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{57) Rezumat:

Inven%ia. se referd la o metodd sila un dispozitiv de
progu sie farg.sursd de energie proprie, pentru sisteme
mobile. Metoda conform inventiel permite captarea
petiodica a unor cuante de energie din energia mediilor
mecanic active, siconsta inurmatoarele etal\r)e: in prima
etapd se alege un dispozitivdenavigare (DN}, in-a doua
etapd se realizeaza amplificarea efectului miscarii de
alunecare, urmatd, in etapele urmatoare, de produ-
cerea efectului de “ciocnire plasticd” gi de realizarea
functiei de ocolire a obstacolelor intalnite in timpul
mersului. Dispozitivul conform inventiei este alc&tuit
dintr-un dispozitiv de navigare fDN) a carui baza este
confectionatd dintr-un: material ce are coeficienti de
frecare dependenti de directia sa de deplasare, si care,
infunciie de destinatia pentru care este construit, poate
avea o forma paralelipipedicd sau una cilindricd, $i in
corpul caruia, la interior, este previzutd o cavitate (C)
in care culiseaza un é)iston (Pz, dintr-un dispozitiv' de
blocare/deblocare (DBD) al pistonului (P), dintr-un.varf
(V)confectionatdintr-un material foarte flexibil, menitsd

asigure condigile unei ciochiri elastice ntre dispozitivul
de navigare (DN) si diferite obiecte din:mediul pe care
acesta il exploreaza, dintr-un sistem de control inte-
ligent (SCI), pentru activarea sau dezactivarea dispo-
zitivului de blocare/ deblocare (DBD), si doud regiunide
dimensiuni mici (R,, R,) cu rolul de-a schimba direclia
de mers a dispozitivului de navigare (DN).
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Metoda si dispozitiv de propulsie fara sursa de energie proprie

pentru sisteme mobile

Inventia propune o metoda §i corespunzator, un dispozitiv de propulsie fard sursa de

energie proprie pentru sisteme capabile sa se deplaseze in medii mecanic active (medii care isi

modificd permanent directia: medii lichide care produc valuri, medii rigide care produc
vibratii, etc.) prin captarea energiei locomotoare necesare miscarii din energia mecanicid a
mediului in care se afla, precum si metodele, respectiv dispozitivele de ocolire a obstacolelor
corespunzitoare fiecaruia dintre aceste sisteme.

Dintre realizirile de data foarte recenti menite si evidentieze actualitatea
subiectului abordat de noi si interesul pe plan international pentru gasirea unor mijloace de
locomotie noi, neconventionale, vom prezenta in rezumat realizérile pe 2008 ale grupului de
cercetatori cunoscut sub acronimul MCDS (Members of Mobile Computing and Distributed
Systems). In lucrarea “Decentralized PD Control for Non-uniform Motion of a Hamiltonian
Hybrid System”, publicatd in “International Journal of Automation and Computing, 05(2),
April 2008, 119-124”, cei trei autori Mingcong Deng, Hongnian Yu si Akira Inoue propun un
sistem hamiltonian hibrid capabil sa producad o miscare neuniforma studiind apoi proprietitile
structurale ale acestui sistem. In lucrarea “Analysis and Control of a Capsubot” apdrutd in
“Proceedings of the 17th World Congress The International Federation of Automatic Control
Seoul, Korea, July 6-11, 2008, cei trei autori Y. Liu, H. Yu, si T. C. Yang modeleazi
migcarea unei capsule robot pintr-o strategie bazatd pe 7 pasi in care forta de propulsie este
asiguratd prin intermediul unui sistem piezoelectric. In lucrarea “Control of a propulsion
mechanism over a wireless network™ apérutd in “Proocedings of the UKACC International
Conference on Control 2008, Univ. of Manchester, Sep. 2-4”, cei doi autori Samuel Oliver
Wane si Hongnian Yu investigheaza posibilitatea de a transmite forta motrice de la motor la
rofile unui vehicul in conditiile in care intre motor si roti nu existd nici un fel de legitura.
Pentru realizarea acestui deziderat cei doi autori propun ca motorul sa actioneze un pendul ale
carui impulsuri inertiale sd contribuie la realizarea miscarii dorite a vehiculului. De asemenea

in lucrarea intitulatd “An Iterative Learning Control Scheme for the Capsubot”, apiruti in
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“Proocedings of the UKACC International Conference on Control 2008, Univ. of Manchester,
Sep. 2-4”, cei trei autori Yang Liu, Hongnian Yu, Luige Vladareanu, modeleazd miscarea
unei micro-capsule robot cu ajutorul unui sistem alcatuit din trei pérti: o carcasa exterioard, un
corp interior mobil si un angrenaj piezoelectric menit sd-1 actioneze prin intermediul unui
sistem de control capabil si analizeze diferitele stdri ale micro-robotului si sd ia deciziile
corespunzatoare.

Dezavantajele acestor solutii constau in faptul cd autorii mentionati mai devreme
obtin miscarea mecanismelor pe care le construiesc prin folosirea unor generatori de propulsie
precum motoarele sau angrenajele piezoelectrice, in timp ce, la noi, prototipurile pe care vrem
si le brevetam, realizeazi aceleasi obiective dar in absenta oricarui tip de astfel de mijloc de
locomotie. Dupa cum se va vedea, aceastd diferentd fundamentald de abordare a problemei va
avea consecinte directe asupra modului in care este ganditd construirea noilor mecanisme
precum si asupra principiilor care vor sta la baza metodelor ce vor asigura functionarea lor.

Problema pe care o rezolvi inventia constd in realizarea unor mijloace de locomotie
fara sursad de energie proprie si in consecintd perfect nepoluante, capabile sd se deplaseze in
medii mecanic active prin captarea energiei locomotoare necesare miscdrii din energia
mecanicd a mediilor pe care urmeaza sa le strabata.

Metoda de propulsie fara sursa de energie inlatura dezapantajele de mai sus prin
accea ca permite captarea periodici a unor cuante de energie din energia mediilor
mecanic active de catre un dispozitiv de navigare DN care se deplaseaza in acest mediu prin
alunecare sau plutire, respectandu-se urmatoarele etape:

In cadrul primei etape se alege un dispozitiv de navigare DN cu proprietarea ca
materialul din care este confectionatd suprafafa de contact dintre acesta si mediul pe care
urmeaza se deplaseze are indici de frecare diferiti pentru mersul inainte fatd de mersul inapoi,
ceea ce va conduce ca la miscérile oscilatorii ale mediilor mecanic active idealizate printr-un
plan care se inclind periodic fatd de o anumitd axa de rotatie, si inainteze considerabil mai
mult in sensul in care coeficientul de frecare al bazei sale este mai mic decét in sensul de
deplasare opus, in care coeficientul de frecare al bazei sale este mult mai mare; de asemenea
se confectioneaza varful V al dispozitivului de navigare dintr-un material foarte elastic sau
prevazut cu un resort, care sd reactioneze la eventualele ciocniri ale capsulei DN cu diversele
obstacole care i se interpun pintr-o miscare de recul.

in etapa a doua se realizeaza amplifacarea efectului miscarii de alunecare printr-

un piston P de masd apreciabila in raport cu masa invelisului exterior al dispozitivului de
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navigare DN, care culiseazd intr-o cavitate C interioard dispozitivului de navigare DN
mentionat, avind de asemenea coeficienti de frecare diferiti, respectiv in sensul de inaintare al
dispozitivului de navigare DN coeficientul de frecare predefinit dintre piston si cavitatea in
care acesta culiseazi este de cel putin doud ori mai mic decét coeficientul de frecare dintre
pistonul P si cavitatea C daca deplasarea acestuia se face in sensul opus sensului de inaintare
al dispozitivului de navigare DN. Astfel, dacd planul pe care este asezat dispozitivul de
navigare DN se afld inclinat in sensul de deplasare al acestuia, pistonul P va aluneca cétre
extremitatea din fatd a dispozitivului de navigare DN amplificdndu-i prin ciocnire migcarea de
alunecare, respectiv daca planul oscilant se giseste aplecat in sensul in care nu dorim ca
dispozitivul de navigare DN sa se deplaseze, coeficientul de frecare marit dintre dispozitivul
de navigare DN si plan va face ca revenirea acestuia in pozitia detinutd anterior alunecarii
spre inainte sa fie suficient de inceatd incét energia cineticd acumulatd de pistonul P in timpul
acestei curse sd nu provoace un recul semnificativ al dispozitivului de navigare DN.

In etapa a treia, pentru a asigura in bune conditii producerea efectului de
“ciocnire plastici” dintre pistonul P si extremitatea cavitatii C situatd langd varful V al
dispozitivului de navigare DN, in interiorul cavititii C a dispozitivului de navigare DN, este
previzut un dispozitiv de blocare / deblocare DBD al pistonului P care se activeaza de fiecare
dati cind pistonul P ajunge 1n aceasta pozitie. Dispozitivul de blocare / deblocare DBD este
comandat de catre un sistem de control inteligent SCI astfel incat, atunci cand capsula DN 1si
schimbd directia fatd de orizontald cu un anumit unghi pozitiv o si se autodeblocheze si si
lase pistonul P liber.

in etapa a patra, pentru realizarea functiei de ocolire a obstacolelor intilnite in
timpul mersului prin crearea unui moment inertial de rotatie atunci cand dispozitivul DN se
ciocneste de un obstacol, se realizeazd doud regiuni R; si R, de dimensiuni mici, situate in
jumitatea din spate a dispozitivului ,fiecare de cdte o parte a bazei acestuia, avand
proprietatea ca atunci cand varful dispozitivul se loveste de un obstacol oarecare in una dintre
aceste regiuni coeficientul de frecare sd devind brusc, considerabil mai mare decit
coeficientul de frecare al restului suprafetei de contact a diapozitivului cu planul pe care
acesta se sprijind, ceea ce va conduce la rotirea dispozitivului de navigare DN fata de
perpendiculara ridicata din centrul regiunii activate pe planul acesteia, obtindndu-se in acest
fel ocolirea obstacolului cu monitorizarea directiei de navigare dupd urmatorul algoritm
integrat intr-un sistem de evitare al obstacolelor SEO: in momentul reculului, intr-una dintre

regiunile R; sau Ry, descrise mai devreme, coeficientul de frecare va creste brusc, actionind
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ca o frAna si avand ca efect deterninarea unui moment inertial de rotatie - la dreapta daci se
activeaza regiunea situatd pe latura stAngé a bazei dispozitivului de navigare DN, respectiv, la
stinga — daci se activeaza regiunea situaté pa latura dreapté a bazei dispozitivului de navigare
DN; efectul acestui moment inertial va fi rotirea dispozitivului fata de directia pe care se afla
obstacolul, oferind astfel dispozitivului posibilitatea de a ocoli obstacolul intélnit.

In etapa a cincia, daca se doreste producerea de energie electrica generata intern se asigura
miscarea unui piston mobil P cu proprietati magnetice, in interiorul unui solenoid S ale carui
spire inconjoara cavitatea C interioara care gazduieste pistonul mobil P. Energia astfel
obtinuta poate fi utilizata la alimentarea unui ordinator de bord OB si unui sistem de senzori
SS, care si realizeze functiile unui dispozitiv de orientare spatiala DOS dotat cu vedere
artificiald, in vederea monitorizarii directiei de navigare a capsulei DN si a mentinerii
legaturii tele-comandate cu un centru de comanda CCD Astfel, varful V al dispozitivului SE,
spre deosebire de cel al dispozitivului de navigati DN, nu mai trebuie nici sa fie confectionat
dintr-un material elastic, nici sid fie prevazut cu senzori de impact care si declanseze

modificarea coeficientului de frecare in una dintre regiunile R, sau R, deoarece in cazul de
2

fata aceste sarcini vor fi preluate de sistemul DOS de monitorizare a navigatiei, reprezentat
prin sistemul de senzorii SE care ii asigura vederea artificiala, al carui rol este acela de a
sesiza din timp obstacolele care apar in calea sondei SE si de a actiona dispozitivul care
determina schimbarea corespunzitoare a directiei sale de inaintare.

Dispozitivul conform inventiei inlaturi dezavantajele mentionate prin aceea ca
este alcatuit: dintr-un dispozitiv de navigare DN a cérei baza - fata pe care acesta aluneca -
este confectionatd dintr-un material care are coeficienti de frecare dependenti de directia sa de
deplasare (respectiv: coeficientul de frecare la mersul inainte trebuie sa fie substantial mai
mic decat coeficientul de frecare la mersul inapoi) care, in functie de destinatia pentru care
este construitd, poate avea o forma paralelipipedicd sau una cilindrica, si in corpul careia, la
interior, este prevazutd o cavitate C In care culiseazd un piston P a carui masa se giseste intr-
un raport, bine definit cu masa carcasei dispozitivului si care este confectionat dintr-un
material care ii permite o deplasare rapida pe directia de mers inainte a dispozitivului de
navigare DN (coeficientul de frecare al materialului din care este confectionat pistonul are
proprietatea ca la mersul in aceastd directie este foatre mic) si care ii determina o deplasare
foarte lenta atunci cind acesta revine cétre pozitia din spate a dispozitivului de navigare DN
(coeficientul de frecare al pistonului la mersul inapoi este mult mai mare decat cel la mersul

inainte), un dispozitiv de blocare / deblocare DBD al pistonului P care la comanda unui sistem

i
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de control inteligent SCI declanseazi blocarea acestuia in momentul in care pistonul atinge
peretele din fafa al cavitdtii C si care, atunci cand unghiul dintre baza dispozitivului de
navigare DN si directia sa de deplasare capétd o anumitd valoare pozitivd & cuprinsi intr-un
interval predefinit, realizeazéd deblocarea acestuia, un varf V confectionat dintr-un material
foarte flexibil (un resort, de exemplu) menit si asigure conditiile unei ciocniri elestice intre
dispozitivul de navigare DN si diferitele obiecte din mediul pe care acesta il exploreaza, un
sistem de control inteligent SCI care genereazé printr-un algoritm conform inventiei semnalul
de comandd pentru activarea respectiv dezactivarea dispozitivului de blocare / deblocare
DBD, doui regiuni de dimensiuni mici R, Ry, situate intre partea mediana si partea terminala
a dispozitivului, fiecare de céte o parte a bazei acestuia, cu rolul de a schimba directia de mers
a dispozitivului de navigare DN atunci cand varful V, al dispozitivului de navigare DN, se
ciocneste de un obstacol, prin schimbarea indicelui de frecare al uneia dintre aceste doui
regiuni prin intermediul unui sistem de evitare al obstacolelor SEO care, in vederea ocolirii
obstacolelor, comanda printr-un algoritm conform inventiei care dintre regiunile R;, sau R; sa
fie activata. In cazul producerii de energie proprie, se asigura miscarea unui piston mobil P cu
proprietati magnetice, in interiorul unui solenoid S ale carui spire inconjoara cavitatea C
interioara care gazduieste pistonul mobil P, cu energia produsa alimentandu-se un ordinator
de bord OB si un sistem de senzori SS, pentru realizarea functiilor unui dispozitiv de orientare
spatiald DOS dotat cu vedere artificiald, monitorizarii directiei de navigare a capsulei DN si a
mentinerii legaturii tele-comandate cu un centru de comanda CCD.

Inventia prezintd avantajul elimindrii surselor de combustibil necesare generarii
energiei proprii de producere a actiunilor de miscare §i implicit, avantajul nepoluarii mediului
ambiant, avantajele micsorarii costurilor de fabricatie si de exploatare, precum si avantajele
rezultate din posibilitatea proiectarii acestor dispozitive la un gabarit mult mai redus si la un
grad de fiabilitate mult mai ridicat decét al celor conventionale.

Alte avantaje ale inventiei rezidd in posibilitatile speciale ale dispozitivelor propuse
care ofera solutii tehnologice simple de rezolvare a unor probleme actuale stringente precum:

1) Explorarea unor medii in care realimentarea dispozitivelor cu energia necesard
indeplinirii misiuniilor pentru care au fost create este imposibild. De exemplu activitati
desfasurate la mare distantd de centrele de control.

2) Explorarea unor medii in care nu este permisd nici un fel de poluare. De exemplu

investigatii in interiorul unor organisme vii.

ik
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Se di in continuare un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu fig.1, care
prezintd o descriere generala a modului de realizare a metodei, si figurile 2 - 31 care prezinta
schemele de principiu si modul de functionare al dispozitivului de propulsie fara sursd de
energie proprie destinat sistemelor mobile.

Metoda conform inventiei constd in captarea periodicd a unor cuante de energie din
energia mediilor mecanic active, in inmagazinarea acestora sub forma de energie potentiala,
si in transformarea lor, prin intermediul fortei gravitationale, in cuante de energie cinetica.

Dispozitivul de navigare (DN) propus pentru brevetare este alcatuit din urmatoarele
trei componente principale:

(I) Corpul propriu-zis, avand forma unui paralelipiped ABCDA'B'C'D', care la

interior contine o cavitate paralelipipedicd 4, B,C,D,4,'B,'C,'D,"', (a se vedea figurile 2 si 3).
(II) Varful (V) aflat in prelungirea corpului ABCDA'B'C'D' (a se vedea figura 3).

(I1D) Pistonul EFGHE'F'G'H', in forma de cub, care se gaseste in interiorul cavitatii
ABC DA 'B'C,'D' sicare se poate deplasa de-a lungul acesteia in ambele sensuri (a se
vedea fig. 4 si 5).

Pentru inldturarea ambiguitétilor de exprimare, precizdm cé dispozitivul de navigare
(DN) este delimitat de punctele ABCDA'B'C'D'V', iar pistonul (P) de punctele
EFGHE'F'G'H'. De asemenea, punctele O, respectiv O; din figurile 6 si 7 reprezinta
centrele pistonului EFGHE'G’H’G’ in pozitiile lor terminale.

Observatie: in functie de cerintele tehnologice de fabricatie, pistonul EFGHE 'G'H'G’ poate
fi confectionat si in forma de paralelipiped.

La realizarea dispozitivului trebuie sa se tind seama de urmatoarele caracteristici si
specificatii de fabricatie:

1) Baza exterioara ABCD a corpului capsulei (DN) este confectionata dintr-un material

al carui indice de frecare depinde de sensul in care se deplaseaza dispozitivul. Mai precis,

dacd prin y,, (E) , vom nota indicele de frecare al suprafetei exterioare a dreptunghiului

ABCD atunci cand capsula (DN) se deplaseaza in sensul de la 4 la B, iar prin 4, (ﬂ), vom

nota indicele de frecare al suprafetei exterioare a dreptunghiului 4BCD atunci cind capsula

(DN) se deplaseaza in sensul de la B la 4, atunci intre acesti doi coeficienti de frecare trebuie

sa existe in mod obligatoriu relatia u,,, (E) <M, (ﬂ)

7
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2) Asemanator, peretii interiori ai cavitdtii 4, BC,D,4,'B,'C,'D," sunt confectionati
dintr-un material al cirui indice de frecare depinde de sensul in care se deplaseazi pistonul

(P). Foarte exact, dacad u,, (E) , reprezintd coeficientul de frecare al pistonului (P) in sensul

de deplasare de la A4 cétre B, iar p,, (—Bj) , reprezintd coeficientul de frecare al pistonului (P)

in sensul de deplasare de la B cétre 4, atunci trebuie indeplinitd proprietatea
sty (AB) < 1, (BA).

3) Varful mecanismului (DN) este confectionat dintr-un material foarte elastic, (sau
este prevazut cu un resort) care si reactioneze la eventualele ciocniri ale capsulei cu diversele
obstacole care i se pot interpune pintr-o migcare de recul (a se vedea fig. 3, 4, 5).

Observatii: 1) Pentru a simplifica descrierea modului de functionare al sistemului de
propulsie pe care urmeazi sa il prezentam vom considera ci frecérile dintre piston §i cavitatea

in care acesta se deplaseazi se realizeazi numai la nivelul suprafetei 4, B,C,D, interioare.

2) Pentru a asigura in bune conditii producerea efectului de “ciocnire plasticd” dintre
pistonul (P) si suprafata BCC'B’, (fig. 7) vom presupune suplimentar cd mecanismul (DN)
este prevazut in partea interioard a cavitatii 4 B,C D 4,'B,'C,'D,' cu un dispozitiv de blocare
a pistonului (P) de fiecare datd cind acesta ajunge in pozitia O, (a se vedea fig. 8). Acest

dispozitiv este conceput astfel incét, atunci cand capsula (DN) isi schimba directia fati de
orizontald cu un anumit unghi pozitiver s se autodeblocheze si si lase pistonul (P) liber.
in continuare, masa carcasei mecanismului (invelisul exterior plus intreaga zona

corespunzitoare varfului) va fi notatd cu m,., iar masa pistonului mobil ( P) cu m,.

Modul de functionare al dispozitivului (DN) se bazeazd pe un set de principii
descriptibile cu ajutorul mecanicii newtonoene. Pentru o prezentare cat mai matematizata a
acestor principii vom idealiza mediul in care dispozitivul (DN) urmeaza si se deplaseze pintr-
o suprafatd pland care se inclina periodic (se roteste in jurul axei Ox) fatid de orizontald cu
unghiurile -a §i «, cain figurile aldturare 9 - 12. Presupunem dispozitivul (DN) asezat pe
aceastd suprafatd (planul oscilant 7 din figurile mentionate). Figurile 11 i 12 ilustreazi
pozitiile limita ale capsulei (DN) in timpul rotatiilor descrise de cétre planul 7 pe care
aceasta se afla sprijinité.

In continuare vom arita ca dispozitivul (DN) prezentat mai devreme este capabil si

preia o parte din energia care produce migcarea planului 7 §i si o transforme in energia
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necesari deplasarii sale in sensul de la 4 la B, sau altfel zis in sensul pozitiv al axei Oy . Acest
lucru se realizeaza pe parcursul mai multor etape :

Faza 1. Presupunem ca la momentul initial, planul 7z face cu orizontala (sau altfel zis,
cu axa Oy ) unghiul «, iar pistonul (P) se gaseste cu centrul in punctul O, (adicé cu suprafata
EHH’E’ lipita de suprafata A /D,D/'A,' a dispozitivului (DN)). Pentru exemplificare a se
urmiri figura 13. Apoi planul 7z se roteste in jurul axei Ox pana ce va face unghiul —« cu

orizontala.

Observatie: Descrierea urmatoarei faze ne obliga sa tratam separat cazul in care coeficientul
de frecare u,, (/TB) dintre pistonul (P) si suprafata A,B,C,D,, pe care acesta se afld, este
suficient de mare incat procesul de alunecare al pistonului (P) catre varful dispozitivului (DN)
nu poate sa demareze decéat dupa finalizarea completd a fazei 1, de cazul in care acest proces
incepe odati cu rotirea planului 7 in jurul axei Ox, iar in momentul in care acest plan a ajuns
la capatul cursei (face unghiul -« cu orizontala) pistonul (P) are deja parcursd o anumita
distantd d, si o anumita viteza v, de deplasare.

Faza 2. In primul caz al observatiei de mai sus, pistonul (P) are centrul pozitionat in
punctul O, (se gaseste cu suprafata EHH’E’ lipitd de suprafata A\D,D,'A" a dispozitivului
DN), iar planul oscilant 7 face unghiul —« cu orizontala Oy (a se vedea figura 14). Daca
coeficientul de frecare u,, (/TB) este suficient de mic, capsula (DN) poate aluneca pe planul
inclinat 7 sub actiunea propriei greutati. In continuare vom arata ca dispozitivul (DN) se va
deplasa inainte chiar si atunci cand

M., (E) =tanc,
(unde tga reprezintd valoarea minima a coeficientului de frecare care produce mentinerea in
repaus a sistemului “cadru — piston” atunci cand pistonul (P) ar avea viteza initiala egald cu 0
—nu ar culisa pe directia AB). Intr-adevir, sub actiunea componentei
F,=m,gsina,
a fortei de gravitatie G =m,g (in aceaste formule cu g s-a notat ca de obicei acceleratia
gravitationald) corpul (pistonul) (P) se va deplasa de la O, la O, (a se urmari figurile 15 si

16) dezvoltand lucrul mecanic

L= (Fg —Ff)d12 =m,gd,, (sinoc—,umt (A—B)cosa),

¢/
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unde F, =m,gu,, (E)cosa este forta de frecare dintre pistonul (P) si suprafata ABCD pe

care acesta se deplaseazd, iar d, reprezintd distanta de la O, la O,. Notind cu v, viteza

pistonului in momentul in care se ciocneste de suprafata B,C,C, 'B,' si folosind relatia

2

szp =L=mpgd12(5ina_’ui"‘ (ﬂ;)cosa),

m

deducem

v, = \ﬁg(sina = M, (E)coscz)d12 .

Datorita sistemului de blocare al pistonului pe pozitia de contact dintre suprafetele
FGG’F’si B,C,C,B,' - prezentat de citre noi mai devreme si ilustrat in fig. 8, 17 - ciocnirea
dintre pistonul (P) si peretele B,C,C,'B,' al cavitdtii A,B,C,D,A,B,'C,D,', (prin care acesta se
poate deplasa) nu este elasticd. Pentru gésirea vitezei v,,, a intregului ansamblu “carcasa +
piston” dupa ciocnire aplicdm principiul conserviarii momentului cinetic

mpv, +m.-0= (mP +mg )vSE.

Astfel obtinem

myv m, . -
Vg, =—— L= . \/Zg(sma—,uim(AB)cosa)dl, .
Compt+m, my,+mg B

Acest lucru va avea ca efect deplasarea mecanismului (DN) din pozitia avuta initial, in sens
pozitiv, (sensul de la 4 la B) pe distanta

JP TN
deplasare — m, +m, . (A_B‘)COSQ'

k

(a se vedea fig. 18).

Intr-adevir, forta de frecare exercitatd asupra intregului ansamblu “cadru-piston” F, vafi
egala cu

F,=(mp+m.)gu,, (TB)cosa .
Folosind aceastd expresie deducem ca acceleratia de franare a, a capsulei (DN) (ansamblul
“cadru - piston”) este data de egalitatea

F,

m, +m,

a, = =gu,, (TB)cosa.

Din relatia v, =a,, ¢ deducem

oprire *
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m, \/Zg(sina — U, (E)coscz)d12

;= Von _
oprire afa mpy +me gH1,, ( A B)cosa

Distanta d,,,,,. parcursd de mecanismul (DN) dupa ciocnirea pistonului (P) de capétul
S ™ < . 1

B,C,C/B, al cavititii ABCDA/'B'CD, este dati de relatia d, .. =Eafa-t0p,,.mz.

Inlocuind expresiile corespunzitoare ale lui a,, si ¢ in relatia mentionatd gasim expresia

oprire

lui d

oeplasare

anuntatd mai devreme.
Observatie: Timpul cét planul oscilant 7 rémére in pozitia presupusa la faza 2 (face unghiul
—a cu orizontala) este considerat suficient ca pistonul (P) sd parcurga distanta dintre punctele

O, si O, si ca dupa ciocnirea carcasei, aceasta s se deplaseze pe distanta d,

eplasare *

Tratam acum cazul in care pistonul (P) se gaseste deja la distanta d, fatd de punctul
O,, avand viteza v,, atunci cand planul oscilant 7 face unghiul —a cu orizontala Oy . Din
acest motiv viteza v, a pistonului (P) in momentul ciocnirii suprafetei BCC’B’ se va obtine
din relatia

2
mpv,

—2‘+F;(d12 _do)=

2
myvp
2

si va avea expresia

V=4[V + 2g(sina - (E)cosa)(d12 -d,),
unde, ca si mai devreme, F, = F, — F, este forta activa care actioneaza asupra pistonului (P).

Ca si in cazul prezentat mai devreme, din relatia m,v, +m -0 =(m, +m. )vg,, vom deduce

viteza v, a intregului ansamblu “cadru- piston”. Ea va avea expresia

Voy = PpVe Jvoz+2g(sina—,u,.m(Zﬁ)cosa)(dn—do).

m,+m. m,+m.

Timpul de oprire ¢

oprire

al dispozitivului (DN) se determiné acum din relatia v,, =a

L

oprire *

unde acceleratia de frecare a intregului ansamblu “carcasd — piston” are aceeasi valoare

a, =gH,, ( E)cosa ca si in cazul precedent. Efectuand calculele necesare obfinem

_oom \ﬁ’oz+2g(5ina—#im(E)cosa)(dn—do)

Vs
Lo = =5 = —
a, mp+me g, (AB)cosa

oprire —

10
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Ca urmare a acestor rezultate, distanta d, parcursd de dispozitivul (DN) dupa ciocnirea

eplasare

pistonului (P) cu suprafata BCC’B’ va avea expresia

1 o1 [ m, ]2 v, +2g(sinox—,uim (A#B)cosoz)(d,2 —d,)

Hanoae =3 %"t =5 gt (4B )cosa

deplasare = 5

fa oprire 2 mP + m,

Faza 3: Planul oscilant 7 se roteste in jurul axei Ox pana ce va face unghiul o cu
orizontala (cu axa Oy). In acest timp sistemul de blocare al pistonului (P) se va deschide
dand-ui acestuia voie s alunece catre baza ADD’A’ a dispozitivului (DN). Situatia descrisa
este prezentata in figura 19.

Faza 4: Sub actiunea fortei de greutate

F,=m,gsina
pistonul (P) se va deplasa din pozitia O, (vezi fig. 19) in pozitia O, (vezi fig. 20). Acest lucru

se va face insd lent datoritd felului in care a fost fixatd valoarea coeficientului de frecare

H (ﬁ) , iar datorita felului in care a fost fixatd valoarea coeficientului de frecare 4, ( ﬂ) ,

energia cineticd acumulatd de catre miscarea pistonului (P) va face ca deplasarea Tnapoi (in

sensul de la B catre 4) a capsulei (DN), dupd lovirea suprafefei A D/D/A', si fie

nesemnificativa sau chiar nuli. Pentru a asigura toate conditiile necesare realizirii acestei faze
avansiam ipoteza potrivit careia timpul consumat pentru ca planul 7 si treacd de la pozitia in
care face cu axa Oy unghiul &, la pozifia in care face cu axa 0y unghiul 0, este suficient de
mare pentru ca pistonul (P) sd ajunga din punctul O, in punctul O, .

Dupa consumarea fazei a patra intregul proces descris mai devreme se reia de la capat
trecAndu-se din nou la faza intai.
Observatii: 1) La fiecare ciclu constdnd din parcurgerea fazelor 1 — 4, sistemul “cadru —

piston” se deplaseazd inainte cu o anumitd distantd (a se vedea expresia lui d, ., )-

Cumuland un numdr suficient de astfel de cicluri, drumul parcurs de citre capsula (DN) poate
fi marit oricat de mult se doreste.

2) In functie de scopul pentru care este construit, de exemplu, dacs, in mediul care se
cere explorat, este necesar ca dimensiunile dispozitivului de deplasare si fie foarte mici, se
poate renunta la pistonul interior (P). Astfel, dispzitivul poate fi alcidtuit dintr-o singurd
componentd compactd care la exterior si semene cu dispozitivul (DN), dar al carui corp
ABCDA’B’C’D’ s fie construit fird nici o cavitate. Singurele conditii care se cer indeplinite

in acest caz fiind cele legate de proprietitile materialului din care este confectionatd baza

11
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capsulei de explorare: in situafia pe care o discutdm, coeficientul de frecare la inaintare

He (E) trebuie si fie sensibil mai mic decét coeficientul de frecare pe sensul de intoarcere

Hey (BA), acesta din urma trebuind s& aiba si o valoare suficient de mare care sa nu permiti

capsulei, individualizate prin grupul de litere (DNS) — acronimul cuvintelor “dispozitiv de
navigare varianta simplificatd”, ca in timpul procesului de deplasare si revina la vreuna dintre
pozitiile ocupate anterior.

Evitarea blocajelor de inaintare. Capsula (DN) poate fi prevazuta cu un dispozitiv
menit s3-i schimbe directia de inaintare atunci cand intdlneste un obstacol. Pentru descrierea
acestui dispozitiv (pe care de acum in colo il vom identifica prin grupul de litere (DEB) —
acronimul cuvintelor « dispozitiv de evitare a blocajelor ») notdm cu M mijlocul laturii AB si
cu N mijlocul laturii DC. In interiorul segmentelor inchise 4M si DN alegem respectiv
punctele P, si P, astfel incit AP, = DP,. In dreptul acestor doud puncte considerim (pe fata
exterioara a suprafetei ABCD, sau altfel zis, pe partea exteriaord a mecanismului (DN))
regiunile R, respectiv R, din figurile 21 si 22. Atunci cind dispozitivul de navigare (DN) se
loveste cu varful (V) de un obstacol oarecare, dispozitivul (DEB) declansazd in una dintre

regiunile R, sau R, schimbarea indicelui de frecare al suprafetei exterioare a bazei ABCD de

la valoarea curentd ym(ﬂ) la o valoare superioard u, (care satisface conditia

luaxl (BA) < :uR )'
Alegerea regiunii in care se declansaza schimbarea indicelui de frecare se poate face
cu ajutorul unui sistem electronic de monitorizare. Aceastd schimbare nu este insa

permanentd. Dispozitivul destinat schimbdrii indicelui de frecare in una dintre regiunile R,
sau R, situate pe suprafata exterioard a bazei ABCD a capsulei (DN) avand si menirea s3

anuleze aceste modificari dupa incheierea procesului de schimbare a directiei de inaintare a
acesteia (a capsulei (DN)).
Observatie: Regiunile in care dispozitivul (DEB) descris mai devreme trebuie sd schimbe
indicele de frecare al suprafetei de contact dintre capsuléd si mediul pe care acesta inainteaza
pot fi alese inclusiv in dreptul punctelor limitd 4, D, sau M, N, asa cum este ilustrat in figurile
23 si 24.

Pentru ocolirea obstacolelor propunem urmatoarea metoda: Presupunem ca la un
moment dat dispozitivul (DN) intilneste in drumul sédu un obstacol (O) (pentru exemplificare

a se vedea figura 25). Vom avea de analizat doud cazuri:

12
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Cazul 1. Dispozitivul (DN) are viteza v# 0 atunci cind loveste obstacolul (O). Prin

urmare energia cinetica a intregului ansamblu “carcasd — piston”
(mp +m )v?
Ec - @~/
2
este diferitd de zero. Din constructie insd, capsula (DN) este prevazuta cu dispozitivul special
(DEB) care in momentul unui impact determina schimbarea coeficientului de frecare in una
dintre regiunile R, sau R,, (a se vedea figurile 21, 22). Alegerea regiunii in care se petrece

acest lucru se face dupa o regula prestabilitd. Pentru a fixa ideile, noi vom presupune ci s-a

ales regiunea R, = R,, (a se vedea figura 25).

Dupa cum se stie coeficientul de frecare g, al regiunii R,,, este mai mare decit
coeficientul de frecare ,uex,(ﬂ), al restului suprafetei ABCD. Deoarece varful (V) al

dispozitivului (DN) este elastic, in urma impactului cu obstacolul (O) acesta va resimti un
recul. Forta de frecare mai pronuntatd din regiunea R,, se va opune reculului actionind
asupra capsulei (DN) ca o frand al carei efect va fi rotirea acesteia in jurul unei axe

perpeniculare pe planul bazei ABCD care trece prin centrul regiunii R,,. Intr-adevar, daca

notdim cu 4 perpendiculara pe planul 7 ridicatd in centrul regiunii R,,, cu J =2:m,.r,.2

i

momentul de inertie al capsulei (DN) fa{d de dreapta d si cu @ viteza unghiulara a capsulei
(DN) in jurul lui d, energia cinetica de rotatie a capsulei (DN) va fi dati de relatia
W, = %J .

Din relatia W, =E, care exprimd legea conservarii energiei cinetice in cazul ciocnirilor
elestice, deducem ca @ # 0, adica tocmai faptul ¢ dispozitivul (DN) se roteste incercind in
acest fel si ocoleasca obstacolul (O) (a se vedea figura 26).

Cazul 2. Dispozitivul (DN) are viteza v =0 atunci cdnd ajunge langa obstacolul (O).
Dupé parcurgerea unui ciclu alcatuit din fazele 3, 4, 1, 2, pistonul (P) al capsulei (DN) va avea
in momentul ciocnirii extremitatii din fatd a cavitatii 4,B,C,D,4,'B,'C,'D,' (a suprafetei

B,C,C,'B,") energia cineticd

unde

13
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v, = \/g(Sina—Mm (Zﬁ)cosoz)dl2 )

sau

Vv, = \/Voz +2g [sino:—,uint (A—B)cosoz}(d12 -d,),
dupi cele doud cazuri prezentate mai sus in care se poate desfasura faza 2. Cum in oricare

dintre aceste situatii, v , %0, procedand aseménator ca mai devreme, din

—Ja? =ﬂ.v2
2 2 7

deducem w #0.

Observatii: 1) Desi suportul teoretic folosit pentru a demonstra viabilitatea functionarii
dispozitivului se refera, potrivit abstractizérii la care am recurs, la medii de explorare rigide,
pintr-o proiectare adecvata a dispozitivului (DN) acesta poate fi facut sa functioneze la fel de
bine si in medii fluide. In asemenea conditii sistemul de schimbare a directiei de inaintare
descris mai sus poate fi Inlocuit pintr-un sistem cu cdrma asemanitor celor montate pe
ambarcatiunile de de navigare pe apa.

2) Monitorizarea directiei de navigare a capsulei (DN) poate fi realizatd cu ajutorul
unui ordinator de bord si al unui sistem de senzori care sa realizeze functiile unui dispozitiv
de orientare spatiala (DOS) dotat cu vedere artificiald. Energia necesara alimentarii
dispozitivului de orientare spatiald la care ne-am referit poate fi asiguratd prin modificarea
capsulei (DN) dupa cum urmeazi: In constructia dispozitivului (DN) descrisa mai devreme

vom considera cavitatea A,B,C,D,A"|B|C'\D', despértitd de invelisul exterior printr-o cavitate

suplimentard ca in figura 27. Rolul noii cavititi considerate este acela de a permite
inconjurarea cavitatii 4;B;C;D;A’;1B’;C’1D’; cu spirele unui unui conductor in aga fel incat
rezultatul final si fie un solenoid (a se vedea fig. 28). Pentru a asigura claritatea expunerii
vom nota acest solenoid cu (S).

Noul dispozitiv obtinut va fi notat prin grupul de litere (SE) care reprezintd acronimul
cuvintelor “sondd de explorare”. in cadrul dispozitivului (SE) pistonul destinat si culiseze
prin cavitatea 4;B,C;D;A’;1B";C’;D’; va trebui ca pe langa proprietitile mentionate in cadrul
specificatiilor de construire ale dispozitivului (DN), care trebuiesc mentinute, si aiba si
proprietdtile unui magnet puternic.

3) Varful (V) al dispozitivului (SE), spre deosebire de cel al dispozitivului (DN), nu

mai trebuie nici sa fie confectionat dintr-un material elestic, nici si fie prevazut cu senzori de

14
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impact care sa declangeze modificarea coeficientului de frecare in una dintre regiunile R, sau

R, prezentate in figurile 21 - 22, deoarece in cazul de fafd aceste sarcini vor fi preluate de
sistemul (DOS) de monitorizare a navigatiei (reprezentat prin senzorii care ii asigura vederea
artificiald) al carui rol este acela de a sesiza din timp obstacolele care apar in calea sondei
(SE) si de a actiona dispozitivul care determina schimbarea corespunzatoare a directiei sale de
inaintare (adica marirea coeficientului de frecare dupa caz, fie in regiunea R,, fie in regiunea
R)).

4) Metoda de functionare a sondei (SE) este asemanitoare metodei de functionare a
capsulei (DN) cu singura diferenta ca in timpul miscérii pistonului (P), acesta va induce o

variatie de potential la bornele solenoidului (S) care ii va furniza energia necesara functionarii

dispozitivului (DOS) de monitorizare a deplasarii cu care aceasta este dotata.

15
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REVENDICARI

1. Metoda de propulsie fara sursd de energie proprie pentru sisteme mobile permite
captarea energiei motrice necesara deplasirii din energia mecanica a mediilor pe care urmeaza
si se deplaseze, cu folosirea cdmpului gravitational ca mijloc de transmitere a energiei
motrice necesare deplasérii unui dispozitiv de navigare (DN) prin intermediul fortei de
gravitatie care actioneaza asupra dispozitivului si a energiei cinetice dezvoltate de citre un
piston (P), caracterizeazi prin aceea ca are in alctuire etapele:

(i) alegerea un dispozitiv de navigare (DN) cu proprietarea ca materialul din care este
confectionatd suprafata de contact dintre acesta §i mediul pe care urmeaza se deplaseze are
indici de frecare diferifi pentru mersul inainte fatd de mersul inapoi, ceea ce va conduce ca la
miscirile oscilatorii ale mediilor mecanic active idealizate printr-un plan care se inclind
periodic fatd de o anumita axa de rotatie, sd inainteze considerabil mai mult in sensul in care
coeficientul de frecare al bazei sale este mai mic decat in sensul de deplasare opus, in care
coeficientul de frecare al bazei sale este mult mai mare; de asemenea se confectioneaza varful
(V) al dispozitivului de navigare dintr-un material foarte elastic sau prevazut cu un resort, care
sa reactioneze la eventualele ciocniri ale capsulei (DN) cu diversele obstacole care i se
interpun pintr-o migcare de recul.

(ii) realizarea amplifacarii efectului miscéarii de alunecare printr-un piston (P) de masi
apreciabild in raport cu masa invelisului exterior al dispozitivului de navigare (DN), care
culiseazi intr-o cavitate (C) interioard dispozitivului de navigare (DN) mentionat, avind de
asemenea coeficienti de frecare diferiti, respectiv in sensul de Inaintare al dispozitivului de
navigare (DN ) coeficientul de frecare predefinit dintre piston si cavitatea in care acesta
culiseaza este de cel putin doua ori mai mic decét coeficientul de frecare dintre pistonul (P) si
cavitatea (C) dacd deplasarea acestuia se face 1n sensul opus sensului de inaintare al
dispozitivului de navigare (DN). Astfel, daca planul pe care este asezat dispozitivul de
navigare (DN) se afla inclinat in sensul de deplasare al acestuia, pistonul (P) va aluneca citre
extremitatea din fatd a dispozitivului de navigare (DN) amplificAndu-i prin ciocnire migcarea
de alunecare, respectiv daca planul oscilant se géseste aplecat in sensul in care nu dorim ca
dispozitivul de navigare (DN) sd se deplaseze, coeficientul de frecare marit dintre

dispozitivul de navigare (DN) si plan va face ca revenirea acestuia in pozitia detinutd anterior
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alunecdrii spre inainte si fie suficient de nceatd incat energia cinetica acumulati de pistonul
(P) in timpul acestei curse sd nu provoace un recul semnificativ al dispozitivului de navigare
(DN).

(iii) producerea efectului de “ciocnire plasticd” dintre pistonul (P) si extremitatea
cavitatii (C) situatd langd varful (V) al dispozitivului de navigare (DN), pentru care in
interiorul cavitdtii (C) a dispozitivului de navigare (DN) este prevazut un dispozitiv de
blocare / deblocare (DBD) al pistonului (P) care se activeazi de fiecare data cand pistonul (P)
ajunge in aceasta pozitie. Dispozitivul de blocare / deblocare (DBD) este comandat de citre
un sistem de control inteligent (SCI) astfel incat, atunci cdnd capsula (DN) isi schimba
directia fatid de orizontala cu un anumit unghi pozitiv a si se autodeblocheze si sa lase
pistonul (P) liber.

(iv) realizarea functiei de ocolire a obstacolelor intdlnite in timpul mersului prin
crearea unui moment inertial de rotatie atunci cand dispozitivul (DN) se ciocneste de un
obstacol, se realizeaza doua regiuni (R;) si (Rz) de dimensiuni mici, situate in jumatatea din
spate a dispozitivului ,fiecare de céte o parte a bazei acestuia, aviand proprietatea ca atunci
cand varful dispozitivul se loveste de un obstacol oarecare in una dintre aceste regiuni
coeficientul de frecare si devind brusc, considerabil mai mare decét coeficientul de frecare al
restului suprafetei de contact a diapozitivului cu planul pe care acesta se sprijind, ceea ce va
conduce la rotirea dispozitivului de navigare (DN) fatd de perpendiculara ridicatd din centrul
regiunii activate pe planul acesteia, obtindndu-se in acest fel ocolirea obstacolului cu
monitorizarea directiei de navigare dupa urmatorul algoritm integrat intr-un sistem de evitare
al obstacolelor (SEQO): in momentul reculului, intr-una dintre regiunile (R;) sau (R;), descrise
mai devreme, coeficientul de frecare va creste brusc, actionand ca o frand i avand ca efect
deterninarea unui moment inertial de rotatie - la dreapta daca se activeaza regiunea situatd pe
latura stingd a bazei dispozitivului de navigare (DN), respectiv, la stdnga — daca se activeaza
regiunea situatd pa latura dreapti a bazei dispozitivului de navigare (DN); efectul acestui
moment inertial va fi rotirea dispozitivului fatd de directia pe care se afld obstacolul, oferind

astfel dispozitivului posibilitatea de a ocoli obstacolul intélnit.

2. Dispozitiv, pentru aplicarea metodei de la revendicarea 1, care permite propulsia
fara sursa de energie proprie pentru sistemele mobile, caracterizat prin accea ca este alcatuit
dintr-un dispozitiv de navigare (DN) a carei bazid - fata pe care acesta alunecd - este
confectionatd dintr-un material care are coeficienti de frecare dependenti de directia sa de

deplasare (respectiv: coeficientul de frecare la mersul inainte trebuie si fie substantial mai
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mic decat coeficientul de frecare la mersul inapoi) care, in functie de destinatia pentru care
este construitd, poate avea o formd paralelipipedicd sau una cilindrica, si in corpul careia, la
interior, este previzutd o cavitate (C) in care culiseaza un piston (P) a carui masa se gaseste
intr-un raport, bine definit cu masa carcasei dispozitivului si care este confectionat dintr-un
material care ii permite o deplasare rapida pe directia de mers inainte a dispozitivului de
navigare (DN) (coeficientul de frecare al materialului din care este confectionat pistonul are
proprietatea cd la mersul in aceasta directie este foatre mic) si care ii determina o deplasare
foarte lenta atunci cind acesta revine cétre pozitia din spate a dispozitivului de navigare (DN)
(coeficientul de frecare al pistonului la mersul inapoi este mult mai mare decat cel la mersul
inainte), un dispozitiv de blocare / deblocare (DBD) al pistonului (P) care la comanda unui
sistem de control inteligent (SCI) declanseazé blocarea acestuia in momentul in care pistonul
atinge peretele din fata al cavitatii (C) si care, atunci cand unghiul dintre baza dispozitivului
de navigare (DN) si directia sa de deplasare capétd o anumitd valoare pozitivi & cuprinsa
intr-un interval predefinit, realizeaza deblocarea acestuia, un varf (V) confectionat dintr-un
material foarte flexibil (un resort, de exemplu) menit si asigure conditiile unei ciocniri
elestice intre dispozitivul de navigare (DN) si diferitele obiecte din mediul pe care acesta il
exploreazi, un sistem de control inteligent (SCI) care genereaza printr-un algoritm conform
inventiei semnalul de comandd pentru activarea respectiv dezactivarea dispozitivului de
blocare / deblocare (DBD), doud regiuni de dimensiuni mici (R;), (R), situate intre partea
mediana si partea terminald a dispozitivului, fiecare de céte o parte a bazei acestuia, cu rolul
de a schimba directia de mers a dispozitivului de navigare (DN) atunci cand varful (V), al
dispozitivului de navigare (DN), se ciocneste de un obstacol, prin schimbarea indicelui de
frecare al uneia dintre aceste doud regiuni prin intermediul unui sistem de evitare al
obstacolelor (SEQ) care, in vederea ocolirii obstacolelor, comandi printr-un algoritm

conform inventiei care dintre regiunile (R;), sau (R3) s fie activata.

3. Metoda de producerea de energie electrica generata intern pentru alimentarea dispozitivului
de navigati (DN) caracterizeazi prin aceea ci se asigura miscarea unui piston mobil (P) cu
proprietati magnetice, in interiorul unui solenoid (S) ale carui spire inconjoara cavitatea (C)
interioara care gazduieste pistonul mobil (P). Energia astfel obtinuta poate fi utilizata la
alimentarea unui ordinator de bord (OB) si unui sistem de senzori (SS), care si realizeze
functiile unui dispozitiv de orientare spatiald (DOS) dotat cu vedere artificiald, in vederea
monitorizarii directiei de navigare a capsulei (DN) si a mentinerii legaturii tele-comandate cu

un centru de comanda (CCD). Astfel, varful (V) al dispozitivului (SE), spre deosebire de cel
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al dispozitivului de navigati (DN), nu mai trebuie nici sd fie confectionat dintr-un material
elastic, nici s fie prevazut cu senzori de impact care sd declangeze modificarea coeficientului

de frecare in una dintre regiunile ( R, ) sau (R,) deoarece in cazul de fatd aceste sarcini vor fi

preluate de sistemul (DOS) de monitorizare a navigatiei, reprezentat prin sistemul de senzorii
(SE) care 1i asigura vederea artificiald, al cérui rol este acela de a sesiza din timp obstacolele
care apar in calea sondei (SE) si de a actiona dispozitivul care determind schimbarea

corespunzitoare a directiei sale de inaintare.

4. Dispozitiv, pentru aplicarea metodei de la revendicarea 3, care permite producerea de
energie electrica generata intern pentru alimentarea dispozitivului de navigati (DN),
caracterizat prin accea ca este alcatuit dintr-un piston mobil (P) cu proprietati magnetice, in
interiorul unui solenoid (S) ale carui spire inconjoara cavitatea (C) interioara care gazduieste
pistonul mobil (P), cu energia produsa alimentandu-se un ordinator de bord (OB) si un sistem
de senzori (SS), pentru realizarea functiilor unui dispozitiv de orientare spatialda (DOS) dotat
cu vedere artificiald, monitorizarii directiei de navigare a capsulei (DN) si a mentinerii

legaturii tele-comandate cu un centru de comanda (CCD).
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Disnozitivul (DN) - vedere de ansamblu

Cavitate Piston Solenoid

VVV

Material cu indice
de frecare care
depinde de sensul
in care se produce
alunecarea

Regiuni cu
coeficient de
frecare variabil

Suprafata de contact dintre dispozitiv si mediul pe care acesta se sprijina

Camera video prin care este realizatd functia
de scanare a mediului inconjurator

A

Unitatea centrala (odinatorul) de prelucrare a

informatiilor culese din mediul inconjurator si
de luare a deciziilor

Dispozitivul de schimbare a directiei de
Inaintare a sondei in conformitate cu comenzile
primite de la unitatea centrala

Dispozitivul de transmitere a datelor Intre
sonda de explorare si centrul de comanda

Interdependentele dintre diferitele etaje ale sistemului de navigare

Fig.1 Dispozitivul (DN) - prezentare generala
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Fig. 2. Vedere de ansamblu
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Fig. 3. Sectiune longitudinala in dispozitiv
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Fig. 7. Limita dreaptd a cursei pistonului

22



0-2009-01024--
07 -12- 2009

>

Fig. 8. Dispozitivul de blocare al pistonului P
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Fig. 9 Fig. 10.
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Fig. 21. Detaliu al dispozitivului de schimbare a directiei de mers
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Fig. 22. Detaliu al dispozitivului de schimbare a directiei de mers
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Fig. 23. Detaliu al dispozitivului de schimbare a directiei de mers
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Fig. 24. Detaliu al dispozitivului de schimbare a directiei de mers
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Fig. 25.
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figura prezentat3, aceste
spire ies din planul figurii.
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Fig. 28 Sectiune longitudinali in solenoidul (S)
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