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9 SISTEM DE CONTROL AL MISCARII

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem de control al miscarii
destinat controlului unui sistem mobil prin intermediul
unor elemente elastice cu nitinol. Sistemul conform
inventiei este constituit, in principal, dintr-un sistem (1)
mobil care se deplaseaza prin intermediul a doua roti (2
si 2') actionate independent cu ajutorul a doua motoare
(3 si 3'), deplasarea sistemului (1) mobil fiind coman-
data prin intermediul unui joystick (5) si a unui sistem de
frAnare constituit din doua arcuri (6 si 6') de nitinol ce
actioneaza doi saboti (9 si 9'), sistemul de franare fiind
comandat prin intermediul unui microcontroler (12) sia
unui modul cu relee (13).
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Sistem de control al miscarii

Inventia se refera la un sistem de control al miscarii, destinat controlului deplasarii
unui sistem mq})il prin intermediul unor elemente elastice cu nitinol.

in scopul realizarii unor sisteme de control al miscarii este cunoscutd o solufie
(MEYER S. Wheelchair Control System. Cerere de brevet US2010174432A1), care consta, in
principal, in utilizarea unui sistem de control a deplasarii unui sistem mobil utilizind doua
motoare, a caror viteza si directie de deplasare este comandata prin intermediul unui panou de
comanda, care transmite comenzile catre un microprocesor.

Dezavantajele solutiei sunt legate de complexitatea executiei si de numarul ridicat de
senzori utilizati pentru a putea comanda deplasarea sistemului in directia dorita.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in realizarea unui sistem de control
al miscarii care permite executarea oricarei miscari comandate de utilizator i franarii in
siguranta a sistemului mobil.

Sistemul de control al miscarii, conform inventiei, inlatura dezavantajele prezentate
prin aceea ca este constituit, in principal dintr-un sistem mobil care are in componenta doua
motoare care sunt alimentate concomitent ori separat, franarea realizindu-se cu ajutorul a
doua arcuri de nitinol, care odata alimentate actioneaza asupra sistemului de franare.

Inventia prezinta urmatoarele avantaje:

- Executia imediata a comenzilor realizate;

- Simplitate constructiva,

- Fiabilitate ridicata,

- Volum redus.

Se da in continuare un exemplu de realizare a inventiei in legatura cu figura 1 si figura
2, care reprezintda dupa cum urmeaza:

fig. 1 — vedere de sus a sistemului de control al miscarii;

fig. 2 — vedere de jos a sistemului de control al miscarii.
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Sistemul de control al miscérii, conform inventiei, este constituit in principal dintr-un
sistem mobil 1, a cérui deplasare se realizeaza prin intermediul a doua roti motoare 2 si 2°,
actionate independent cu ajutorul a doua motoare 3 si 3°, si o a treia roata 4, de sprijin, ce se
roteste liber 360 grade. Deplasarea sistemului mobil este comandat prin intermediul unui
joystick 5, si a unui sistem de franare constituit din doua arcuri de nitinol 6 si 6 (alimentate
cu tensiune de la un acumulator 7 prevazut cu un sistem de incarcare 8, ce actioneazi doi
saboti 9 si 9’ prin intermediul a doua parghii 10 si 10’ ce au la capiatul opus al parghiilor doua
arcuri 11 si 11° ce au rolul de a tensiona sistemul de frinare, sistem de frinare comandat prin
intermediul unui microcontroler 12 si a unui modul cu relee 13, viteza de raspuns a sistemului
de franare fiind imbunatatita prin utilizarea unui ventilator 14.

Comenzile de deplasare sunt realizate cu ajutorul unui joystick 5 cu cinci posibilitati
de actionare (inainte, inapoi, stinga, dreapta, franare).

Fiecare comanda data de joystickul 5 este transmisa unui microsistem programabil 12,
care comanda modulul cu relee 13, astel executindu-se miscarea dorita. in momentul in care
motoarele 3 si 3’ sunt alimentate simultan, sistemul mobil se deplaseaza pe una din directii
(inainte/inapoi) prin schimbarea polaritatii tensiunii la motoare, iar frinarea acetuia are loc
prin alimentarea celor doua arcuri de nitinol 6 §i 6’ care actioneaza, prin intermediul
pérghiilor 10, 10’ cei doi saboti 9 si 9’ asupra celor doua roti 2 si 2’ determinind frinarea
intregului sistem. Deplasarea sistemului mobil in partea stdnga este realizata prin alimentarea
motorului 3’ pozitionat in partea dreapta, si a arcului de nitinol 6 (din partea stingi a
sistemului), care deplaseaza sabotul 9 pe roata 2, determinand virarea spre stinga a intregului
sistem mobil. Deplasarea sistemului mobil in partea dreapta are loc prin alimentarea
motorului 3 pozitionat in partea stanga, si a arcului de nitinol 6°, care deplaseazi sabotul 9’
pe roata 2’, determinand deplasarea spre dreapta a sistemului. Pentru a mari viteza de raspuns
a arcurilor de nitinol 6 si 6°, a fost montat un ventilator 14 care asigura racirea rapida a
acestora, asigurand actionarea/retragerea sabotilor de franare 9 si 9°.

Sistemul de control al migcérii, conform inventiei, poate fi reprodus cu aceleasi
performante si caracteristici ori de cate ori este necesar, fapt care constituie un argument in

favoarea respectarii criteriului de aplicabilitate industriala.
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Revendicari

1. Sistem de control al miscarii, caracterizat prin aceea cd, este constituit in principal
dintr-un sistem mobil (1), a carui deplasare se realizeaza prin intermediul a doua roti (2) si
(2’), actionate independent cu ajutorul a doud motoare (3) si (3”), si o a treia roata (4) ce se
roteste liber 360 grade. Deplasarea sistemului mobil este comandat prin intermediul unui
joystick (5), si a unui sistem de franare constituit din doud arcuri cu nitinol (6) si (6”),
alimentate cu tensiune de la un acumulator (7) prevazut cu un sistem de incércare (8), ce
actioneaza doi saboti (9) si (9”) prin intermediul a doua parghii (10) si (10”) ce au la capatul
opus al parghiilor doua arcuri (11) si (11”) ce au rolul de a tensiona sistemul de franare, sistem
de franare comandat prin intermediul unui microcontroler (12) si a unui modul cu relee (13),
viteza de raspuns a sistemului de franare fiind imbunatatita prin utilizarea unui ventilator (14).
Roata (4) se roteste 360 grade si este pozitionatd in partea din fatd pe mijlocul sistemului
mobil si are rolul de a asigura echilibrul acestuia.

2. Sistem de control al miscarii, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca
fiecare comanda pentru deplasare datd de joystickul (5) este transmisd unui microsistem
programabil (12), care comanda modulul cu relee (13) executandu-se miscarea dorita si astfel
in momentul in care motoarele (3) si (3°) sunt alimentate simultan, sistemul mobil se
deplaseaza pe una din directii (inainte/inapoi) prin schimbarea polaritatii tensiunii la motoare,
iar franarea acestuia are loc prin alimentarea celor doud arcuri de nitinol (6) si (6°) care
actioneaza prin intermediul parghiilor (10), (10”) cei doi saboti (9) si (9°) asupra celor doui
roti (2) si (2°) determinadnd franarea intregului sistem. Deplasarea sistemului mobil in partea
stangd este realizata prin alimentarea motorului (3”) pozitionat in partea dreapta, si a arcului
de nitinol (6) (din partea stdnga a sistemului), care deplaseaza sabotul (9) pe roata (2),
determindnd virarea spre stinga a intregului sistem mobil; deplasarea sistemului mobil in
partea dreaptd are loc prin alimentarea motorului (3) pozifionat in partea stinga, si a arcului
de nitinol (6°), care deplaseaza sabotul (9’) pe roata (2’), determinind deplasarea spre dreapta
a sistemului. Pentru a mari viteza de raspuns a arcurilor de nitinol (6) si (6”), a fost montat un

ventilator (14) care asigura racirea rapida a acestora, asigurind actionarea/retragerea sabotilor
de franare (9) si (9°).
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