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Opis wynalazku 

Przedmiotem wynalazku jest mechanizm pedipulatora o zamkniętym łańcuchu kinematycznym 

do ustawiania pozycji modułu napędowego, na przykład robota mobilnego. Przez moduł napędowy 

rozumie się zespół ruchu oparty na kołach, gąsienicach lub innym sposobie przemieszczenia liniowego. 

Znany jest układ pozycjonowania zespołu napędowego pozwalający konfigurować moduł napę-

dowy w zmiennej odległości od środka korpusu pojazdu za pomocą 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 wyłącznie zmiany położenia napędu, prostopadłe 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 Paźdz., St. Louis, s. 1679–1684 mechanizm pozwala na poruszanie się pojazdu w dwóch pro-

stopadłych kierunkach, natomiast nie umożliwia dostosowania się do różnego nachylenia powierzchni, 

po której porusza się pojazd. 

Znany jest również mechanizm występujący w urządzeniu o nazwie katalogowej Versatrax 

100™ pokazany na stronie internetowej firmy INUKTUN (zakładka Inuktun crawler vehicles): 

http://www.inuktun.com/crawler-vehicles/versatrax-100.html, [stan na dzień 10.12.2013], który posiada 

możliwość ręcznego ustawiania układu napędowego do okrągłych lub płaskich powierzchni. Nie daje 

on jednak możliwości przeciwstawnego ustawienia modułów mechanizmu napędowego, i poruszania 

w przestrzeni zamkniętej, takiej jak przewody rurowe na zasadzie rozpychania dwóch elementów 

układu jezdnego. 

Celem wynalazku jest opracowanie mechanizmu pedipulatora umożliwiającego poruszanie się 

w przestrzeni zamkniętej, zapewnienie lepszej przyczepności robota mobilnego do powierzchni po 

której się porusza, oraz zapewnienie automatycznego ustawienia układu napędowego do poruszania 

się na powierzchniach płaskich lub wewnątrz okrągłych przewodów rurowych. 

Zadanie to zostało rozwiązane według wynalazku za pomocą mechanizmu pedipulatora do 

ustawiania pozycji modułu napędowego, zwłaszcza robota mobilnego charakteryzującego się tym, że 

posiada zamknięty łańcuch kinematyczny, składający się ze współosiowych pierścieni obrotowych 

połączonych przegubowo z ramionami, które połączone są obrotowo z łącznikami, przy czym łączniki 

połączone są sztywno z modułem napędowym. 

Korzystnie współosiowe pierścienie obrotowe, mają umieszczone wewnątrz przekładnie zębate 

o zazębieniu wewnętrznym z kołami napędzającymi. 

Zaletą wynalazku jest możliwość wszechstronnego zastosowania jednostki mobilnej, zwłasz-

cza robota mobilnego do poruszania się po powierzchniach płaskich i wewnątrz przewodów ruro-

wych. Zastosowanie różnego rodzaju napędów (np. serwomechanizmów) do zmiany pozycji układu 

napędowego pozwala na automatyczne dostosowanie się pojazdu do przestrzeni roboczej podczas 

pracy. 

Przyjmując konfigurację bazującą na dwóch pedipulatorach uzyskuje się efekt dostosowania 

robota mobilnego do poruszania się po powierzchniach płaskich albo wewnątrz przewodów rurowych 

o dowolnej orientacji również poziomej lub pionowej. 

Przedmiot wynalazku w przykładzie wykonania jest uwidoczniony na rysunku na którym fig. 1: 

przedstawia elementy układu pozycjonowania modułu napędowego; fig. 2 przedstawia przykładową 

konfigurację mechanizmu z przedstawionymi niezbędnymi kątami określającymi orientację charaktery-

stycznych elementów konstrukcji mechanizmu względem osi centralnej. 

Główny element mechanizmu stanowią współosiowe pierścienie obrotowe (2) oraz (5) napę-

dzane niezależnie za pomocą napędów poprzez przekładnie zębate o zazębieniu wewnętrznym  

z kołami napędzającymi (3) oraz (6), przy czym dzięki napędom możliwa jest realizacja założonego 

ruchu. Do każdego z pierścieni obrotowych zamocowane jest ramię za pomocą przegubu obrotowego. 

Ramiona (4) oraz (7) połączone są z modułem napędowym (1) za pośrednictwem łączników (8, 9) 

złączami obrotowymi. Do ustawienia pozycji modułu napędowego (1) służą trzy napędy (np. serwo-

mechanizmy), ustawiające kąty obrotu (θ1, θ2) pierścieni obrotowych (2, 5) oraz kąt obrotu θ3 ramie-

nia (7). 

Wyróżniającą cechą mechanizmu jest zdolność automatycznego ustawienia modułu napędo-

wego (1), tak, aby umożliwić poruszanie się robota po powierzchniach płaskich, wewnątrz rur o prze-

http://www.inuktun.com/crawler-vehicles/versatrax-100.html
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kroju kołowym oraz wewnątrz rur o przekroju prostokątnym. Mechanizm pozwala na dostosowanie 

układu napędowego do poruszania się w pionowych przewodach rurowych w ograniczonym zakresie 

wymiarów wewnętrznych. W celu zapewnienia automatycznej regulacji orientacji układu jezdnego, 

niezbędne jest zastosowanie algorytmu sterowania wykorzystującego inercyjną jednostkę pomiarową 

(lnertial Measurement Unit), napędy poruszające pierścienie (2, 5) oraz ramię (7). 

Przewiduje się również realizację mechanizmu z jednym napędem ustawiającym kąty (θ1, θ2) 

pierścieni obrotowych (2, 5). 

Wynalazek stosowany jest na przykład w konstrukcji mobilnego robota inspekcyjnego, którego 

istotą jest możliwość poruszania się po powierzchniach płaskich, wewnątrz przewodów rurowych  

o przekroju prostokątnym oraz wewnątrz przewodów rurowych o przekroju kołowym znajdujących się 

w dowolnym położeniu, również pionowym. 

 

 

Zastrzeżenia patentowe 

1. Mechanizm pedipulatora do ustawiania pozycji modułu napędowego, zwłaszcza robota mo-

bilnego, znamienny tym, że posiada zamknięty łańcuch kinematyczny, składający się ze współosio-

wych pierścieni obrotowych (2, 5) połączonych przegubowo z ramionami (4, 7), które połączone są obro-

towo z łącznikami (8, 9), przy czym łączniki (8, 9) połączone są sztywno z modułem napędowym (1). 

2. Mechanizm pedipulatora według zastrz. 1, znamienny tym, że współosiowe pierścienie obro-

towe (2, 5), mają umieszczone wewnątrz przekładnie zębate o zazębieniu wewnętrznym z kołami napę-

dzającymi (3, 6). 
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Rysunki 
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