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18radimas priklauso vamzdyny prieziaros, remonto ir diagnostikos jrenginiams. 1§radimo tikslas - iSplésti
energijos tiekimo galimybes, pagerinti roboto praeinamuma vamzdyno didesniy skersmeny skirtumo ribose,
padidinti stabiluma bei patikimuma, kai didesnis apnasy kiekis ant vidinio vamzdyno paviriaus. Vamzdyno viduje
Zingsniuojantis robotas sudarytas i§ n sekcijy su autonominiu maitinimu ir elektromechanine pavara, o sekcijos
tarpusavyje sujungtos spyruokliniais 3arnyrais, be to, prie kiekvienos sekcijos korpuso pritvirtintas 120° kampu
i8sidesciusios viengrandés atramos (2), pasvirusios kampu priesingai judesio krypdiai, tarp kuriy ir korpuso $oninio
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pavirSiaus jtvirtintas tamprus elementas (3). Be to, kad buty sumaZinta trintis kontaktiniame pavirSiuje tarp
vamzdyno vidinio pavirSiaus ir atramy kontaktinio paviriaus, atramos (2) galas baigiasi ritinéliu. Viengrandziy
tampriy $arnyriniy atramy (2) standumas turi bati ne maziau kaip 2 kartus didesnis uz tampriy elementy (3), tarp

atramy ir korpuso pavirSiaus, standuma, taip uZtikrinant roboto patikimg persislinkimg vamzdyno vidiniu
pavirSiumi.
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ISradimas priklauso vamzdyny prieZitros, remonto ir diagnostikos jrenginiams.

Zinomas Zingsniuojantis vamzdyny robotas su pneumatine pavara, kurig sudaro du
tusciaviduriai atraminiai dirzai su Ziedo formos kameromis iSoringje dirzo dalyje. Tarp
atraminiy dirzy yra pritvirtintas silfonas. Ziedo formos kameros, esanéios i$orinio atraminio
dirZo dalyje ir silfonas yra atskirai sujungti su pneumatine sistema. Pastarajg sudaro
kompresorius ir kita valdymo aparatiira (YctaHoBka ans AedeKTockonun BHYTPEHHeR
nosepxHocTn Tpybonposoga. A. c. CCCP Ho 849058 Bion. Ho 27. Mocksa, 1981).

Tokios konstrukcijos robotas turi Siuos trikumus: ribotos energijos tiekimo
galimybés; ribotas judéjimas, kai didelis kiekis apnasy ant vidinio vamzdzio pavirSiaus;
mazas praeinamumas vamzdynuose, kintant vamzdyny skersmenims; nepatvari ir
nepatikima konstrukcija silfony jungimo vietose robotui judant kintamo skersmens
vamzdynuose.

Pateikiamo iSradimo prototipas yra Zingsniuojantis vamzdyny robotas su elektrine
pavara (F. Pfeiffer, T. Rosmann. Control of a tube crawler.// Movic '98. Zurich. Switzerland.
August 25 - 28, 1998. Vol 3 P 889 - 894). Ji sudaro korpusas, prie kurio sumontuoti
kiekvienos judejimo atramos elektros varikliai. Varikliai sujungti su judéjimo atr amomis
kurias sudaro atviros kinematinés grandines, sudarytos i§ dviejy grandZiy, sujungty
kinematinémis poromis. Judéjimo atramy skaicius gali bati po tris vienoje plokstumoje. Tai
uztikrina judéjimo stabiluma.

Prototipas turi Suos trikumus: ribotos energijos tiekimo galimybés: sutrinka roboto
judéjimas, kai didelis kiekis apnasy ant vidinio vamzdyno pavirSiaus judesio
transformacijos atveju, nes tada paZeidZiamas roboto sistemos stabilumas, kadangi
atramy persislinkimo metu néra nuolatinio kontakto tarp atramy pavirsiaus su vidiniu
vamzdyno pavirSiumi; robotas gali dirbti tik vamzdyno mazo skirtumo skersmeny ribose,
nes atramy kitimo ribos yra ribotos; nepakankamas roboty patikimumas, nes atramos
sudarytos i§ atviry kinematiniy grandiniy, susidedangiy i$ grandZiy, tarpusavyje sujungty
sukimosi kinematinémis poromis, kurios esant skirtingam vamzdyno apnasy sluoksniui
persislenka netolygiai ir i§§aukia roboto stabilumo praradimg; didinant atramy atviry
kinematiniy grandiniy grandziy skaiciy mazeja roboto stabilumas, o tuo paciu ir darbo
stabilumas.
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ISradimo  tikslas - iSplesti energijos tiekimo galimybes, pagerinti roboto
praeinamumg vamzdyno didesniy, skersmeny skirtumo ribose, padidinti stabiluma bei
patikimuma kai didesnis apnasy kiekis ant vidinio vamzdyno pavirsiaus.

Siam tikslui pasiekti, robotas sudarytas i§ n sekcijy su autonominiu maitinimu ir
elektromechanine pavara, o sekcijos tarpusavyje sujungtos spyruokliniais $arnyrais, be to
prie kiekvienos sekcijos korpuso pritvirtintos 120° kampu iSsidesgiusios viengrandés
tamprios Sarnyrinés atramos, pasvirusios kampu priesingai judesio krypéiai, térp kuriy ir
korpuso $oninio pavirSiaus jtvirtintas tamprus elementas.

Vamzdyno viduje Zingsniuojancio roboto schema pateikiama fig. 1.

Vamzdyno viduje Zingsniuojantis robotas susideda i§ n sekcijy, sujungty
spyruokliniais Sarnyrais. Kiekvieng sekcija sudaro korpusas 7, prie kurio pritvirtintos 120°
kampu iSsidesciusios trys viengrandes tamprios $arnyrinés atramos 2, pasvirusios kampu
a priesingai judesio krypCiai. Tokiy atramy yra ne maziau kaip dvi eiles. Tam, kad robotas
galety judeti viena kryptimi (fig. 1 judesio kryptis pavaizduota rodykle) tarp korpuso 7 ir
atramos 2 jtvirtintas tamprus elementas 3, leidziantis atramoms spyruokliuoti ir judant
vamzdynu keisti judéjimo trajektorijg kei¢iantis vamzdyno vidiniam skersmeniui, o taip pat
apnasy sluoksnio storiui ant vamzdyno vidinio pavirSiaus. Norint uztikrinti roboto patikimg,
persislinkimg vamzdyno vidiniu pavir§iumi bdtina salyga, kad viengrandziy tampriy
Sarnyriniy atramy 2 standumas bty ne maziau 2 kartus didesnis u3 tampriy elementy 3
standuma. Kad sumazinti trintj kontaktiniame pavirsiuje tarp vamzdyno vidinio pavirSiaus ir
atramy 2 kontaktinio pavirSiaus, atramos galas gali baigtis ritinéliu A (fig. 2). Korpuso
galinéje dalyje jmontuotas kintamas elektrostatinio suZadinimo elementas 4, prie kurio
pritvirtintas tamprus elementas § ir slopintuvas 6. Prie tampraus elemento 5 ir slopintuvo 6
pritvirtinta judancioji masé (pastovus magnetas) 7. Prie roboto gali biti tvitinama [vairi
diagnostiné ir remonto jranga.

Vamzdyno viduje Zingsniuojancio roboto vienos sekcijos veikimo principas yra toks.
IS autonominio maitinimo $altinio | elektrostatinio suzadinimo elementg 4 paduodama
elektros srové. Elektrostatinio suZadinimo elementas 4 per tampry elementg 5 virpina
judancia mase 7, kuri kontakte su atrama 2 nugali roboto trinties [ vamzdZio sieneles jégaq
ir stumia atskirg roboto sekcijg. Dél to visoms roboto sekcijoms pradéjus judeti ir visas

vamzdyno viduje Zingsniuojantis robotas pradeda judeéti.
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ISRADIMO APIBREZTIS

1. Vamzdyno viduje Zingsniuojantis robotas sudarytas i$ korpuso, pavaros ir
Sarnyriniy atramy, besiskiriantis tuo, kad robotas sudarytas i§ n sekcijy su
autonominiu maitinimu ir elektromechanine pavara, o sekcijos tarpusavyje sujungtos
spyruokliniais Sarnyrais, be to, prie kiekvienos sekcijos korpuso pritvirtintas 120° kampu
issidesCiusios viengrandés atramos, pasvirusios kampu priesingai judesio krypdiai, tarp

kuriy ir korpuso $oninio pavirsiaus jtvirtintas tamprus elementas.

2. Vamzdyno viduje Zingsniuojantis robotas pagal 1 punkta, besiskiriantis
tuo, kad atramos galas baigiasi ritineliu, sumazinant trintj kontaktiniame pavirSiuje tarp

vamzdyno vidinio pavirSiaus ir atramy kontaktinio paviriaus.

3. Vamzdyno viduje Zingsniuojantis robotas pagal 1 ir 2 punktus, besiskiriant
i's tuo, kad viengrandziy tampriy $arnyriniy atramy standumas turi biti ne maziau kaip 2
kartus didesnis uz tampriy elementy, tarp atramy ir korpuso pavirSiaus, standuma, taip

uztikrinant roboto patikima persislinkima vamzdyno vidiniu pavirsiumi.
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