator intr-un sens sau altul rotile de tractiune. Exista céite un sistem separat de
actionare surub -piulitd pentru rotile fatd, respectiv spate.
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La varianta automati se elimind riscul inclindrii diferite a rotilor fatd de cele spate, prin actionarea
simultand in migcare de rotatie, atdt a surubului fatd cat si a celui din spate. Conform inventiei,
transmisia se face sincron, de la un motoreductor central, prin intermediul unui lant de transmisie
cu roti dintate.

Sistemul de inclinare a rotilor unui robot de inspectie tevi, astfel incat acesta se poatd
deplasa in conditii optime de aderentd in tevi de diferite dimensiuni, conform inventiei, prezinti
urmdtoarele avantaje:

o Permite adaptarea la diametrul interior al tevii,

e Permite dezvoltarea unei forte de tractiune mai mare,

e Permite inclinarea tuturor celor patru roti motoare cu acelasi unghi,
* Reduce greutatea prin reducerea fortei normale, necesare tractiunii,
e Reduce consumul de energie.

Conform inventiei, solutia constructiva pentru sistemul de inclinare a rotilor unui robot de
inspectie tevi, astfel incat acesta sa se poati deplasa in conditii optime de aderenta in tevi de diferite
dimensiuni (figural), pentru varianta cu actionare manuald, este compus din balamaua (1)
articulata la ambele capete, pe care este fixat sistemul compus din roata motoare (2) si
motoreductorul (3).

in momentul in care rotim cu ajutorul unei chei fixe tija filetati de reglare a pozitiei rotilor (4),
piulita de reglare (5) va culisa de-a lungul tijei (4), determinand rotatia sistemului roatd (2),
motoreductor (3) balama (1), in jurul articulatiei (6), ceea ce va determina inclinarea rotii fata de
calea de rulare.

Tija filetatd de reglare a pozitiei rotilor se poate roti, conform inventiei, (figura 2) in lagarul
asigurat de flansa de fixare (1). Conform inventiei, mecanismul fiind simetric, cele doua roti din
fata se vor roti simultan cu aceeasi inclinatie, (®).

In acelasi mod se procedeazi si pentru a inclina rotile din spate, avind grija ca unghiurile de
inclinare pe fata si spate sa fic egale.

Conform inventiei, sistemul de inclinare a rotilor unui robot de inspectie tevi, astfel incat acesta sa
se poatd deplasa in conditii optime de aderentd in tevi de diferite dimensiuni, in varianta
automata, in care toate cele patru roti se inclina simultan, este prevazut (figura 3a, 3b si 3¢) cuun
motoreductor (1) si un lant de transmisie cu roti dintate. Miscarea se transmite de la pinionul (2)
fixat rigid pe axul motoreductorului (1), atat la tija filetatd de reglare a pozitiei rotilor fata (11) cit
si spate (12).

Cand aceste tije (11) si (12) se rotesc, piulitele de reglare (13) si (14) vor culisa dea lungul tijelor
filetate (11) si (12), determinand rotatia sistemului rotilor de tractiune (7) (8) (9) si (10), in jurul
articulatiilor, similar cu varianta manuala, ceca ce va determina inclinarea rotilor fatd de calea de
rulare.
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Rotile dintate (6) si (4) sunt fixate rigid cu tijele filetate de reglare a pozitiei rotilor (11) si (12), in
conformitate cu figura 3¢ in care se prezintd o sectiune prin tija filetata de reglare a pozitiei rotilor
(11) si prin roata dintatd fixata rigid de aceastd fata (9).

Pentru cd atit rotile din fatd cat si cele din spate s se roteascd cu acelasi unghi este obligatoriu ca
raportul de transmisie dintre pinionul (2} si rotile (4) si (6) sa fie acelasi.
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REVENDICARI

1. Solutie constructivd pentru sistem manual de inclinare a rotilor unui robot de inspectie
tevi, astfel incat acesta se poati deplasa in conditii optime de aderentd in tevi de diferite
dimensiuni.

fn momentul n 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 roatd (2)
motoreductor (3) balama (1), in jurul articulatiei (6), ceea ce va determina inclinarea rotii fad de
calea de rulare. in aceasti varianti (figura 1) rotile din fatd (2) sunt reglate independent de rotile
din spate (7), fiecare folosind cate un mecanism identic surub (4) piulitd (5).

Conform inventiei, mecanismul fiind simetric, cele doua roti din fatd se vor roti simultan cu
aceeasi inclinatie. In acelasi mod se procedeazi si pentru a inclina rotile din spate, avand griji ca
unghiurile de inclinare pe fati si spate si fie egale.

2. Solutie constructiva pentru sistem automat de inclinare a rotilor unui robot de inspectie
tevi, astfel incdt acesta se poati deplasa in conditii optime de aderentd in tevi de diferite
dimensiuni.

In aceastd varianti (figura 3a, 3b si 3c) toate cele patru roti motoare (7), (8), (9) si (10) se pot
inclina in acelasi timp folosind o actionare cu motoreductor (1) si transmisie cu roti dintate (2),
(3), (4), (5) 51 (6).

Rotile dintate (6) si (4) sunt fixate rigid cu tijele filetate de reglare a pozitiei rotilor (11) si (12), in
conformitate cu figura 3¢. Cand aceste tije (11) si (12) se rotesc, piulitele de reglare (13) si (14)
vor culisa dea lungul tijelor filetate (12) si (11), determinénd rotatia sistemului roati de tractiune-
motoreductor-balama (7), (8), (9) si (10), ceea ce va determina inclinarea rotilor fatd de calea de
rulare.

Pentru ca atét rotile din fati cat si cele din spate s se roteascd cu acelasi unghi este obligatoriu ca
raportul de transmisie dintre pinionul (2) si rotile (4) si (6) sa fie acelasi.
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Figura 1

Figura 2
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