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(54) Pavadinimas:

Mobili platforma metaliniy sieny diagnostikai
(67) Referatas:

Mobili platforma metaliniy sieny diagnostikai, galinti judéti dviem statmenomis viena kitos atzvilgiu
kryptimis, vertikaliai ir horizontaliai, susideda i§ pagrindinio modulio (16} ir virSutinio karkaso (17), ir turi pagrindinj
variklj (1), pavaros perdavimo mechanizma (5) ir vieng pagrindinj viksra (14), kuriame yra jtaisyti elektromagnetai
(2), sumontuoti po du ant kiekvieno viksro (14) elemento (6), be to, dar turi $yng (3), kuria tiekiamas maitinimas
elektromagnetams (2). PasiZzymi tuo, kad variklis (1), patalpintas krepsyje, kietai sujungtame su pagrindiniu
moduliu (16), yra sujungtas su pavaros perdavimo mechanizmu (5), ant kurio veleno (11) yra sumontuoti
pagrindinio vik§ro (14) ratai (12), kur pagrindinis vikSras (14) susideda i§ elementy (6) su tinkamai pritvirtintais
elektromagnetais (2).
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ISradimo sritis

Iradimo objektas yra mobili platforma metaliniy sieny diagnostikai, galinti
judeti sienomis dviem statmenomis viena kitos atzvilgiu kryptimis — vertikaliai ir

horizontaliai.

Dideliy objekty, tokiy kaip, pavyzdZiui, didelés galios energetiniai katilai,
bunkeriai (talpyklos), naftos rezervuarai ir pan., atveju didele reikdme turi galimybe
nuolat atlikti tokiy rezervuary sieneliy diagnostika, kad bty galima stebéti jy iSoriniy
pavir$iy susidévejima (atlikti korozijos, jtrikimy, dél susidévéjimo pasikeitusio storio

analize ir pan.).

ISradimo technikos lygis

Pramoninés konstrukcijos, kurios susiduria su cheminiais ir taip pat fizikiniais
poveikiais, pavyzdziui, yra eksploatuojamos aukstose temperatiirose, dél korozijos
netenka dalies savo medziagos ir dél to pasikeitia jy geometriniai matmenys, ypac
sieneliy storis. Pernelyg sumaZejus sienelés storiui, sumaZéja konstrukcijos
stiprumas, dél ko gali jvykti avarija su sunkiai numatomomis pasekmémis. Todél tokio
tipo konstrukcijy bikle batina periodidkai tikrinti. Kontrolé atliekama jvairiais budais.
Papraséiausias, bet kartu ir brangiausias kontrolés bidas yra vizuali kontrole.
Tikrinantis darbuotojas vizualiai jvertina pavirSiaus bikle ir, esant jtarimy, kad yra
medzZiagos nuostoliy, tokig vietg nuvalo ir po to, naudodamas jprastus jrenginius,
matuoja sienelés storj.

Tokius matavimus galima atlikti naudojant jrenginj, nurodyta Europos patento
Nr. EP 1348952 aprasyme.

IS Lenkijos patento Nr. PL 210805 B1 apradymo yra Zinomas pramoniniy
konstrukcijy diagnozavimo robotas, kuris, kaip nurodoma iSradime, skirtas medziagy
nuostoliy kontrolei jrenginiuose, tokiuose kaip vamzdynai, rezervuarai, cisternos,
laivy korpusai, katily vamzdziai ir pan. Robotas turi mobiligjg platformg su pagrindu,
ant kurio tvirtinamas maziausiai vienas magnetinis griebtuvas; be to, yra numatyti

slanklis magnetiniai griebtuvai. Robotas pasiZzymi tuo, kad jo magnetinis griebtuvas
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yra sujungtas su pagrindu linijine pavaros sistema, leidZiangia judeéti statmenai
pagrindo at?vilgiu, o slankis magnetiniai griebtuvai yra iSdestyti simetriskai
magnetinio griebtuvo at2vilgiu, kuris sujungtas su pagrindu linijiniy pavaros sistemy
krastiniuose elementuose, sudarytuose i$ tiesia linija slenkanéiy savo paties atzvilgiu
elementy. Be to, linijiniy pavaros sistemy krastiniuose elementuose yra sumontuotos
magnetiniy griebtuvy rotacinés pavaros, ir magnetiniai griebtuvai yra numatyti su
linijine pavaros sistema, leidZiangia judéti vertikaliai, ir su linijine pavaros sistema,

leidZiangia judéti skersai linijinés sistemos judéjimo atzvilgiu.

Lenkijos patente Nr. PL207433 B1 apraSytas pramoniniy instaliacijy tyrimui
skirtas mobilusis robotas. Jis yra jrengtas pagrindo plokstéje, prie kurios stacionariai
yra pritvirtinta maZiausiai viena magnetiniy griebtuvy grupé su pastoviais magnetais
ir mazZiausiai viena slanki magnetiniy griebtuvy grupé su pastoviais magnetais, be to,
yra pavaros valdymo mazgas, skirtas griebtuvy grupiy valdymui ir pagrindo plokstes
stumdymui.

Taip pat yra Zinomos ir konstrukcijos, kuriomis galima atlikti sieny
diagnostika. Prie tokiy priskiriami Zingsniuojantys robotai, kuriuose pavaros sistemos
funkcijg vykdo predipuliatoriai, ratiniai robotai, varomi magnetiniais ratais, o taip pat
vik$riniai robotai.

Siuose techniniuose sprendimuose elektromagnety maitinimui naudojami
elektroniniai jungikliai, ir skersinis judéjimas pasiekiamas del skirtingo kairiojo ir
desiniojo vik$ro judéjimo greiCio. Tadiau tokio tipo sprendimuose gali pasireiksti
nepageidaujamas vik§ro atsikabinimo nuo sienos efektas, kadangi, robotui atliekant

posikio manevrg, vienas vikSras sukasi grei¢iau, o kitas - 1&é€iau arba visai nesisuka.

ISradimo esmé

ISradimo tikslas yra sukurti mobiligja platforma, neturin€ia Zinomiems
sprendimams badingy trikumy, kuria bity galima perkélinéti matavimo prietaisus,
skirtus metaliniy sieny diagnostikai atlikti, ir/arba kitus jrenginius, reikalingus ty sieny
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baklés nustatymui.

Mobili platforma metaliniy sieny diagnostikai, galinti judéti dviem

statmenomis viena

kitos at?vilgiu kryptimis, vertikaliai ir horizontaliai, apima pagrindinj
modulj ir virutinj karkasa, ir turi pagrindinj variklj, pavaros perdavimo mechanizmg
bei viena pagrindinj vik§ra, kuriame yra elektromagnetai, iSdeéstyti po du ant kiekvieno
vikéro elemento, be to dar turi 3$yna, kuria yra tiekiamas maitinimas
elektromagnetams. Mobili platforma pasiZymi tuo, kad variklis, jtaisytas krepSyije,
kietai sujungtame su pagrindiniu moduliu, yra sujungtas su pavaros perdavimo
mechanizmu, ant kurio i8éjimo veleno sumontuoti pagrindinio viksro ratai, o
pagrindinis vik§ras susideda i$ elementy su tinkamai pritvirtintais elektromagnetais.
Be to, virSutinio karkaso modulis yra sujungtas su pagrindiniu moduliu varZtiniu
sujungimu, kurio varZtai, esantys ant varikliy veleny, leidZia pakelti arba nuleisti
virsutinio karkaso modulj. VirSutinio karkaso modulyje yra jtaisyti varikliai, du i$ Siy
varikliy leidzia judéti lygiagretiai sienos pavirSiui, o keturi like varikliai — judéti
statmenai sienos pavirsiui.

Trumpas bréziniy apraSymas

ISradimo objekto jgyvendinimas pavaizduotas bréZiniuose, kur:

Fig. 1 parodytas mobilios platformos perspektyvinis vaizdas, Fig.2 — mobilios
platformos su pavaros sistema perspektyvinis vaizdas, Fig.3 — pavaros sistemos
elementy iSdéstymo perspektyvinis vaizdas, Fig. 4 - mobilios platformos, kur
parodytas virSutinio karkaso ir pagrindinio modulio varZtinis sujungimas,
perspektyvinis vaizdas.

Pazymeéjimy paaiskinimas

1 pagrindinis variklis
2 elektromagnetai

3 8yna (maitinimo)
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elektromagnetai
pavaros perdavimo mechanizmas

vik§ro elementai

N oo o b

varikliai

8 kreipiangiosios

9 varikliai

10 vik$ro grandiné

11 velenas

12 ratai

13 varztinis sujungimas
14 pagrindinis vikSras
16 pagrindinis modulis
17 virSutinis karkasas

18 skersinio rémas.

Detalus iSradimo apraSymas

Mobilioji platforma, skirta metaliniy sieny diagnostikai, galinti judéti dviem
statmenomis viena kitos atzvilgiu kryptimis, vertikaliai ir horizontaliai, susideda i$
pagrindinio modulio 16 ir virSutinio karkaso 17, ir turi pagrindinj variklj 1, pavaros
perdavimo mechanizma 5 ir vieng pagrindinj vikSrg 14, kuriame yra elektromagnetai
2, sumontuoti po du ant kiekvieno vik$ro 14 elemento 8; be to, dar turi 8yng 3, kuria
tiekiamas maitinimas elektromagnetams 2. Variklis 1 yra patalpintas krepSyje, kietai
sujungtame su pagrindiniu moduliu 16, ir yra sujungtas su pavaros perdavimo
mechanizmu 5, ant kurio i$éjimo veleno 11 yra sumontuoti pagrindinio vik§ro 14 ratai
12. Pagrindinis vikSras susideda i§ elementy 6 su tinkamai pritvirtintais
elektromagnetais 2. VirSutinio karkaso 17 modulis yra sujungtas su pagrindiniu
moduliu 16 varztiniu sujungimu 13, kurio varztai yra pritvirtinti ant varikliy veleny.
Virutinio karkaso modulyje 17 yra varikliai 7, 9; i8 kuriy du varikliai 7 leidZia judéti
lygiagrediai sienos pavirSiui, o keturi like varikliai 9 leidzia judeti statmenai sienos
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pavirsiui.

Pagrindinis variklis prie maitinimo jungiamas kabeliu arba maitinimas jam
tickiamas i§ akumuliatoriy baterijos. Variklio velenas 1 per kampinj pavaros
mechanizma 5 yra sujungtas su pagrindiniu velenu 11, ant kurio sumontuoti ratai 12,
varantys i§ elementy 6 sudaryto vikdro granding 10. Prie elementy 6 yra jtaisyti
elektromagnetai 2. Pagrindinis variklis 1 perduoda sukimo momentg pagrindiniam

vik$rui 14, ir platforma gali judéti aukstyn arba Zemyn.

Kad baty galima judéti skersai, pagrindinis platformos variklis 1
sustabdomas, po to, panaudojant variklius 9, pakeliamas j virSy ir, panaudojant
variklius 7, i8kiSamas ta kryptimi, kur turi judéti platforma (j kaire arba j desing). Po to,
iSkiSus kreipiangiasias 8, virSutinio karkaso 17 modulis prispaudZiamas prie sienos
pavirSiaus. Tuo metu jjungiami elektromagnetai 4, o pagrindinio vik§ro 14 magnetai 2
atiungiami. Sekantis Zingsnis yra pagrindinio modulio 16 kélimas ir perkélimas
kreipiangiyjy 8 iskisimo kryptimi. Pasiekus nustatytq padétj, pagrindinis modulis 16
nuleidZiamas, o virdutinio karkaso 17 modulis pakeliamas ir nustumiamas | Fig.1
parodytg padétj. Prie kiekvieno vik§ro 14 elemento 6 yra pritvitinti du
elektromagnetai 2, po vieng kiekviename gale. Elektromagnetai 2 sgveikauja su
maitinimo §yna 3, stacionariai jtvirtinta pagrindiniame modulyje 16.

Tokio mechaninio sprendimo déka eliminuojamas  elektroninis
elektromagnety valdymas (t. y., jjungimas ir i§jungimas). Elektromagnetai 2, iSdestyti
ant besisukangio viksro 14 elementy 6, jsijungia kontakto su $yna 3 momentu. Syna
3 suprojektuota taip, kad elektromagneto 2 jjungimo/iSjungimo momentas jvykty
prie$/po pilno elektromagneto 2 kontakto/atsijungimo. Be to, elektromagnetai 2 yra
tokiu blGdu sumontuoti vik§ro 14 elemente 6, kad leisty elektromagnetui 2 pasislinkti
nedideliame intervale, tuo pacdiu sudarant galimybe geriau jj pritaikyti prie sienos

pavirSiaus profilio, o tai Zymiai pagerina platformos prigludimo prie sienos jega.

Skersinis judéjimas realizuojamas, panaudojant tam skirtas rutulines
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kreipian&iasias 8, kurias varo du varikliai 7 ir kurios yra sumontuotos ant virSutinio
karkaso 17. Prie kreipiangiyjy 8 pritvirtintas skersinio remas 18, prie kurio abiejuose
galuose tinkamu bidu pritvirtinti po du elektromagnetai 4. Skersinio judéjimo metu

prie sienos pavirsiaus priglunda visi keturi elektromagnetai 4.
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ISRADIMO APIBREZTIS

1. Mobili platforma metaliniy sieny diagnostikai, galinti judeti dviem
statmenomis viena kitos atZvilgiu kryptimis, vertikaliai ir horizontaliai, apimanti
pagrindinj modulj (16) ir virSutinj karkasg (17), taip pat turinti pagrindinj variklj N,
pavaros perdavimo mechanizmag (5) ir vieng pagrindinj viksrg (14), kuriame yra
elektromagnetai (2), isdéstyti po du ant kiekvieno vik§ro (14) elemento (6), be to, dar
turinti $yng (3) maitinimo elektromagnetams (2) tiekimui, besiskirianti tuo, kad
variklis (1), jtaisytas krep$yje, kietai sujungtame su pagrindiniu moduliu (16), yra
sujungtas su pavaros perdavimo mechanizmu (5), ant kurio iéjimo veleno (11) yra
sumontuoti pagrindinio vik§ro (14) ratai (12), kur pagrindinio vikSro (14) elementai (6)
padaryti su tinkamai pritvirtintais elektromagnetais (2).

2. Mobili platforma pagal 1 punkta, besiskirianti tuo, kad virSutinio karkaso
(17) modulis yra sujungtas su pagrindiniu moduliu (16) varztiniu sujungimu (13), kurio
varztai, esantys ant varikliy veleny (9), leidzia pakelti arba nuleisti virSutinio karkaso
(17) modulj.

3. Mobili platforma pagal 1 punkta, pasizyminti tuo, kad virSutinio karkaso
(17) modulyje yra jtaisyti varikliai (7, 9), du i§ kuriy varikliy (7) leidzia judeti
lygiagreciai sienos pavirsiui, o keturi like varikliai (9) leidZia judéti statmenai sienos
pavirsiui.
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