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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest mechanizm pedipulatora o zamknietym tancuchu kinematycznym
do ustawiania pozycji modutu napedowego, na przyktad robota mobilnego. Przez modut napedowy
rozumie sie zespoét ruchu oparty na kotach, ggsienicach lub innym sposobie przemieszczenia liniowego.

Znany jest uktad pozycjonowania zespotu napedowego pozwalajgcy konfigurowa¢ modut nape-
dowy w zmiennej odlegtosci od $rodka korpusu pojazdu za pomoca opisanego mechanizmu [CHOI, H.
R., ROH, S., 2007, Inpipe Robot with Active Steering Capability for Moving Inside of Pipelines, Bioin-
spiration and Robotics Walking and Climbing Robots, Maki K. Habib (Ed.), InTech, Vienna]. Mecha-
nizm zapewnia wytgcznie zmiany potozenia napedu, prostopadte do kierunku ruchu.

Opisany w publikacji TADAKUMA, K., TADAKUMA, R., NAGATANI, K., YOSHIDA, K., MING,
A., SHIMOJO, M., IAGNEMMA, K., 2009, Basic running test of the cylindrical tracked vehicle with
sideways mobility, IROS 2009 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems,
10-15 Pazdz., St. Louis, s. 1679-1684 mechanizm pozwala na poruszanie sie pojazdu w dwéch pro-
stopadtych kierunkach, natomiast nie umozliwia dostosowania sie do réznego nachylenia powierzchni,
po ktérej porusza sie pojazd.

Znany jest réwniez mechanizm wystepujacy w urzgdzeniu o nazwie katalogowej Versatrax
100™ pokazany na stronie internetowej firmy INUKTUN (zakfadka Inuktun crawler vehicles):
http://www.inuktun.com/crawler-vehicles/versatrax-100.html, [stan na dzien 10.12.2013], ktéry posiada
mozliwo$¢ recznego ustawiania uktadu napedowego do okragtych lub ptaskich powierzchni. Nie daje
on jednak mozliwosci przeciwstawnego ustawienia modutdw mechanizmu napedowego, i poruszania
w przestrzeni zamknietej, takiej jak przewody rurowe na zasadzie rozpychania dwoch elementow
uktadu jezdnego.

Celem wynalazku jest opracowanie mechanizmu pedipulatora umozliwiajgcego poruszanie sie
w przestrzeni zamknietej, zapewnienie lepszej przyczepnosci robota mobilnego do powierzchni po
ktérej sie porusza, oraz zapewnienie automatycznego ustawienia uktadu napedowego do poruszania
sie na powierzchniach ptaskich lub wewnatrz okragtych przewodéw rurowych.

Zadanie to zostalo rozwigzane wedtug wynalazku za pomocg mechanizmu pedipulatora do
ustawiania pozycji modutu napedowego, zwlaszcza robota mobilnego charakteryzujgcego sie tym, ze
posiada zamkniety tancuch kinematyczny, sktadajgcy sie ze wspodtosiowych pierdcieni obrotowych
potgczonych przegubowo z ramionami, ktére potgczone sg obrotowo z tgcznikami, przy czym tgczniki
potgczone sg sztywno z modutem napedowym.

Korzystnie wspofosiowe pierscienie obrotowe, majg umieszczone wewnatrz przektadnie zebate
0 zazebieniu wewnetrznym z kotami napedzajgcymi.

Zaletg wynalazku jest mozliwos¢ wszechstronnego zastosowania jednostki mobilnej, zwtasz-
cza robota mobilnego do poruszania sie po powierzchniach pfaskich i wewnatrz przewodéw ruro-
wych. Zastosowanie r6znego rodzaju napedéw (np. serwomechanizméw) do zmiany pozycji uktadu
napedowego pozwala na automatyczne dostosowanie sie pojazdu do przestrzeni roboczej podczas
pracy.

Przyjmujac konfiguracje bazujgcg na dwdch pedipulatorach uzyskuje sie efekt dostosowania
robota mobilnego do poruszania sie po powierzchniach ptaskich albo wewnatrz przewoddéw rurowych
o dowolnej orientacji rowniez poziomej lub pionowe;j.

Przedmiot wynalazku w przyktadzie wykonania jest uwidoczniony na rysunku na ktérym fig. 1:
przedstawia elementy ukfadu pozycjonowania modutu napedowego; fig. 2 przedstawia przyktadowg
konfiguracje mechanizmu z przedstawionymi niezbednymi katami okreslajgcymi orientacje charaktery-
stycznych elementéw konstrukcji mechanizmu wzgledem osi centralnej.

Gtéwny element mechanizmu stanowig wspétosiowe pierécienie obrotowe (2) oraz (5) nape-
dzane niezaleznie za pomocg napeddéw poprzez przekfadnie zebate o zazebieniu wewnetrznym
z kotami napedzajgcymi (3) oraz (6), przy czym dzieki napedom mozliwa jest realizacja zatozonego
ruchu. Do kazdego z pierscieni obrotowych zamocowane jest ramie za pomocg przegubu obrotowego.
Ramiona (4) oraz (7) potgczone sg z modutem napedowym (1) za posrednictwem tgcznikéw (8, 9)
ztgczami obrotowymi. Do ustawienia pozycji modutu napedowego (1) stuzg trzy napedy (np. serwo-
mechanizmy), ustawiajgce katy obrotu (6,1, 8,) pierscieni obrotowych (2, 5) oraz kat obrotu 6; ramie-
nia (7).

Wyrdzniajgcg cechg mechanizmu jest zdolno$¢é automatycznego ustawienia modutu napedo-
wego (1), tak, aby umozliwi¢ poruszanie sie robota po powierzchniach ptaskich, wewnatrz rur o prze-
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kroju kolowym oraz wewnatrz rur o przekroju prostokgtnym. Mechanizm pozwala na dostosowanie
uktadu napedowego do poruszania sie w pionowych przewodach rurowych w ograniczonym zakresie
wymiarow wewnetrznych. W celu zapewnienia automatycznej regulacji orientacji uktadu jezdnego,
niezbedne jest zastosowanie algorytmu sterowania wykorzystujgcego inercyjng jednostke pomiarowg
(Inertial Measurement Unit), napedy poruszajace pierscienie (2, 5) oraz ramie (7).

Przewiduje sie réwniez realizacje mechanizmu z jednym napedem ustawiajgcym katy (84, 65)
pierscieni obrotowych (2, 5).

Wynalazek stosowany jest na przyktad w konstrukcji mobilnego robota inspekcyjnego, ktérego
istotg jest mozliwos¢ poruszania sie po powierzchniach ptaskich, wewnatrz przewodéw rurowych
0 przekroju prostokgtnym oraz wewnatrz przewodow rurowych o przekroju kotowym znajdujgcych sie
w dowolnym potozeniu, réwniez pionowym.

Zastrzezenia patentowe

1. Mechanizm pedipulatora do ustawiania pozycji modutu napedowego, zwtaszcza robota mo-
bilnego, znamienny tym, ze posiada zamkniety tancuch kinematyczny, skfadajacy sie ze wspétosio-
wych pierscieni obrotowych (2, 5) potaczonych przegubowo z ramionami (4, 7), ktére potaczone sg obro-
towo z tacznikami (8, 9), przy czym fgczniki (8, 9) potgczone sg sztywno z modutem napedowym (1).

2. Mechanizm pedipulatora wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze wspoétosiowe pierscienie obro-
towe (2, 5), maja umieszczone wewnagtrz przektadnie zebate o zazebieniu wewnetrznym z kotami nape-
dzajacymi (3, 6).
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