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9 VEHICUL CU PATRU ROTI OMNIDIRECTIONALE

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un vehicul cu patru rofi omni-
directionale, care isi poate schimba directia de mers
instantaneu, modificand independent viteza unghiulard
a rotilor, fard-ca-acesta s§ dispund de un mecanism de
directie clasic. Vehiculul conform inventiei este alcatuit
dintr-un sasiu (1) pe care sunt montate, prin.intermediul
a patru motoreductoare: (4) de actionare, patru roti {3)
avand pe circumferinta lor doua rénduri de role (11) cu
axele inclinate cu un unghi & Tnraport cu axele cernitrale
ale rotilor, iar pentru a mentine centactul permanent
dintre fiecare roata (3) gi terenul pe care se deplaseazg
vehiculul, acesta este prevBzut cu un sistem de
suspensie alcatuit din doud mecanisme (2) patrulatere
spatiale, inseriate, i patru perechiamortizar-resort(5),
respectiv, nigte braie (6) oscilante.
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VEHICUL CU PATRU ROTI OMNI-DIRECTIONALE

Inventia se referd la un vehicul cu patru roti omni-directionale, ce-si poate schimba
directia de mers instantaneu, modificdnd inependent viteza unghiulard a rotilor, fard ca acesta
sd dispund de un mecanism de directie clasic.

Vehiculul poate fi utilizat pentru transport in spatii interne aglomerate sau ca scaun cu
rotile pentru persoane cu handicap.

Sunt cunoscute vehiculele cu roti Mecanum (suedeze) dar care prezintd dezavantajul
unei valori mai mari a diametrului maxim al rolelor, respectiv a unor lungimi mai mari ale
acestor role, pentru un anumit diametru exterior al rotii cu acelasi numar de role, comparativ
cu solutia de roata propusa.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia de fatd consta in realizarea unui vehicul cu
patru roti omni-directionale, fard mecanism clasic de directie.

Vehiculul cu patru roti omni-directionale, conform inventiei, este prevazut cu un sasiu,
pe care sunt montate, prin intermediul a patru moto-reductoare de actionare, patru roti omni-
directionale avand pe circumferinta lor doud randuri de role cu axele inclinate cu un unghi o
in raport cu axele centrale ale rotilor; pentru a mentine contactul permanent dintre fiecare
roata si terenul pe care se deplaseaza, vehiculul este prevazut cu un sistem de suspensie
alcdtuit din doud mecanisme patrulatere spatiale Inseriate si patru perechi amortizol-resort;
mecanismele patrulatere spatiale permit adaptarea vehiculului la deniveldrile terenului, iar
grupurile amortizor-resort preiau socurile datorate acestei adaptéri; fiecare roata este actionata
de un moto-reductor electric propriu, astfel incat, variind vitezele unghiulare ale celor patru
roti, vehiculul poate transla pe orice directie sau poate efectua viraje, respectiv traietorii curbe,
fard a fi necesar un mecanism de directie clasic; schimbarea directiei de mers in absenta
mecanismului de directie (care ar necesita orientarea rotilor - rotatia lor in jurul unor axe
vericale ce trec prin punctele de contact cu solul) este posibild datoritd rolelor dispuse pe
circumferinta rotii, role ce se rotesc pasiv in lagdrele cu rulmenti pe care acestea le formeaza
cu corpul central al rotii, corp montat direct pe arborele de iesire din moto-reductor; profilul

generatoarei rolei in sectiune longitudinald este un arc de elipsa. Datorita sistemului de

comandd implementat, vehiculul poate functiona in trei moduri: comandat de catre un
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jocurile pe calculator sau un joistic 3-D; comandat la distanta, folosind aceleasi elemente, la

care se adauga o transmisie radio de date; in regim autonom, fiind capabil sa detecteze si sd

evite obstacolele, datoritd senzorului laser si a senzorilor cu ultrasunete cu care este dotat.

Astfel, vehiculul poate fi utilizat pentru transportul unor materiale in spatii aglomerate (hale

de productie, depozite de materiale sau produse finite, holurile unui spital, etc.), In regim

autonom sau comandat de un operator uman, pentru inspectarea unor medii periculoase pentru

om, comandat la distantd sau in regim autonom, sau ca scaun cu rotile pentru persoane cu

handicap locomotor, situatie in care poate fi comandat de cétre persoana cu handicap sau

poate functiona in regim autonom.

Prin aplicarea inventiei se obtin urmatoarele avantaje:

vehiculul se poate deplasa cu usurintd In spatii interioare aglomerate, putdnd functiona
in trei moduri: comandat de un operator uman aflat pe vehicul, comandat la distanta,
in regim autonom,;

pentru un anumit diametru exterior D al rotii, diametrul maxim dpax al rolei cu forma
elipsoidald poate fi mai redus, comparativ cu roata Mecanum clasica, fapt ce permite
inglobarea partiala a moto-reductorului de actionare tn corpul central al rotii,
economisind spatiu;

solutia tehnicad de roatd cu doud siruri de role conduce la o reducere considerabild a
lungimii rolelor, comparativ cu rolele rotii Mecanum clasice de acelasi diametru
exterior D si cu un numar de role egal cu cel al unui sir;

chiar si in cazul utilizarii de valori mai reduse ale diametrului maxim al rolelor, este
posibila lagaruirea pe capete a acestora, utilizdnd rulmenti, datoritd unei variatii mici a
diametrului rolelor;

latimea rotii este mai micd, in comparatie cu roata Mecanum clasicd de acelasi
diametru exterior si cu un numadr de role egal cu cel al unui sir.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura si cu figurile 1..8,

care reprezinta:

figura 1, vedere 3D a vehiculului;

figura 2, vedere de sus a vehiculului;

figura 3, vedere laterala a vehiculului;

figura 4, vedere frontald a vehiculului;

figura 5, vedere 3D a unei roti, cu o rola sectionata;

figura 6, vedere 3D a unei roti, cu sectiune pe sfert;
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e figura 7, schema de comanda de principiu a vehiculului.

Vehiculul cu patru roti omni-directionale, conform inventiei, este alcatuit dintr-un
sasiu 1, pe care sunt montate, prin intermediul a patru moto-reductoare de actionare 4, patru
roti omni-directionale 3, avand pe circumferinta lor doud randuri de role 11, cu axele inclinate
cu un unghi o in raport cu axele centrale ale rotilor. Butucul rotii este format din doua corpuri
identice 7, si 8, legate intre ele prin intermediul corpului de legétura 9, cu ajutorul suruburilor
10. Pe fiecare din corpurile 7, si 8, sunt montate cate opt role elipsoidale 3, prin intermediul
platbandelor 14, arborilor 12, si suruburilor 15. Pentru reducerea frecarii de rostogolire in
lagirele rolelor 3, se utilizeaza rulmentii 13. Cele doua corpuri 7, si 8, sunt identice dar,
pentru ca infasuratoarea rotii 3, in vedere laterald sa fie un cerc perfect (cu scopul de asigura
continuitatea punctelor de contact cu solul, la trecerea de la o rold de pe un sir la rola
urmatoare, de pe celalalt sir), aceste corpuri sunt rotite, unul fata de celalalt, cu un unghi de
12.5° in raport cu axa centrald a rotii. Pentru a mentine contactul permanent dintre fiecare
roatd 3, si terenul pe care se deplaseaza vehiculul, acesta este prevazut cu un sistem de
suspensie alcatuit din doud mecanisme patrulatere spatiale 2, inseriate si patru perechi
amortizor-resort 5, respectiv bratele oscilante 6. Mecanismele patrulatere spatiale 2, permit
adaptarea vehiculului la denivelarile terenului, iar grupurile amortizor-resort 5, preiau socurile
datorate acestei adaptari. Fiecare roati este actionatd de un moto-reductor electric propriu 4,
astfel incét, variind vitezele unghiulare ale celor patru roti 3, vehiculul poate transla pe orice
directie sau poate efectua viraje, respectiv traietorii curbe, fara a fi necesar un mecanism de
directie clasic. Schimbarea directiei de mers in absenta mecanismului de directie este posibila
datorita rolelor 11, dispuse pe circumferinta rotii, role ce se rotesc pasiv in lagérele cu
rulmenti 13, pe care acestea le formeaza cu corpul central al rotii, prin intermediul arborelui
12, corp montat direct pe arborele de iesire din moto-reductorul 4. Profilul generatoarei rolei
in sectiune longitudinala este un arc de elipsa. Datoritd sistemului de comanda implementat,
vehiculul poate functiona in trei moduri: comandat de catre un operator uman, aflat pe un
scaun montat pe sasiul 1, folosind un set volan-pedale 16, utilizat in jocurile pe calculator sau
un joistic 3-D; comandat la distanta, folosind aceleasi elemente, la care se adaugi o transmisie
radio de date 17; In regim autonom, fiind capabil sa detecteze si sd evite obstacolele, datorita
senzorului laser 18, si a senzorilor cu ultrasunete 19, cu care este dotat. Monitorizarea
informatiilor primite (prin aceeasi transmisie radio) de la senzori este realizatd pe un

calculator 20.
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Revendicéri

1. Vehiculul cu patru roti omni-directionale, conform inventiei, este alcatuit dintr-un sasiu (1),
pe care sunt montate, prin intermediul a patru moto-reductoare de actionare (4), patru roti
omni-directionale (3) avand pe circumferinta lor doué randuri de role (11) cu axele inclinate
cu un unghi o in raport cu axele centrale ale rotilor, rolele fiind libere la rotatia in jurul axelor
proprii.

2. Vehicul cu patru roti omni-directionale conform revendicdrii nr. 1, caracterizat prin aceea
cii, pentru mentinerea contactului permanent al celor patru roti (3) cu solul, acesta este
prevdzut cu un sistem de suspensie alcatuit din doud mecanisme patrulatere spatiale (2)
inseriate, patru perechi amortizor-resort (5) si patru brate oscilante (6).

3. Vehicul cu patru roti omni-directionale conform revendicérilor nr. 1 si 2, caracterizat prin
aceea ci, acesta isi poate schimba instantaneu directia de mers, fard a avea un mecanism de
directie clasic, ci gratie rolelor pasive (11) de pe circumferinta rotilor (3), modificand vitezele
unghiulare ale celor patru roti.

4. Vehicul cu patru roti omni-directionale conform revendicérilor nr. 1, 2 si 3, caracterizat
prin aceea ci, acesta poate functiona in trei moduri, comandat de citre un operator uman
aflat pe un scaun montat pe sasiul (1) folosind un set volan-pedale (16), comandat la distanta
folosind elementele mentionate la care se adauga o transmisie radio de date (17), in regim
autonom datoritd senzorului laser (19) si a senzorilor cu ultrasunete (18) cu care este dotat si

care 1i permit sd detecteze si sd evite obstacolele intélnite.
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Figura 1
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Figura 2
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Figura 7
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