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41 DISPOZITIV TELESCOPIC DE MANIPULARE

(57) Rezumat: Inventia se referd la un
dispozitiv telescopic de manipulare, ce poate
fi utilizat la extinderea, retragerea si manipu-
larea unei game variate de scule si dispozitive
de lucru, in special de uz gospodaresc.
Dispozitivul telescopic de manipulare, conform
inventiei, este alc&tuit din mai multe membre
tubulare (1, 2 si 3), montate telescopic, la
extremitatea anterioard a ultimului membru
tubular (3}, putand fi montatd o sculd sau un
dispozitiv de lucru. Extinderea membrelor
tubulare (2 si 8) mobile, in scopul lungirii
dispozitivului, se face deplasand un maner de
antrenare (20), solidar cu un conector rigid
(18) ce culiseazd intro fantd (m) si
deplaseazd al doilea membru tubular {2).
Miscarea acestuia determind deplasarea
axiala si extinderea ultimului membru tubular
(3). Un cablu coaxial (12), cu lungime
variabild, este infasurat pe o rold (16)
montata pe un maner glisant (13), prin cablul
coaxial (12) fiind actionatd, de la distanta,
scula sau dispozitivul de lucru montat pe
capatul anterior al celui de-al treilea membru
tubular (3).
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Prezenta inventie se referd, in general, la un dispozitiv telescopic de
manipulare, care poate fi utilizat la extinderea, retragerea si manipularea unei largi
varietati de scule. In special, inventia se refera la un dispozitiv alcatuit din mai multe
membre, cu miscari relative de translatie, unele fatd de altele, care pot fi usor extinse
si retrase, astfel, incat sa se plaseze in locul dorit o sculd sau un alt instrument de
lucru atasat la dispozitiv. Astfel, dispozitivul telescopic de manipulare isi poate gési
aplicatii in diverse operatii sau lucrari, in general de uz gospodaresc, ca de exemplu:
zugravirea sau vopsirea unor suprafete orizontale si verticale, cum ar fi, tavanul si
peretii interiori sau exteriori ai locuintelor; spalarea sau curatirea podelelor cu ajutorul
unor perii adecvate si a unor lichide de spélare-curdtare, care pot fi introduse, in
timpul efectuarii operatiei respective, printr-un furtun pozitionat in interiorul dispo-
zitivului; desprinderea unor fructe din pomi si colectarea lor intr-un sac, atasat la capa-
tul anterior al dispozitivului. Totodata, inventia poate fi utilizatd pentru realizarea unor
structuri modulare rigide, cu dimensiuni variabile, pentru sustinerea unor copertine,
corturi si altele asemenea, ca si pentru realizarea unor suporturi trepied pentru apa-
rate de fotografiat, pentru camere de luat vederi sau pentru surse de iluminare
mobile, etc.

Este, adesea, necesar sa se plaseze si sa se actioneze de la distantd, o sculd
sau un alt instrument (numit aici generic, sculd) intr-un loc care este mai departat si
care nu poate fi usor de atins cu un brat extensibil, avand o sculd. De exemplu, cand
cineva vrea sa schimbe un bec incandescent de iluminat, aflat intr-o camera cu o
inaltime de aproximativ 3 m si, in acest scop, trebuie sa apuce becul si s& roteasca.
Pentru aceasta, cineva ar putea s& se urce pe 0 scara si sa inlocuiasca becul folosind
mana. O altd solutie ar fi s se renunte la scard si sa se utilizeze o prajina suficient
de lungd, prevazuta la capatul sdu cu o sculd, ce poate prinde becul pentru a fi rotit.
in acest caz, operatorul rémane in picioare pe sal, in timp ce inlocuieste becul de
iluminat si realizeaza operatiunea cu ajutorul acestei prajini lungi.

Desi, prajina descrisa mai sus este utild in anumite aplicatii, ea prezintd anu-
mite dezavantaje. in primul rand, este cunoscut faptul c&, spre deosebire de cazul inlo-
cuirii becului de iluminat, descris mai sus, in multe alte operatii, locul de desfasurare
nu se afld la o distanta fixd fatd de operator, ci aceastd distanta poate varia, fie
continuu, fie discret, in timpul efectudrii operatiei respective.

De exemplu, daca cineva ar vrea s& vopseasca niste pereti de 3 m inaltime,
precum si tavanul unei camere, cu o rold de vopsit, sunt necesare mijloace adaptate,
pentru pozitionarea rolei in fiecare punct de pe pereti si tavan. Mai mult, locul rolei se
madifica instantaneu, n timpul aplicarii fiecarei tuse de vopsea, indiferent de pozitia
operatorului. O solutie ar fi utilizarea unei role tinute in Mana si a unei scari sau a unei
schele pentru a se ajunge la cele mai inalte parti ale peretilor tavanului: O alti solutie
consta in montarea rolei pe o prajind suficient de lungd, ce permite atingerea
portiunilor inalte ale peretilor si tavanului, operatorul r&manand pe sol, fird a se
recurge la scara.

Un dezavantaj al acestei tehnici consta in aceea c& lungimea unei tuse este limi-
tata de distanta pe care se poate deplasa mana operatorului, adics, de exemplu,
daca, operatorul poate s& miste prajina pe o distantd de tusa de perete va fi limitat.

Un alt dezavantaj al acestei tehnici const& in aceea c#, prajina are o lungime
fixa si, deci, utilizarea ei in alte aplicatii este limitatd. Rezultd ca o prajind cu o lungime
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de 1,5 m, care poate fi folosita la vopisrea unei camere cu pereti de 3 m naltime
precum si a tavanului, nu poate fi folositd la vopsirea unei camere cu pereti de 4,5 m
indltime si, nici la vopsirea tavanului.

Pentru inldturarea partiald a acestui dezavantaj si pentru extinderea utilizarii,
se poate realiza o prdjind dintr-un numar de module detasabile. Astfel, modulele ar
putea fi addugate sau scoase, inaintea fiecarei folosiri, obtindndu-se astfel o prajina
cu o lungime totala variabild, adecvata scopului urmarit. Desi modularizarea prajinii
rezolvd anumite dificultiti, totusi addugarea sau scoaterea modulelor, naintea fiecarei
lucrari, constituie o operatie obositoare. Mai mult, odat3 ce a fost asamblata o prajind
de o lungime adecvata, apare acelasi dezavantaj, descris mai sus, legat de limitarea
lungimii tusei, n cazul vopsirii peretilor si a tavanului.

O rezolvare posibild este realizarea unei prajini formata dintr-un numar de
membre interconectate, care se pot deplasa unul fatd de altul si, deci, prajina se
poate lungi sau scurta. O astfel de prajind poate utiliza mijloace hidraulice sau pneu-
matice, similare celor utilizate la masinile de ridicat, adica acelea care poseda un
sistem ce poartd un cos in care se afld, de exemplu, un electrician pentru a repara
un transformator. Evident, astfel de sisteme sunt complicate din punct de vedere
mecanic si sunt grele, deci, improprii pentru o prajinad tinutd si manevratd cu mana,
pentru a fi utilizata la fixarea si pozitionarea unei scule relativ usoare.

Tot din categoria mijloacelor mecanice de ridicare si manipulare, este cunoscut
un dispozitiv telescopic, de tipul celui descris in brevetul FR 1492931. Acest dispo-
zitiv cuprinde mai multe membre tubulare, de exemplu, in numar de trei, introduse
unele in altele, cel mai larg fiind relativ fix, celelalte doud membre avand posibilitatea
sa se deplaseze unul fata de altul si, amandoud, in raport cu primul membru. Un prim
conector flexibil, de forma unui cablu sau lant fara sfarsit, este petrecut peste doud
role montate pe extremitdtile primului membru si este fixat, cu ramura sa interioara,
pe capatul posterior al celui de-al doilea membru. Prin deplasarea, intr-un sens sau
in altul, a conectorului flexibil, membrul al doilea este extins sau retras, in raport cu
primul membru, considerat fix. Un al doilea conector flexibil, similar cu primul, este
trecut peste doua role sustinute de extremitatile celui de-al doilea membru, pe partea
opusa traseului primului conector flexibil. Capatul posterior al celui de-al treilea
membru este fixat pe ramura interioara a celui de-al doilea conector flexibil, in timp
ce ramura exterioara a acestuia din urma este fixatd pe capatul anterior al primului
membru al dispozitivului, considerat fix. In acest fel, deplasarea longitudinald impri-
mata celui de-al doilea membru determina, implicit, deplasarea simultana si in acelasi
sens, a celui de-al treilea membru, in raport cu membrul al doilea, mobil, al
dispozitivului.

Un cablu flexibil central este introdus in interiorul celui de-al treilea membru
tubular si este cuplat, la capatul sdu posterior, cu un mecanism de antrenare, care
pune in miscare, de la distantd, o sculd sau un instrument de lucru, atasat la capatul
anterior al cablului flexibil central, in apropierea extremitatii anterioare a celui de-al
treilea membru al dispozitivului telescopic.

Acest dispozitiv prezintd neajunsul ca implicd utilizarea unui mecanism de
actionare si a unui motor, fapt ce ingreuneaza constructia dispozitivului si 1l face nepo-
trivit pentru a fi purtat in mana si manevrat.
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Este, de asemenea, cunoscutd o méana mecanica, folosits in constructia robo-
tilor industriali si a manipulatoarelor, de tipul celei descrise in brevetul RO 111346
Aceastd mana mecanica cuprinde un dispozitiv extensibil si retractabil, format dintr-un
membru fix, in care este lagaruit si se rateste un pinion cilindric ce angreneaza, simul-
tan, cu doua cremaliere dispuse fat3 in fatd, de o parte si de alta a pinionului cilindric
si fixate pe un al doilea si, respectiv, pe un al treilea membru, ambele membre fiind
mobile in raport cu membrul fix. Deplasand unul din cele doua membre moabile, mis-
carea este transmisa si celui de-al doilea membru mobil, prin intermediul pinionului
cilindric si al cremalierei respective, astfel cd ambele membre mobile se deplaseaza,
sincronizat, dar in sensuri opuse, pentru a mari sau a micsora lungimea ansamblului
format din cele trei membre ale dispozitivului. Acest dispozitiv prezinta neajunsul c3
utilizarea sa este impraoprie pentru a manevra o sculd sau un instrument de lucry,
datorita complexitdtii sale constructive, precum si curselor relativ reduse ale celor
doua membre mobile, fapt care {imiteazd domeniile de aplicare.

De aceea, apare necesitatea clard, cu avantaje evidente, de a realiza un
dispozitiv telescopic, cu greutate redusa si usor de manevrat, care poate fi extins si
retras in mod activ, dupa dorinta operatorului si specificul operatiilor sau lucrarilor ce
urmeaza a fi efectuate si caruia i se poate atasa o sculi, a cirei distanta fata de ope-
rator s& poata fi usor variatd prin modificarea lungimii dispozitivului, inaintea sau chiar
in timpul efectuarii unei anumite operatii.

Prezenta inventie inldtura dezavantajele dispozitivelor cunoscute, mentionate
mai inainte, prin aceea c&, dispozitivul telescopic de manipulare, conform inventiei,
cuprinde un prim membru, considerat fix, care este previzut cu un prim orificiu, prac-
ticat langa capatul anterior al primului membru tubular, prin primul orificiu fiind trecut
primul conector flexibil, in timp ce al doilea conector flexibil, este trecut printr-un al
doilea orificiu, aflat in partea opusa primului orificiu, si practicat in primul membru
tubular, in apropierea capétului posterior al acestuia, cele dous orificii avand posibili-
tatea sa includa cate o roaté de scripete, pe care se infisoara conectoarele flexibile.

Dispozitivul, este prevdzut cu un maner de actionare, deplasabil de-a lungul
primului membru tubular, n exteriorul acestuia, pe manerul de actionare fiind fixate
capetele exterioare ale celor dous conectoare flexibile, deplasarea manerului de actio-
nare antrenand in miscare conectoarele flexibile si, prin acestea, determinand depla-
sarea axiala a celui de-al doilea membru tubular, intr-un sens sau in celslalt, fata de
primul membru tubular, considerat fix.

Manerul de actionare poate fi imobilizat, dup4 efectuarea deplasarii sale, intr-un
sens sau in altul, fiind prevazut cu un bolt indexor, profilat astfel, incat s& patrunda
intr-un sir de decupari, executate de-a lungul suprafetei exterioare a primului membru
tubular, in corespondentd cu traiectoria pe care se deplaseaza manerul de actionare
si baltul indexor al acestuia, prin imabilizarea manerului de actionare si, implicit, a
conectoarelor flexibile, find impiedicatd deplasarea accidentald a celui de-al doilea
membru tubular, intr-un sens sau in celdlalt, in interiorul primului membru tubular,
considerat fix, dupd extinderea sau retragerea dispozitivului telescopic, efectuats de
utilizator.

Intr-0 variant3 de realizare, primul membru tubular este previzut cu o fant3 lon-
gitudinala in care, transversal, patrunde un conector rigid care este fixat pe capatul
posterior al celui de-al doilea membru tubular si este solidar cu un maner de antre-
nare, cu ajutorul caruia, al doilea membru tubular este deplasat axial, intr-un sens sau
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celalalt, pe capatul posterior al primului membru tubular, cansiderat fix, find montat
capatul unui prim cablu-pinion care, printr-un tambur, roteste un prim pinion, montat
pe extremitatea anterioard a celui de-al doilea membru tubular si aflat in angrenare
cu o primé cremalierd, fixatd de-a lungul celui de-al treilea membru tubular, astfel,
incat deplasarea axiald orientatd spre inainte, a celui de-al doilea membru tubular,
determina extinderea celui de-al treilea membru tubular, pe a cérei extremitate poste-
rioara este fixat capatul unui al doilea cablu-pinion, infasurat pe un tambur solidar cu
un al doilea pinion, montat pe extremitatea posterioara a celui de-al doilea membru
tubular si aflat, in angrenare, cu o a doua cremalierd, fixata pe suprafata interioara
a primului membru tubular, astfel, incat deplasarea axiald, orientata spre inapoi, a
celui de-al doilea membru tubular, determina rotirea celui de-al doilea pinion, infasu-
rarea celui de-al doilea cablu-pinion pe tambur si, prin aceasta, retragerea celui de-al
treilea membru tubular in interiorul celui de-al doilea membru tubular.

Dispozitivul, intr-o alt3-varianta de realizare, este alcatuit dintr-un prim membru
ce se deplaseazi pe o directie longitudinala fata de un al doilea membru, considerat
fix, in care, totodat3, se deplaseazi si un al treilea membru, un conector flexibil, fara
sfarsit, fiind montat in al doilea membru; o ramurd a conectorului flexibil este cuplata,
intr-un punct de fixare cu primul membru, iar cealaltd ramuré a conectorului flexibil
este cuplatd, intr-un punct de fixare, cu cel de-al treilea membru, astfel, incat
deplasand longitudinal, intr-un sens, primul membru, fatd de cel de-al doilea membru,
considerat fix miscarea este transmisd, prin conectorul flexibil, celui de-al treilea
membru, care se va deplasa, simultan, cu primul membru, dar in sens opus acestuia.

in aceasta varianta de realizare, cel putin unul din membrele, deplasabile, este
format din cel putin doud segmente, si anume: un segment de prindere, care ramane
permanent legat de conectorul flexibil in punctele de fixare si un segment detasabil,
care poate fi demontat si inlocuit cu alte segmente, avand alte caracteristici.

Dispozitivul de mai sus, intr-o altd varianta de realizare, are un prim membru
si al un al treilea membru, ambele deplasabile fatd de un al doilea membru, considerat
fix si sunt previzute cu cate o cremalierd pe aproape intreaga lor lungime, crema-
lierele fiind dispuse fata in fatd si angrendnd cu nigte pinioane, dispuse spre extre-
mitatile celui de-al doilea membru, pinioanele fiind cuplate intre ele printr-un conector
flexibil, fara sfarsit, astfel, incat deplasand primul membru sau al treilea membru,
ambele membre se vor deplasa, simultan, in sensuri opuse.

Dispozitivul, intr-0 ultimd variantd de realizare, este alcatuit dintr-un prim
membru, considerat fix, ldng& acesta fiind dipus un al doilea membru, deplasabil fata
de primul membru prin antrenarea unui maner de actionare si @ doua conectoare
flexibile, ale céror capete exterioare sunt fixate, impreuna, pe manerul de actionare,
capetele interioare fiind fixate la extremitatea posterioara a celui de-al doilea membru,
astfel, iIncat miscarea acestuia este transmisé unui al treilea membru, aflat l&nga al
doilea membru, prin intermediul altor doud conectoare fiexibile si, fixate cu doua
capete pe extremitatea anterioara a primului membru, celelaite capete fiind fixate la
extremitatea posterioara a celui de-al treilea membru.

Prin aplicarea inventiei se obtin urmatoarele avantaje:

- constructie simpla si fiabild, usor de manevrat si de intretinut;

- permite utilizarea sa, in diverse domenii, lucrari si operatii de o mare diver-
sitate, prin asocierea unor scule sau diverse instrumente de lucru;
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- obtinerea rapida si usoard, a unor structuri spatiale de rezistentd, cu dimen-
siuni ce pot fi usor madificate dupa necesitéti, in vederea realizarii unor suprafete de
expunere a unor praduse, in genul standurilor, a unor structuri rigide ale unor amena-
jari de protectie si acoperire, de tipul copertinelor si corturilor, sau pentru sustinerea
in sistem “trepied”, a unor aparate mobile.

Se dau, in continuare, mai multe exemple de realizare si variante constructive,
in legaturd si cu fig.1...27, care reprezinta:

- fig.1, vedere simplificatd, in perspectiva, a unui dispozitiv telescopic de
manipulare, format din trei membre;

- fig.2, vedere simplificatd, in perspectivd, a unui dispozitiv telescopic, alcatuit
din doud membre;

- fig.3, vedere simplificatad, in perspectiva, a dispozitivului telescopic, din fig.2,
intr-o varianta constructiva;

- fig.4, vedere simplificatd a dispozitivului telescopic, intr-o altd varianta de
realizare;

- fig.5, vedere simplificatd a dispozitivului din fig.4, intr-o varianta constructiva,
folosind un motor electric pentru actionare;

- fig.6, vedere simplificatd a dispozitivului din fig.1, intr-o altd variantd
constructiva, folosind un motor electric de actionare si echipat cu o scula folosita la
culesul fructelor din pom;

- fig.7, vedere simplificatd cu sectiune prin dispozitiv, intr-un alt exemplu de
realizare;

- fig.8, vedere simplificatd a dispozitivului din fig.7, intr-o prima varianta
constructiva;

- fig.8, vedere simplificatd a dispozitivului din fig.7, intr-o a doua varianta
constructiva;

- fig. 10, vedere simplificata, cu sectiune prin dispozitivul din fig. /7, intr-0 a treia
variantd constructiva;

- fig.11, vedere simplificatd, cu sectiune, a dispozitivului din fig.10;

- fig.12, vedere simplificata a dispozitivului, intr-un alt exemplu de realizare;

- fig. 13, vedere a dispozitivului telescopic, in stare extinsa si retrasa si a unor
scule si accesorii ce se pot atasa dispozitivulut;

- fig.14 si 15, ilustreaza utilizarea unui dispozitiv telescopic la vopsirea unui
perete;

- fig.16 si 17, arata utilizarea unui dispozitiv telescopic la maturarea unei
podele;

- fig. 18, vedere laterala a unei structuri plane formata din mai multe dispozitive
telescopice, interconectate intre ele;

- fig.19, vedere n perspectivd a unei structuri rigide, spatiale, formata prin
interconectarea mai multor dispozitive telescopice, in stare retrasa a membrelor sale;

- fig.20, vedere in perspectiva a structurii rigide, spatiale, din fig. 19, in stare
extinsa pe cele trei directii ortogonale;

- fig.21, vedere in perspectivd, in stare retrasda, a unui trepied care
interconecteaza trei dispozitive telescopice de tipul celui ilustrat in fig. 1;

- fig.22, vedere, in stare extinsa, a trepiedului din fig.21;

- fig.23 si 24, o varianta de trepied, Tn doua pozitii diferite, care reuneste
dispozitive telescopice de tipul celor din fig.3 si fig.4;
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- fig.25, vedere simplificatd a unui dispozitiv telescopic, utilizat ca baston de
ap&rare, folosind socuri electrice;

- ig.26, vedere simplificatd a unei umbrele ce incorporeaza un dispozitiv
telescopic prevazut cu socuri electrice, pentru aparare;

- fig.27, vedere simplificatd, a dispozitivului tip baston din fig.25, intr-o varianta
perfectionata.

Dispozitivul telescopic de manipulare, conform inventiei, intr-un prim exemplu
de realizare, ilustrat in fig.1 si 2, este alc&tuit din mai multe membre tubulare
coaxiale, de exemplu, in numa&r de trei, asa cum se aratd in fig.1, sau in numar de
dousd, un asemenea dispozitiv fiind reprezentat in fig.2. Dispozitivul din fig.1 cuprinde
un prim membru tubular 1, un al doilea membru tubular 2 si un al treilea membru
tubular 3. Cele trei membre tubulare 1, 2 si 3 sunt dimensionate si au o astfel de
forma incat, al treilea membru tubular 3 sa fie ghidat in interiorul celui de-al doilea
membru tubular 2 care, la randul sidu, este introdus si ghidat in interiorul primului
membru tubular 1. Al treilea membru tubular 3 se poate deplasa longitudinal in inte-
riorul celui de-al doilea membru tubular 2 care, de asemenea, se poate deplasa in
interiorul primului membru tubular 1, acesta din urma fiind considerat fix. Membrele
tubulare 1, 2 si 3, ilustrate in fig.1, au o forma cilindrica, dar poate fi folosita orice
alta forma potrivita. Astfel, un dispozitiv telescopic, conform prezentei inventii, poate
include un membru de sectiune patratd, introdus in interioorul unui membru tubular
de sectiune, de asemenea patratd. Aceastd alcatuire impiedica rotirea unui membru
in raport cu celalalt. Totusi, in anumite aplicatii, este de dorit ca un membru sa se
poat3 roti in raport cu un altul, fie automat, ca o faza in timpul operatiei de extindere
sau retragere (de exemplu, folosind o cupld de rotatie surub-piulita, surubul fiind
reprezentat de o suprafatd exterioara cilindrica a unui membru interior), fie ca o faza
separatd, comandatd de operator.

Un prim conector flexibil 4, care de preferinta este un cablu adecvat, este fixat
pe al doilea membru tubular 2, de preferintd in partea din spate si, cel mai bine, la
extremitatea sa posterioard, intr-un punct de fixare a. Aceasta fixare este de preferat
s3 fie permanentd. Primul conector flexibil 4 se extinde de la punctul de fixare a de
pe al doilea membru tubular 2, spre capétul anterior b, invecinat, al primului membru
1. Este de preferat s& se includd o mica roaté de scripete, nereprezentata, atasata
permanent la primul membru tubular 1, la capatul anterior b al acestuia pentru a
facilita miscarea primului conector flexibil 4 si pentru a micsora frecarea si uzura
primului conector flexibil 4. De acolo, primul conector flexibil 4 se extinde in spate, de-
a lungul peretelui primului membru tubular 1.

Un al doilea conector flexibil B, care este de preferinta un cablu adecvat, este,
de asemenea, fixat cu un cap&t pe al doilea membru tubular 2, de preferat la partea
din spate si, cel mai bine, la extremitatea sa posterioara, in acelasi punct de fixare a.
Este de preferat ca fixarea sa fie, de asemenea, permanentd. Al doilea conector
flexibil 5 se extinde de la punctul de fixare a, pe al doilea membru tubular 2, spre
capétul posterior ¢, invecinat, al primului membru tubular 1. Este de preferat sa se
includd o mica roatd de scripete, nereprezentatd, atasatd permanent la primul
membru tubular 1, la capatul posterior €, pentru a facilita miscarea celui de-al doilea
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conector flexibil 5 si a reduce frecarea si uzura acestuia din urma. De la capatul
posterior ¢, al doilea conector flexibil 5 se extinde in fatd, de-a lungul peretelui primului
membru tubular 1.

Capatul exterior al primului conector flexibil 4 si cap&tul exterior al celui de-al
doilea conector flexibil 5 care, evident nu sunt conectate la al doilea membru 2, sunt
cuplate unul cu celdlalt, fie direct, fie indirect. Cand sunt cuplate direct, unul cu altul,
cele doua conectoare flexibile 4 si 5 formeaza, de fapt, un singur conector flexibil,
continuu. Actionarea dispozitivului, In acest caz, constd in tragerea conectorului
flexibil, succesiv, inainte si inapoi.

In constructia ar#tats in fig.1, cele doud capete exterioare ale conectoarelor
flexibile 4 si S sunt cuplate intre ele, indirect, fiind atasate la capetele opuse ale unui
maner de actionare 6. Similar, un maner de actionare 6 poate fi montat pe, sau
conectat la un singur conector flexibil, atunci cand in locul celor dous conectoare flexi-
bile 4 si 5, se utilizeaza un singur conector flexibil, nereprezentat. Conectoarele flexi-
bile 4 si 5 sunt suficient de tensionate, astfel c& miscarea longitudinald, intr-un sens,
a manerului de actionare 6, se traduce tot intr-o miscare longitudinald, dar de sens
opus, a celui de-al doilea membru tubular 2. Pentru a facilita utilizarea dispozitivului
telescopic este de dorit s3 se prevada un maner secundar 7, solidar cu primul mem-
bru tubular 1. Acest maner secundar 7, care se poate atasa la partea din spate a pri-
mului membru tubular 1, sau care poate face corp comun cu partea din spate a
acestuia, ar avea ca scop s& reprezinte un loc pentru a doua mana a operatorului,
adica mana care nu este folositd pentru a deplasa manerul de actionare 6, ci pentru
a apuca ferm dispozitivul si a ajuta la realizarea miscarii relative, intre manerul de
actionare 6 si primul membru tubular 1.

Manerul 6 poate fi de orice conceptie adecvat. In exemplul de realizare din
fig.1, manerul de actionare 6 este suspendat la exteriorul primului membru tubular
1.

Al treilea membru tubular 3 este legat de primul membru tubular 1, printr-un
al treilea conector flexibil 8 si un al patrulea conector flexibil 9.

Cel de-al treilea conector flexibil 8 care este, de preferinta, un cablu adecvat,
este fixat la al treilea membru tubular 3, de preferinta in partea sa din spate si, cel
mai bine, la capétul posterior d. Fixarea este, de preferintd, permanent. Al treilea
conector flexibil 8, se extinde de la punctul de fixare pe capatul posterior d, al celui
de-al treilea membru tubular 3, spre capétul anterior e, invecinat al celui de-al doilea
membru tubular 2. Este de dorit sa se includd o mica roatd de scripete, nerepre-
zentata, montata permanent pe al doilea membru tubular 2, la capatul anterior e,
pentru a facilita miscarea celui de-al treilea conector flexibil 8 si pentru a reduce freca-
rea si uzura acestuia din urma. De la capatul anterior e, cel de-al treilea conector
flexibil 8 se indreapta inspre spate, de-a lungul peretelui celui de-al doilea membru
tubular 2. Capétul celui de-al treilea conector flexibil 8 este legat intr-un punct de
fixare, de preferinta la, sau langa capatul anterior b, al primului membru tubular 1 si,
de preferintd, permanent, astfel, incat al treilea conector flexibil 8 sa fie intotdeauna
tensionat. In acest fel, miscarea orientat3 spre inainte a celui de-al doilea membru
tubular 2, va avea ca rezultat o miscare orientata in acelasi sens a celui de-al treilea
membru tubular 3.
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Cel de-al patrulea conector flexibil 9, de preferinta un cablu adecvat este, de
asemenea, fixat pe al treilea membru tubular 3, de preferat in partea sa din spate si,
cel mai bine, la capatul s&u posterior. Fixarea este, de preferinta, permanenta. Al
patrulea conector flexibil 9 se extinde de la punctul de fixare pe al treilea membru
tubular 3, spre capatul posterior f, invecinat, al celui de-al doilea membru tubular 2.
De asemenea, este de preferat s& se prevadd o mica roaté de scripete, nerepre-
zentatd, atasatd permanent la al doilea membru tubular 2, la capatul posterior f,
pentru a facilita miscarea celui de-al patrulea conector fiexibil 8, si a reduce frecarea
si uzura acestuia. De la capétul posterior f, al patrulea conector flexibil 8 se indreapta
spre fatd, de-a lungul peretelui celui de-al doilea membru tubular 2. Capatul celui de-al
patrulea conector flexibil 9 este legat intr-un punct fixare, de preferintd, la sau langa
capatul anterior b al primului membru tubular 1 si, de preferinta permanent, astfel,
incat al patrulea conector flexibil 9 s3 fie totdeauna tensionat. Migcarea orientata
inapoi a celui de-al doilea membru tubular 2 va avea ca rezultat o migcare orientata
tot inapoi, de retragere, a celui de-al treilea membru tubular 3. Este recomandat ca
al treilea conector flexibil 8 si al patrulea conector flexibil 9 sa fie legate pe al treilea
membru tubular 3, in puncte diametral opuse. In mod similar, al treilea conector
flexibil 8 si al patrulea conector flexibil 9 sunt, de preferintd, legate pe primul membru
tubular 1, in puncte diametral opuse. Astfel de dispuneri de puncte de fixare,
diametral opuse, servesc la centrarea celui de-al treilea membru tubular 3 si reduc
tendinta de a se produce un contact cu peretii celui de-al doilea membru tubular 2 si,
deci, de a apdrea forte de frecare nedorite, care tind sa impiedice miscarea relativa
a membrelor tubulare 2 si 3. Centrarea serveste, deci, la usurarea extinderi si retra-
gerii dispozitivului. Tn acelasi scop, este de preferat s& se utilizeze mai multe conec-
toare flexibile 8, dispuse echidistant si/sau mai multe conectoare flexibile 9, dispuse
de-a lungul periferiei celui de-al treilea membru tubular 3, pentru a centra al treilea
membru tubular 3 in interiorul celui de-al doilea membru tubular 2. in acelasi sens,
este de preferat sa se utilizeze mai multe conectoare fiexibile 4 si 5, dispuse de-a
lungul periferiei primului membru tubular 1, pentru a stabiliza si centra al doilea
membru tubular 2, in interiorul primului membru tubular 1.

Dispozitivul telescopic de manipulare, descris mai sus, poate fi utilizat pentru
a sustine o sculd si pentru a o pozitiona in spatiu, acolo unde operatorul doreste, pe
masurd ce operatia este executatd. Varietatea de scule, care pot fi montate si
utilizate impreuna cu dispozitivul telescopic de manipulare, este aproape nelimitata.
Pentru usurint3 ele pot fi grupate in scule pasive, scule actionate automat si scule
actionate independent. Indiferent de tipul de sculd folositd, aceasta este, de prefe-
rintd, montata, de cele mai multe ori detasabil, pe cel mai indepartat membru al
dispozitivului, la extremitatea sa.

in categoria sculelor pasive intra o serie de scule, ca de exemplu: o pensula de
vopsit, o rolé de vopsit, o carpa, o perie de sters praful, o sculd de taiat, cum ar fi un
cutit etc. De asemenea, in aceastd categorie mai sunt incluse diferite cuple care fac
posibild conectarea dispozitivului telescopic la un alt ansamblu. De exemplu, o
asemenea cupld este necesard atunci cand dispozitivul telescopic se va utiliza ca
trepied, pentru a sustine o camerd foto sau de luat vederi, sau ca suport pentru o

325

330

335

340

345

350

355

360



365

370

375

380

385

390

395

400

405

RO 116791 B1

antena. In acest scop, extremitatea anterioard a celui de-al treilea membru tubular
3 este prevazuta cu o portiune filetata g, pe care se poate insuruba o cupli 10. Cupla
10 poate fi astfel conceputd incat sa permitd atasarea, la 90°, a unui al doilea dispozi-
tiv telescopic, conform inventiei, cupla 10 fiind prevazuts, de exemplu, cu un orificiu
h, solutie care face posibild construirea rapida a unei structuri rigide, de exemplu
pentru un cort, aga cum se arata in fig. 19 si 20.

Sculele actionate automat sunt acelea care pot fi activate si dezactivate, chiar
prin extinderea sau retragerea dispozitivului telescopic. Un asemenea tip de scula se
poate utiliza la culegerea fructelor, care se afla aproximativ la aceiasi inaltime de sal,
caz in care este de dorit s& se foloseasca o foarfecd care se inchide si taie cand
dispozitivul telescopic este extins.

In sfarsit, sculele actionate independent sunt acelea care pot fi activate sau
manevrate, independent de extinderea sau retragerea dispozitivului telescopic.

Exemple ar putea fi diferite scule tiietoare, foarfeci, lame si clesti 11, utilizate
pentru prinderea si eliberarea diferitelor obiecte. Pentru a opera cu astfel de scule,
este necesar sa se transmita de la distantd o actionare adaptata la sculd. De exem-
plu, pentru actionarea clestelui 11, un astfel de mijloc ar putea fi un cablu coaxial 12,
cum este cel utilizat la sistemele de franare pentru biciclete. Cablul coaxial 12 este
introdus n interiorul membrelor tubulare 1, 2 si 8 si, cu capatul anterior, este cuplat
la unul din elementele clestelui 11, iar capétul posterior se fixeazs pe un maner gli-
sant 13, aflat intre cap&tul posterior ¢ al primului membru tubular 1, considerat fix
si manerul secundar 7, de sustinere si orientare in spatiu a dispozitivului telescopic.
Manerul secundar 7 este fixat transversal, cu ajutorul a dou3 bride 14, prevazute la
interior cu niste canale i, in care culiseaza capetele manerului glisant 13 care, prin
niste arcuri de tractiune 15, este readus in pozitia initiala, dupa ce a fost actionat.

Intr-o varianta constructiva - ilustrata in fig.4 - cablul coaxial 12, suficient de
lung, ar putea fi infasurat pe o rola 16, astfel, incat cablul coaxial 12 s3 poat fi, auto-
mat, lungit sau scurtat, pe masura ce dispozitivul este extins sau retras. Constructia
cablului coaxial 12, in sine cunoscuta, avand un cablu interior, capabil s se deplaseze
in afara tecii exterioare a cablului coaxial 12, ar permite utilizatorului sa actioneze
scula, de exemplu clestele 11, indiferent de extinderea sau retragerea dispozitivului
de la un moment dat. Ca s& actioneze clestele 11, operatorul trebuie doar sa depla-
seze manerul glisant 13, intr-un sens sau in celilalt.

Manerul glisant 13 poate fi de orice constructie, convenabila. Un alt exemplu
de maner glisant 13 este prezentat in fig.5, dispozitivul telescopic avand un cadru-
maner 17, ce este montat rigid pe primul membru tubular 1. Manerul glisant 13 este
montat alunecator pe cadrul-maner 17, astfel, incat operatorul sa poat3 trage bara
manerului glisant 13 spre cadrulkméaner 17, cand doreste actionarea, de exemplu a
clestelui 11. Ca siin fig.1, este de preferat ca bara manerului glisant 13 s fie men-
tinutd de niste arcuri de tractiune, nereprezentate, intr-o pozitie departata de cadrul-
maner 17. Pe bara manerului glisant 13 este [5garuits rola 16, pe care se afld
infasuratd o anumita lungime de cablu coaxial 12, pentru a corespunde diferitelor
lungimi ale dispozitivului, in diferite pozitii extinse sau retrase ale acestuia.
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Intr-o variant3 constructivd, ilustrats in fig.2, se regaseste primul membru
tubular 1, in care culiseaza al doilea membru tubular 2, dar primul membru tubular
1, considerat fix, este prevazut spre capatul anterior b, cu un prim orificiu j, prin care
este trecut primul conector flexibil 4, pentru a iesi in exterior si pentru a fi legat de
manerul de actionare 6. Similar, spre capatul posterior ¢ al primului membru tubular
1. este practicat un al doilea orificiu k, prin care este trecut cel de-al doilea conector
flexibil B care se fixeaza, de asemenea, pe manerul de actionare 6. in cele dou3 orificii
j si k se poate monta cate o roata de scripete, nereprezentata, pentru a diminua
frecarile si a preveni uzura celor doud conectoare fiexibile 4 si 5.

In cadrul variantei constructive din fig.2, manerul de actionare 8 este previzut
cu mijloace pentru imaobilizarea sa in diverse pozitii de lucru, de-a lungul primului
membru tubular 1, pe exteriorul acestuia. Pentru aceasta, manerul de actionare 6
este echipat cu un bolt indexor 18, orientat inspre suprafata exterioara a primului
membru tubular 1 si profilat, in asa fel, incat sa poatd patrunde in niste decupari I,
executate la un anumit pas de-a lungul suprafetei exterioare a primului membru
tubular 1, in corespondentd cu traiectoria pe care se poate deplasa manerul de
actionare 6.

Dupa efectuarea unei extinderi sau retrageri a membrului tubular 2, prin
deplasarea manerului de actionare 6 si antrenarea conectoarelor flexibile 4 si 5, boltul
indexor 18 este introdus, apoi, intr-una din decuparile 1, astfel fiind impiedicata depla-
sarea accidentald a celui de-al doilea membru tubular 2 in raport cu primul membru
tubular 1, considerat fix.

intr-o altd variantd constructiva, ilustratd in fig.3, dispozitivul telescopic de
manipulare cuprinde, cel putin, doud membre tubulare, respectiv primul membru
tubular 1, considerat fix, in care poate fi deplasat, intr-un sens sau in celalalt, cel de-al
doilea membru tubular 2. Conform acestei variante, in vederea antrenarii manuale si
deplasarii celui de-al doilea membru tubular 2, in raport cu primul membru tubular 1,
considerat fix, in peretele acestuia din urma este executatd o fanta longitudinald m.
Un conector rigid 19 este fixat la partea din spate a celui de-al doilea membru tubular
2. Conectorul rigid 19 poate aluneca prin fanta longitudiania m, astfel, incat al doilea
membru tubular 2 poate fi deplasat, in interiorul primului membru tubular 1, ori de
cate ori conectorul rigid 19 este deplasat, inainte sau inapoi, in fanta longitudinald m.
Pe capatul exterior al conectorului rigid 19 este fixat, in afara primului membru
tubular 1, un maner de antrenare 20, sau, acesta din urma, poate fi realizat mono-
bloc cu conectorul rigid 19. Asa cum se va arata, in continuare, manerul de antre-
nare 20 poate fi, de asemenea, prevazut cu mijloace pentru imobilizare, in orice
pozitie, in raport cu primul membru tubular 1. Evident, manerul de antrenare 20,
conectorul rigid 19 si fanta longitudinald m, inlocuiesc conectoarele flexibile 4 si 5 ale
dispozitivului telescopic din fig.1 si fig.2.

In cazul in care dispozitivul telescapic include si al treilea membru tubular 3,
nereprezentat in fig.3, pentru extinderea sau retragerea acestuia se vor utiliza conec-
toarele flexibile 8 si 8, modul de interconectare a acestora fiind cel descris in legatura
cu dispozitivul telescopic ilustrat in fig.1.
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O alta varianta constructiva este aratats in fig.4. Aici, ca si in exemplul de reali-
zare reprezentat in fig.3, primul membru tubular 1 are o fantd longitudinald m.
Conectorul rigid 19 este atagat la partea din spate a celui de-al doilea membru tubular
2. Conectorul rigid 19 poate aluneca prin fanta longitudinald m, astfel, incat al doilea
membru tubular 2 este deplasat ori de cate ori utilizatorul deplaseaza conectorul rigid
18. Conectorul rigid 19 poate fi atasat la, sau poate include manerul de antrenare
20, care se afla in afara primului membru tubular 1. Pentru a extinde sau retrage
dispozitivul, operatorul trebuie sa deplaseze méanerul de antrenare 20 anterior,
respectiv posterior. Méanerul de antrenare 20 poate include un opritor 21, care poate
fi introdus in fanta longitudinald m, ori de cite ori este necesar si se imobilizeze
manerul de antrenare 20 si, implicit, al doilea membru tubular 2, astfel, incat s3 se
mentina un anumit nivel de extindere sau retragere a dispozitivului telescopic, nivel
obtinut anterior. Un prim cablu-pinion 22, fixat pe capatul posterior ¢ al primului
membru tubular 1, este infasurat, cu celdlalt capat, pe o rol3 receptoare,
nereprezentatd, cuplata cu un prim pinion 23, pentru a- antrena intr-0 miscare de
rotatie. Primul pinion 23 este montat pe al doilea membru tubular 2, in apropierea
capatului anterior e al acestuia. Pentru a reduce frecarea si uzura cablului-pinion 22,
acesta, este introdus in interiorul unui tub de protectie 24, montat pe partea
exterioard a membrului tubular 2, solidar cu acesta.

Montata pe al treilea membru tubular 3, in fata primului pinion 23, se afl o
prima cremalierd 25 care angreneaza cu primul pinion 23. Cand se doreste extin-
derea dispozitivului, manerul de antrenare 20 este impins inainte determinand, astfel,
deplasarea celui de-al doilea membru tubular 2. Deoarece, asa cum s-a aratat, un
capat al primului cablu-pinion 22 este fixat pe primul membru tubular 1, miscarea
spre inainte a celui de-al doilea membru tubular 2 face ca primul pinion 23 sa se
roteasca in sensul acelor de ceasornic. Deoarece dantura primului pinion 23 este in
contact cu prima cremalierd 25, rotirea primului pinion 23 produce o deplasare spre
inainte si a celui de-al treilea membru tubular 3 si realizarea extinderii dispozitivului.

In scopul retragerii dispozitivului, al doilea membru tubular 2 este echipat cu
un al doilea pinion 26, de preferat la cap&tul posterior f, care angreneaza cu o a doua
cremaliera 27, montatd pe suprafata interioard a primului membru tubular 1. Un al
doilea cablu-pinion 28 este legat cu al doilea pinion 26, similar cu primul pinion 13,
astfel, incat acesta s& se poata roti. Cablul-pinion 28 este fixat, cu celalalt capat, pe
capatul posterior d al celui de-al treilea membru tubular 3.

Ori de cate ori este necesar s se micsoreze lungimea dispozitivului, manerul
de antrenare 20 este impins inapoi, realizand, astfel, deplasarea inapoi a celui de-al
doilea membru tubular 2. Miscarea spre inapoi a celui de-al doilea membru tubular
2, face ca al doilea pinion 26 s& se rostogoleasca pe a doua cremalierd 27. Aceast3
miscare de rotatie serveste la infasurarea si scurtarea celui de-al doilea cablu-pinion
28 si, prin aceasta, deplasarea celui de-al treilea membru tubular 3 spre spate, si
intrarea sa in interiorul membrului tubular 2.

Este necesar ca dispozitivul telescopic, conform acestei variante constructive
de realizare, s& includd un mijloc pentru impiedicarea rotirii celui de-al treilea membru
tubular 3, n raport cu al doilea membru tubular 2. Un asemenea mijloc poate fi un
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stift 29 fixat pe al treilea membru tubular 3 si care poate aluneca intr-0 a doua fanta
longitudinald n, practicata in al doilea membru tubular 2. Al doilea membru tubular
2 este impiedicat, la randul sdu, sa se roteasca in raport cu primul membru tubular
1, intr-un mod similar, prin blocarea datorata primei fante longitudinale m, in care culi-
seaza conectorul rigid 19. Prin eliminarea rotatiei membrelor tubulare 2 si 3 unul fata
de altul si fata de primul membru tubular 1, considerat fix, se asigura angrenarea
corectd si permanenta a pinioanelor 23 si 26 cu cremalierele 25 si 27, aferente.

Pentru a se asigura o centrare corecta a celui de-al treilea membru tubular 3,
este indicat ca membrul tubular 2 sa fie echipat cu o roata de sprijin 30, montata
diametral opus primului pinion 23 si care, totodata, mentine o angrenare adecvata
a primului pinion 23 cu prima cremalierad 25.

In fiecare din variantele constructive descrise mai inainte este recomandat s
se prevadd unul sau mai multe arcuri, nereprezentate, cu scopul de a facilita si acce-
lera, fie extinderea, fie retragerea membrelor tubulare 2 si 3, mobile, ale dispoziti-
vului. Cand se efectueaza retragerea sau, dupd caz, extinderea membrelor tubulare
2 si 3, trebuie sa fie aplicatd o fortd suficient de mare pentru a se invinge forta
arcurilor.

0 varianta similara celei din fig.4, este aradtatd in fig.5, diferenta intre ele
constand din utilizarea unui motor 31, adecvat, solidar cu primul membru tubular 1,
ce are rolul de a antrena un pinion 32, in ambele sensuri. Pinionul 32 este angrenat
cu o cremalierd 33, fixatd pe al doilea membru tubular 2, astfel, incat rotirea pinio-
nului 32 determina ridicarea sau coborarea celui de-al doilea membru tubular 2.

In fig.B este aratatad o variantd constructiva a dispozitivului telescopic ilustrat
din fig.1. Dispozitivul telescopic include motorul 31, cu rolul de a roti o pereche de
tamburi 34 si 35, in ambele sensuri. Rotirea tamburilor 34 si 35 are ca rol infasu-
rarea si, respectiv, desfasurarea primului conector flexibil 4 si, respectiv, a celui de-al
doilea conector flexibil 5, astfel, incat sa se deplaseze al doilea membru tubular 2,
inainte sau inapoi. Asa cum se observa in fig.6, dispozitivul este adaptat unei aplicati
concrete, la al treilea membru tubular 3 fiind atasat un saculet de prindere 36, adap-
tare ce permite dispozitivului, cu clestele 11, adecvat, sau cu o scula de tip foarfece,
sa fie utilizat la culegerea unor fructe 37 din pomi.

in fig.7 este reprezentat un alt exemplu de realizare a inventiei, in care
dispozitivul telescopic include un prim membru 38, un al doilea membru 39 si un al
treilea membru 40. Principiul de functionare este similar cu cel al dispozitivelor des-
crise mai sus, dar mijloacele tehnice pentru materializarea principiului difera,
oarecum, asa cum se va arata in continuare. In constructiile dispozitivelor ce vor fi
descrise in continuare, conectoarele flexibile, de legdtura, in masura in care exista,
sunt toate dispuse in interiorul dispozitivului, fapt care impiedicd murdarirea si uzarea
prematura a acestora.

Primul membru 38 si al treilea membru 40 se pot deplasa, fiecare, in inte-
riorul celui de-al doilea membru 39. in al doilea membru 39 este montat un conector
flexibil 41, sub forma de banda continud, care este atasat atét la primul membru 38,
intr-un punct de fixare o, cét si la al treilea membru 40, intr-un alt punct de fixare p.
Cand primul membru 38 este tras in jos, conectorul flexibil 41 este obligat sa se
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deplaseze in sensul acelor de ceasornic, antrenand al treilea membru 40, in sus si
viceversa, astfel cd, intotdeauna, cele doud membre 38 si 40 se vor deplasa,
simultan, in sensuri contrare.

Asa cum se aratéd in fig.7, primul membru 38 poate fi alcatuit din dous seg-
mente distincte: un segment de prindere 42, care rémane permanent atasat la
conectorul flexibil 41 si un segment detasabil 43, ce poate fi inlocuit. Segmentul deta-
sabil 43 poate fi cuplat usor si rapid, de exemplu prin insurubare, cu segmentul de
prindere 42. Un aranjament similar este posibil si pentru al treilea membru 40, care
poate fi format dintr-un segment de prindere 44 si un segment detasabil 45. Aceasts
constructie face posibila lungirea sau scurtarea celor doud membre 38 si 40 si/sau
inlocuirea lor cu alte membre, avand anumite caracteristici, specifice pentru o anume
aplicatie.

In fig.8 se prezinta o variantd constructivd a dispozitivului din fig.7 in care,
conectorul flexibil 41 este inlocuit cu o roata dintats 46 care angreneazs, simultan,
cu doua cremaliere 47 si 48, fixate pe primul membru 38 si, respectiv, pe al treilea
membru 40, care se pot deplasa fata de al doilea membru 39, considerat fix. Niste
opritoare 49 si 50 asigurd ca nici unul din membrele 38 si 40, mobile, s& nu poata
fi complet scos din membrul 39. Aceasti constructie permite utilizarea unor senzori
51 si 52, pentru a detecta pozitia la un moment dat a membrelor 38 si 40, mobile,
ale dispozitivului. Senzorii 51 si 52 devin foarte utili, in anumite aplicatii, unde se
doreste extinderea si retragerea periodica a celui de-al treilea membru 40 pentru a
se realiza, de exemplu, o succesiune de tuse, la vopsirea unor pereti.

In acest caz, senzorul, 51 controleaza si detecteaza sfarsitul cursei spre
inainte a celui de-al treilea membru 40 si, respectiv, capitul mai indepartat al unei
tuse de vopsea pentru ca, apoi, s& comande un mator electric pentru schimbarea
directiei de deplasare si retragerea celui de-al treilea membru 40.

Intr-o alta variant3 - ilustrat3 in fig.9 - dispozitivul include doua roti dintate 53
si 54, dispuse spre capetele membrului 39 si care sunt legate intre ele cu o banda
continud 55. Aceastd constructie face posibild extinderea celui de-al treilea membru
40 de aproximativ doud ori mai mult fata de dispozitivul reprezentat in fig.8.

O alt& varianta este arétata in fig. 10 si 11, care este similara dispozitivului din
fig.9. In aceasts constructie, miscarea primului membru 38 in jos, determini roata
dintatd 53 s& se roteasca in sensul opus acelor de ceasornic. Deoarece rotile dintate
53 si 54 sunt conectate intre ele, rotirea ratii dintate 53 produce si rotirea, in sens
opus acelor de ceasornic, a rotii dintate 54, ai carei dinti, in angrenare cu cremaliera
48, deplaseaza cel de-al treilea membru 40, facandud s& se extinda in afara celui de-
al doilea membru 39.

Asa dupa cum se arata in fig. 11, al treilea membru 40 este tubular, astfel,
incat sa poata permite fluidelor, ca de exemplu apa, s& circule prin dispozitiv. Dispozi-
tivul mai include un tub gofrat 56 care racordeaza flexibil al treilea membru 40 cu un
stut de intrare 57, prin care fluidul este introdus in dispozitiv. in acest fel, stutul de
intrare 57 poate fi fixat pe primul membru 38, astfel c3 al treilea membru 40 poate
fi extins in afard, din cel de-al doilea membru 39, fira a se pierde comunicatia
hidraulica, cu stutul de intrare 57. O astfel de configuratie este utild, de exemplu,
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pentru folosirea dispozitivului telescopic impreuna cu un aspirator de praf sau cu
dispozitive de vopsit prin pulverizare.

Intr-un ultim exemplu de realizare - ilustrat in fig. 12 - dispozitivul este similar
cu cel prezentat in fig.1, cu exceptia faptului ca, cele trei membre 1, 2 si 3, care
alcatuiesc dispozitivul, nu sunt dispuse unul in interiorul celuilalt, in sistem telescopic,
ci sunt asezate unul langa celdlalt. Primele doud conectoare flexibile 4 si 5, de
exemplu de tip cablu, sunt fixate cu un capat, pe extremitatea posterioara a celui de-al
doilea membru 2 si, apoi, sunt trecute peste extremitatile opuse ale primului membru
1. pentru a fi fixate pe manerul de actionare B, prin care utilizatorul realizeaza ridi-
carea sau coborarea celui de-al doilea membru 2, in raport cu primul membru 1,
considerat fix.

Cel de-al treilea membru 3 este fixat, cu capatul sau posterior, de capetele
conectoarelor flexibile 8 si 9, de asemenea, de tip cablu care sunt, apoi, trecute
peste extremitatile celui de-al doilea membru 2, pentru a se fixa, impreuna, pe capatul
anterior al primului membru 1. In acest fel, deplasarea intr-un sens a celui de-al doilea
membru 2 determing deplasarea, in acelasi sens, a celui de-al treilea membru 3. In
deplasarea lor, inainte si inapoi, sau in sus si in jos, membrele 2 si 3, mobile, sunt
ghidate prin mijloace in sine cunoscute si nereprezentate in fig. 12. Pentru reducerea
frecarii si micsorarea uzurii, conectoarele flexibile 4, 5, 8 si 9 pot fi trecute peste
niste roti de scripete, nereprezentate, montate corespunzator, pe extremitatile
primului membru 1 si al celui de-al doilea membru 2. O asemenea constructie poate
fi utilizata, de exemplu, pentru inchiderea si deschiderea unor jaluzele pentru ferestre.

Asa cum s-a mentionat mai sus, dispozitivul telescopic, conform prezentei
inventii, poate fi folosit cu oricare din multitudinea de scule, montate la unul sau la
celdlalt capat. Astfel de exemple de scule sunt aratate in fig.13.

In fig.14 si 15 sunt niste vederi ale unui dispozitiv telescopic, conform prezentei
inventii, asa cum ar putea fi utilizate In aplicatii ce implica vopsirea unui perete.

In fig.16 si 17 este ilustrat modul de utilizare a dispozitivului telescopic de
manipulare, conform inventiei, la maturarea unei pardoseli.

In fig. 18 sunt prezentate mai multe dispozitive telescopice, identice, conform
prezentei inventii, care au fost interconectate, astfel, incat extinderea unui dispozitiv
determina extinderea celorlalte. Fiecare pereche de dispozitive invecinate sunt conec-
tate in continuare, astfel cd, miscarea in afara a celui de-al treilea membru 3 al unui
dispozitiv, produce extinderea dispozitivului invecinat. Un mod de a realiza aceasta
interconectare este reprezentat in partea de sus a fig.18.

O alta aplicatie, care se bazeaza pe configuratia din fig. 18, este reprezentata
in fig.19 si 20 in care, un set de mai multe dispozitive telescopice, conform inventiei,
este asamblat intr-o structura rigidd care se poate obtine rapid si usor la diverse
dimensiuni si care poate servi, de exemplu, ca structura de rezistentd pentru un cort
sau alte amenajari similare.

Unei asemenea structuri de rezistenta i se va asocia o prelata adecvata, sau
orice alt material potrivit, pentru acoperirea spatiilor libere din cadrul structurii rigide.
Spatille libere pot fi, de asemenea, acoperite cu panouri glisante, de tipul celor
reprezentate in fig.12.
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‘0 alta posibila aplicatie a inventiei este aratats in fig.21, 22, 23 si 24, care
prezintd doud variante ale unui suport tip trepied, pentru sustinerea unor aparate de
fotografiat sau camere de luat vederi.

Trei dispozitive telescopice A, conform inventiei, indeplinesc rolul celor trei
picioare, articulate la partea lor superioard, in timp ce un al patrulea dispozitiv
telescopic A este montat, vertical, intre cele trei picioare. Pentru o mai mare claritate
a reprezentarilor, unul din cele trei picioare, plasat in spate, a fost intentionat omis
din fig. 21...24.

Fig. 21 i 22 arata pozitile “strans” si respectiv “extins” ale unui trepied format
din mai multe dispozitive telescopice A, de tipul celui prezentat in fig.1, conectate,
astfel, incét o miscare verticald, de extindere a dispozitivului central, determina, simul-
tan, departarea celor trei dispozitive inclinate, ce formeaza picioarele de sustinere ale
trepiedului.

In fig. 23 si 24 sunt, de asemenea, prezentate pozitiile “stréns” si “extins” ale
unui trepied realizat prin asamblarea a trei dispozitive telescopice B, de tipul celui
aratat in fig. 3 si 4, functionarea trepiedului fiind similara cu a celui din fig.21 si 22.
In ambele variante, este posibila reglarea individuala a lungimii fiecarui picior, inainte
de fixarea lor in pozitie de lucru.

in sfarsit, in fig. 25, 26 si 27, sunt prezentate alte aplicatii posibile ale pre-
zentei inventii, pentru realizarea unor dispozitive de auto-aparare, folosind socuri
electrice.

In fig. 25 este ilustrat un astfel de dispozitiv, sub forma unui baston, repre-
zentat de un dispozitiv telescopic, conform inventiei, care inglobeaza un dispozitiv 58,
ce furnizeaza socuri electrice neletale si care este montat la extremitatea anterioara
a celui de-al treilea membru 3. Extinderea bastonului si initierea socurilor electrice
este comandata de actionarea unui tragaci 59 care deblocheaza cele trei membre 1,
2 si 3 si permite destinderea unor arcuri 60 si 61.

In fig. 26 este prezentatd o umbreld ce inglobeaza un dispozitiv telescopic,
conform inventiei, de exemplu de tipul celui folosit la realizarea bastonului cu socuri
electrice din fig. 25 echipat, de asemenea, cu dispozitivul 58 pentru furnizarea
socurilor electrice.

In fig. 27 este prezentat3 o variants a dispozitivului din fig.25 care, la extremi-
tatea anterioard a celui de-al treilea membru 3, este prevazut si cu o lama de cutit
62, dispusé langa dispozitivul 58, de furnizare a socurilor electrice. Lama de cutit 62
are rolul de a perfora hainele si a asigura, astfel, un contact mai bun al dispozitivului
58, cu pielea agresorului. ‘

Inventia a fost descrisd mai sus pentru o mai clara intelegere in legatura cu
mai multe exemple si variante constructive care insa, nu limiteaza inventia numai la
acestea, fiind posibile ca sa fie operate mai multe maodificari sau adaptari la diverse
aplicatii, pe baza aceluiasi concept inventiv care a generat prezenta inventie.

Revendicari
1. Dispozitiv telescopic de manipulare, alcatuit dintr-un prim membru tubular

in care este introdus si se poate deplasa pe directie axiald, in ambele sensuri, un al
doilea membru tubular in care, similar, poate fi introdus un al treilea membru tubular,
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deplasabil in al doilea membru si care, pe extremitatea sa exterioara, sustine o scula
sau un dispozitiv de lucru, al doilea membru tubular fiind pus in migcare prin antre-
narea simultand a dou# conectoare flexibile, de tip cablu, dispuse partial, intre primul
si cel de-al doilea membru si fixate, impreund, intr-un punct aflat in interior, la
extremitatea posterioard a celui de-al doilea membru tubular, mobil, caracterizat
prin aceea cé, primul membru (1), considerat fix, este prevazut cu un prim orificiu
(i), practicat langa capatul anterior (b) al primului membru tubular (1), prin primul
orificiu (j) fiind trecut primul conector flexibil (4), in timp ce al doilea conector flexibil
(5), este trecut printr-un al doilea orificiu (k], aflat in partea opusé primului orificiu (j),
si practicat in primul membru tubular (1), in apropierea capatului posterior (¢) al
acestuia, cele doud orificii (j si k) avand posibilitatea sa includa cate o roata de
scripete, pe care se infdsoara conectoarele flexibile (4 si 5).

2. Dispozitiv, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca este
prevadzut cu un maner de actionare (6), deplasabil de-a lungul primului membru tubular
(1), in exteriorul acestuia, pe manerul de actionare (6) fiind fixate capetele exterioare
ale celor doud conectoare flexibile (4 si 5), deplasarea manerului de actionare (6)
antrenand in miscare conectoarele flexibile (4 si 8) si, prin acestea, determinand
deplasarea axiald a celui de-al doilea membru tubular (2) fatd de primul membru
tubular (1), considerat fix, intr-un sens sau in celalalt.

3. Dispazitiv, conform revendicarii 2, caracterizat prin aceea cad manerul de
actionare (6) poate fi imobilizat, dupa efectuarea deplasarii sale, intr-un sens sau in
altul, fiind prevézut cu un bolt indexor (18), profilat, astfel, incat sa patrunda intr-un
sir de decupari (1), executate de-a lungul suprafetei exterioare a primului membru
tubular (1), in corespondentd cu traiectoria pe care se deplaseaza manerul de
actionare (6) si boltul indexor (18) al acestuia, prin imobilizarea manerului de
actionare () si, implicit, a conectoarelor flexibile (4 si 8), find impiedicatd deplasarea
accidentald a celui de-al doilea membru tubular (2), intr-un sens sau in celdlalt, in
interiorul primului membru tubular (1), considerat fix, dupa extinderea sau retragerea
dispozitivului telescopic, efectuata de utilizator.

4. Dispozitiv, conform revendicérii 1, caracterizat prin aceea ca, intr-o
variantd de realizare, este alcatuit dintr-un prim membru (1), considerat fix, langa
acesta fiind dispus un al doilea membru (2), deplasabil fatd de primul membru (1] prin
antrenarea unui maner de actionare (6) si a doud conectoare flexibile (4 si 5), ale
caror capete exterioare sunt fixate, impreund, pe manerul de actionare (6), capetele
interioare fiind fixate la extremitatea posterioara a celui de-al doilea membru (2],
astfel, incat miscarea acestuia este transmisa unui al treilea membru (3), aflat langa
al doilea membru (2), prin intermediul altor doud conectoare flexibile (8 si 9], fixate
cu doua capete pe extremitatea anterioard a primulut membru (1), celelalte capete
fiind fixate la extremitatea posterioara a celui de-al treilea membru (3).

5. Dispozitiv telescopic de manipulare, ce cuprinde mai multe membre tubu-
lare, montate unul in celadlalt, astfel, incit se pot deplasa, relativ, unul fata de celalalt
si fatd de un alt membru tubular, considerat fix, caracterizat prin aceea céa primul
membru tubular (1) este prevazut cu o fanta longitudinala (m) in care, transversal,
patrunde un conector rigid (18), care este fixat pe capatul posterior al celui de-al
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doilea membru tubular (2] si este solidar cu un méaner de antrenare (20), cu ajutorul
caruia, al doilea membru tubular (2) este deplasat axial, intr-un sens sau celdlalt, pe
capatul posterior (€] al primului membru tubular (1), considerat fix, find montat capa-
tul unui prim cablu-pinion (22) care, printr-un tambur, roteste un prim pinion (23),
montat pe extremnitatea anterioara a celui de-al doilea membru tubular (2) si aflat in
angrenare cu o prima cremaliera (25), fixata de-a lungul celui de-al treilea membru
tubular (3), astfel, incat deplasarea axiald, orientatd spre inainte, a celui de-al doilea
membru tubular (2], determina extinderea celui de-al treilea membru tubular (3), pe
a carei extremitate posterioara este fixat capatul unui al doilea cablu-pinion (28), infa-
surat pe un tambur solidar cu un al doilea pinion (26), montat pe extremitatea poste-
rioara a celui de-al doilea membru tubular (2) si aflat, in angrenare, cu o a doua
cremalierd (27), fixata pe suprafata interioara a primului membru tubular (1), astfel,
incat deplasarea axiald, orientatd spre fnapoi, a celui de-al doilea membru tubular (2),
determina rotirea celui de-al doilea pinion, infasurarea celui de-al doilea cablu-pinion
(28] pe tambur si, prin aceasta, retragerea celui de-al treilea membru tubular (3) in
interiorul celui de-al doilea membru tubular (2).

6. Dispozitiv, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca, intr-o alt3
varianta de realizare, este alcatuit dintr-un prim membru (38) ce se deplaseaza pe o
directie longitudinald fatd de un al doilea membru (39), considerat fix, in care,
totodata, se deplaseaza si un al treilea membru (40), un conector flexibil (41), fara
sfarsit, find montat in al doilea membru (39); o ramura a conectorului flexibil (41)
este cuplatd, intr-un punct de fixare (o) cu primul membru (38), iar cealaltd ramura
a conectorului flexibil (41) este cuplata, intr-un punct de fixare (p), cu cel de-al treilea
membru (40), astfel,incat deplasand longitudinal, intr-un sens, primul membru (38),
fatd de cel de-al doilea membru (39), considerat fix, miscarea este transmisa, prin
conectorul flexibil (41), celui de-al treilea membru (40), care se va deplasa, simultan,
cu primul membru (38), dar in sens opus acestuia.

7. Dispozitiv, conform revendicarii 5, caracterizat prin aceea ca, cel putin
unul din membrele (38 sau 40), deplasabile, este format din cel putin doua segmente,
si anume: un segment de prindere (42 si 44), care rdmane permanent legat de
conectorul flexibil (41) in punctele de fixare (o si p) si un segment detasabil (43 si
45), care poate fi demontat si inlocuit cu alte segmente, avand alte caracteristici.

8. Dispozitiv, conform revendicarii 5, caracterizat prin aceea ca, intr-o ultima
variantd de realizare, primul membru (38) si al treilea membru (40}, ambele depla-
sabile fata de al doilea membru (39), considerat fix, sunt prevazute cu cate o crema-
liera (47 si 48) pe aproape intreaga lor lungime, cremalierele (47 si 48) fiind dispuse
fata in fata si angrendnd cu niste pinioane (53 si 54), dispuse spre extremititile celui
de-al doilea membru (39), pinioanele (83 si 54) fiind cuplate intre ele printr-un conec-
tor flexibil (89), fara sfarsit, astfel, incat deplasand primul membru (38) sau al treilea
membru (40]), ambele membre (38 si 40) se vor deplasa, simultan, in sensuri opuse.

Presedintele comisiei de examinare: dr. ing. Zamfir Nicolae
Examinator: ing. Gurzéu loan
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