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Robot autonom pentru inspectia si mentenanta conductelor de dimensiuni mari §i metodia

de exploatare a acestuia

Inventia se referd la un robot mobil destinat mentenantei suprafetelor interioare ale

conductelor de mari dimensiuni efectuand operatii de curatire, vopsire si inspectie .

Este cunoscut un sistem pentru mentenanta suprafetelor interioare ale conductelor
[EP2503208] alcatuit dintr-un cérucior portsculd sustinut de un ansamblu de cabluri si trolii care
permite deplasarea ansamblului mobil prin interiorul unei conducte. Ciruciorul este alcatuit
dintr-o parte mobila din fata §i o parte mobild din spate conectate cu o traversd de legatura pe
care se monteaza un miez cu trei brate radiale purtitoare de unelte. Miezul se poate roti in jurul
traversei permitind uneltelor si baleieze pe circumferinta interioard a conductei. Cablurile i
troliurile asigura o pozitionare grosolana a caruciorului in lungul conductei, miezul realizand o

pozitionare fina, precisa.

Dezavantajul sistemului constd in imposibilitatea asigurarii unei miscéri uniforme,
constante in lungul conductei si pe circumferinta acesteia. Un alt dezavantaj consté in folosirea a
trei brate de lucru ceea ce conferd un dezavantaj privind uniformitatea prelucrarii suprafetei

interioare.

Problema pe care o rezolva inventia propusa este de a realiza un robot mobil care se poate
deplasa comandat de la distan{d prin interiorul unei conducte, fiind dotat cu sistem propriu de
deplasare si cu sisteme de actionare a uneltelor specifice operatiilor de intretinere a conductelor
si care permite realizarea cu precizie ridicatd a operatiilor specifice intretinerii conductelor de

mari dimensiuni.

Robotul autonom pentru inspectia §i mentenanta conductelor de dimensiuni mari conform
inventiei inlaturd dezavantajele mai sus mentionate prin aceea cid este conceput sub forma
modulard avand un modul central cu rol de sasiu, trei module de deplasare dispuse la 120°,
adaptabile la diametrul conductei si echipate cu roti motorizate cu pneuri, un modul de rotatie
prevazut cu doud brate radiale extensibile si orientabile, unul pentru scule si altul pentru
inspectie, in zonele de curburi a tevii bratele pot fi deplasate intr-un plan perpendicular pe axa

longitudinala a robotului printr-o cupld motoare de translatie. Pentru operatii de sablare bragul

1



a-2015 00125 --
19 -gg- 2%

pentru scule permite rotirea suportului portsculei cu scula si furtunul flexibil de alimentare cu
ajutorul unui motor $i a unui angrenaj conic, sau cu un arbore flexibil i doud angrenaje conice,
migcarea fiind preluata din migcarea modulului de rotatie printr-o transmisie planetard cu raport
i=-1, iar pentru operatii de vopsire scula nu efectueaza migcare de rotatie, vopseaua sub presiune
fiind adusd la un pulverizator montat in portsculd cu ajutorul unui furtun flexibil previzut cu o

cupla rotativd alimentati prin interiorul unei tevi centrale.
Bratul de lucru poate fi echipat cu urmitoarele unelte:

- cap de spalare cu jet de inalta presiune
- cap pentru hidro-sablare

- cap pentru sablarea cu abraziv

- cap pentru sablarea cu alice

- duze pentru degresare

- scule pentru vopsire §i retusg

- cap de metalizare

- cap de sudura
Bratul de inspectie poate fi echipat cu urmétoarele unelte:

- camere video pentru inspectie, orientabile

- camere video macro §i perspectiva

- roata de sprijin pentru compensarea fortei de reactie a jetului la spdlarea cu jet de
inalta presiune sau la sablare

- senzor de proximitate

- rugozimetru

- higrometru

- porozimetru

- termometre ambient $i cu contact

- Spectrometru

- aparate pentru determinare chimica

- aparate pentru depistarea fisurilor (raze ,,.X”, Gamma)

- etc.
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Un brat este folosit pentru uneltele de lucru, iar cellalt pentru montarea unor camere

video si a altor instrumente de control.

Pentru maturarea suprafetei interioare a conductei, bratele robotului efectueaza o miscare
de rotatie continua in jurul axei longitudinale a robotului. in scopul reglarii unghiului de atac a
sculei cu suprafata conductei, suportul portsculd montat pe brat se poate roti. Pentru reglarea
distantei dintre scula si perete, bratele portscula se pot inclina fata de un plan perpendicular pe

axa longitudinala a robotului.
Robotul, conform inventiei este destinat efectudrii urmatoarelor operatii:

- sablare cu abraziv

- sablare cu cuie

- curatare cu jet de inaltd presiune

- operatii de verificare a suprafetelor

- vopsire cu pistoale de 1naltd presiune

- vopsire electrostatica

- supraveghere si inregistrare electronica a procesului tehnologic in sine si a

verificarilor ulterioare.

Se da in continuare un exemplu de realizare a inventiei in legatura cu figurile 1-n care

reprezinta:

- figura 1 schema cinematica a robotului

- figura 2, schema cinematicd a robotului 1n varianta cu cap rotativ actionat cu arbore
flexibil

- figura 3, schema cinematica a robotului echipat pentru vopsire

- figura 4, schema de alimentare cu aer, curent $i cu amestec de sablare

- figura 5, arhitectura robotului, vedere in perspectiva dinspre capul de sablare

- figura 6, arhitectura robotului, vedere in perspectiva din spate

- figura 7, arhitectura robotului, vedere din fata

- figura 8, arhitectura robotului, vedere laterala

- figura 9, corpul central, vedere in perspectiva
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- figura 10, grupul de tractiune, vedere in perspectiva

- figura 11, capul rotativ, vedere in perspectiva

- figura 12 — schema de curatare,

- figura 13, arhitectura robotului cu bare stabilizatoare, vedere din fati

- figura 14, arhitectura robotului cu bare stabilizatoare, vedere in perspectiva

- figura 15, bara stabilizatoare, vedere in perspectiva.

Robotul autonom pentru inspectia si mentenanta conductelor de dimensiuni mari este alcatuit
dintr-un corp central 1, sustinut de trei module 2 care asigura deplasarea robotului in interiorul
unei conducte 3 si dintr-un modul de rotatie 4 prevazut cu doud brate 5 si 6 cu unelte specifice

operatiilor efectuate.

Corpul central 1 este format din doud placi laterale 7 si a unei plici centrale 8, rigidizate cu
ajutorul unor tije 9, cu rol de ghidare a unor bucse 10 si 11 care fac legatura cu modulul de

deplasare 2.

Modulul de deplasare 2 este alcituit din doua bare 12 si 13 care sustin grupurile de deplasare 14.
Barele 12 si 13 sunt articulate cu o cupla de rotatie 15 si formeaza o foarfeca cu rol de mentinere
a contactului cu peretii interiori ai conductei 3. Bara 12 este articulatd cu o cupla de rotatie 16 la

bucsa mobild 11, iar bara 13 este articulati cu o cupla de rotatie 17 la bucsa fixa 10.

Fiecare grup de deplasare 14 este prevdzut cu un suport 18 care susfine un motoreductor 19 care

actioneaza rotile 20.

Pentru o adaptare mai usoara a robotului la diferite diametre de conducte, suportul 18 poate fi

montat direct pe barele articulate 12 si 13 sau prin intermediul unui prelungitor 21.

Mentinerea contactului dintre rotile 20 i peretii interiori ai conductei 3 se face prin elasticitatea

pneurilor rotilor 20.

in faza initiald, pozitionarea modulelor de deplasare 2 se face prin pozitionarea corespunzatoare
a bucselor 10 si blocare acestora pe tijele 9. Apoi, pentru tensionarea rotilor 20 pe peretii interiori
ai conductei 3 se actioneazd motorul 22 care prin transmisia mecanica 23 roteste suruburile 24

care miscd bucsele 11 modificind unghiul dintre barele 12 si 13.
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Transmisia 23 este protejata cu ajutorul unui capac 23.

Modulul de rotatie 4 se monteaza pe un lagér 26 fixat de placa 7 a corpului central 1 situatd in
fata robotului, spre bratele 5 si 6. Rotirea modulului 4 se realizeazi de catre un motor 27,

amplasat in exteriorul modulului 4, printr-o transmisie mecanica 28.

Intr-o alti varianta, motorul 27 se poate amplasa in corpul | si antreneazi modulul 4 printr-o

transmisie cu roti dinfate 29 plasata in corpul 30 al modulului 4.

Pe partea frontald a modulului 4 s-a montat o cupld de translatie 31 care permite o miscare
compensatorie a barelor 32 si 33 si implicit a bratelor 5 §i 6, migcare necesard in zonele de

curburi a tevii 3.

Pentru a se asigura orientarea si pozitionarea uneltelor in raport cu suprafata interioara a tevii 3,
fiecare brat S respectiv 6 este articulat prin intermediul a doud cuple de rotatie 34, 35 respectiv

36, 37.

Pe bratul 5 este articulat, la cupla de rotatie 35, un semibraf 38 cu o portsculda 39 in care se

fixeaza o sculd 40 pentru sablare, vopsire etc.
Pentru efectuarea anumitor operatii, in special pentru sablare, portscula 39 este rotativa.

Pe bratul 6 s-a montat un semibrat 41 care susfine una sau doua camere video 42, 43 si un senzor
de proximitate 44 si, dupa caz, o rola de sprijin 45. Camerele video 42 gi 43 se pot roti in jurul
articulatiei 37 astfel incdt pot prelua imagini de pe circumferinta interioard a conductei, din

lungul conductei i despre starea robotului.

Imaginile preluate de camerele video 42, 43 sunt utilizate pentru inspectia conductelor, pentru
programarea operatiilor de mentenanta §i pentru a demonstra modul de efectuare a operatiilor,

calitatea acestora §i pentru controlul calitatii.

Un troliu 46 cu un cablu 47 are rolul de a asigura menfinerea robotului, in special acolo unde
panta conductei este mare. Troliul este actionat de un motor propriu 48 care lucreaza sincronizat

cu grupurile de tractiune 14 astfel ca sa se mentina o tensiune constanta in cablul 47.
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Pentru sablare, alimentarea sculei 40 se face cu ajutorul unui furtun flexibil 41, cuplat la o teava

49, de alimentare.

Un capit al furtunului 41este racordat la teava 49 cu ajutorul unui colier 50, fix. Celalalt capat
este racordat la scula 40 cu un alt colier 50 si cu un stut 51. Furtunul flexibil 41 este sustinut de
nigte suporti care permit rotirea furtunului in jurul propriei axe, asemenea unei transmisii

cardanice.

Teava 49 poate fi eliminatd, caz in care furtunul 41 trece prin interiorul robotului fiind fixat cu

un colier la placa 7 dinspre troliul 46.

La utilizarea furtunului de sablare 41, este obligatorie rotirea suportului portscula 39 cu scula 40

in sens invers migcarii de rotatie a bratelor, cu raport de transfer i=-1.

Intr-o alta varianta de racordare, furtunul 41 poate fi conectat prin cuple rotative, nereprezentate

in figuri.

De placa 7 a modulului 4 (fig. 4) este fixat un corp 52 care sustine o teavd 53, concentricd cu
teava 49. Alimentarea cu aer comprimat a modulului de rotagie se face prin spatiul dintre tevile
49 si 53 cu ajutorul cuplei rotative 54. Cupla 54 este etansatd pe inelul interior, respectiv, pe cel
exterior cu etangdrile 55, respectiv, 56. Alimentarea cu curent se face cu cuplajul cu perii sau
inductiv avind o parte fixa 57 si o parte rotativa 58. Partea rotativa 58 este fixata de suportul 59

de care se leagi cablul 60.

in exemplul din figura 1, rotirea suportului portsculei 3 cu scula 40 si furtunul flexibil 41 se face

cu ajutorul unui motor 61 §i a unui angrenaj 62.

In exemplul din figura 2, rotirea suportului portsculei 39 si a furtunului flexibil 41 se face cu
ajutorul unui arbore flexibil 63 §i a angrenajelor 62 si 64. Arborele flexibil 63 este antrenat de la
modulul de rotatie 4 prin intermediul unei transmisii planetare cu rofi dinjate 65-68. Un ax
portsatelit 69 lagaruit in corpul 30 este pus in migcare de rotajie de catre pinionul 66 care
angreneaza cu roata cu danturd interioard 65. De la axul 69 miscarea se transmite prin rotile 67,
68 si 69 la axul central 70, iar de aici prin angrenajul conic 64 miscarea ajunge la arborele

flexibil 63. Raportul total de transfer de la roata cu dantura interioara 65 la portscula 39 este i=-1.
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Astfel, in timp ce modulul 4 efectueazi miscarea de rotatie, cupla roata dintatad conica de pe

portscula 39 va face aceeasi migcare dar in sens invers.
Angrenajele planetare sunt protejate intr-o carcasd 71.

in figura 3 se prezinta robotul echipat pentru vopsire. Vopsirea se face cu vopsea sub presiune
(peste 100 daN/cm?). Vopseaua este adusi la pulverizatorul 72 montat in portscula 39 cu ajutorul
unui furtun flexibil 73 prevazut cu o cupla rotativd 74. Alimentarea cuplei rotative se face prin

interiorul tevii 49 cu o feava 75.

In figura 5-8 se prezinti arhitectura robotului. Robotul este alcituit din corpul central 1, trei

module de tractiune 2 si dintr-un modul de rotatie 4 prevazut cu doua brate 5 si 6.

Corpul central 1 (figura 9) este format din doui placi 7, montate la capetele si o placa 8, montata
intre placile laterale 7. Placile 7 si 8 au conturul exterior de forma hexagonala 7a §i un alezaj
interior 7b care creeaza un spatiu in care se monteaza alte repere ale robotului. Gaurile de fixare

a tijelor 9 sunt prelucrate astfel incét sa permita alinierea precisa si rigidizarea placilor.

Modulul de deplasare 2 (figura 10) are forma unei foarfece si este alcatuit din doud bare 12 i 13

care sustin grupurile de deplasare 14.

Barele 12 si 13 au forma unor grinzi cu zibrele si sunt alcatuite fiecare din céte doi pereti laterali
12a conectati prin bare transversale 12b. Fiecare perete 12a este prevazut cu o placa centrala 12c,
in forma de romb Incadratd intre 2 zabrele 12d, montate in ”X”. Placa centrala 12¢ este prevazuta
cu doud sau mai multe alezaje 15a, 15b care permit pozifionarea corespunzatoare a cuplei de

rotagie 15. Aceasta pozitionare se foloseste in special atunci cand se utilizeaza prelungitoarele 21.

Modulul de rotatie 4 (fig. 11) se monteaza pe un lagar 26 fixat de placa 7 a corpului central 1 gi
sustine bratele 5 si 6. Pentru a asigura rigiditate si adaptare la diferite diametre ale conductei,
bratele 5 si 6 sunt concepute intr-o structura telescopica formata dintr-o niste tevi pétrate 5a, Sb,
5c¢, care culiseaza una in alta. Reglarea initiald a lungimii brajului se face prin blocarea tevilor cu
ajutorul unor suruburi nereprezentate in figuri. Un motor 76 mentine distanta fatd de peretii

conductei 3 prin ac{ionarea bratelor 32 si 33.
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In vederea efectuarii unor inspectii cu personal, robotul este prevdzut cu posibilitatea de a se
atasa o platforma la partea din spate, spre troliul 46. Platforma poate transporta in siguranta o

persoand care inspecteaza conducta §i care comunica cu personalul din exterior.

Curatarea conductelor se face pe tronsoane, incepand cu tronsoanele din aval (I, II, 111, ...), prin

gurile de vizitare ale acestora.

Pentru sporirea stabilitatii si pentru imbundtitirea contactului dintre rotile 20 si conducta 3, in
special atunci cind diametrul conductei este mare, se utilizeazd trei perechi de bare

stabilizatoare 78 (fig. 13, 14).

Fiecare bara stabilizatoare 78 este alcatuitd dintr-un cilindru pneumatic 79 prevazut la un capat
cu o piesd de legaturd 80 iar la celalalt capit cu o tije 81. Tija 81 si piesa 80 sunt prevazute cu
ajustaje identice in care se fixeaza tijele 82, cu rol de prelungitor. Fiecare tije 82 este previzuti la

un capat cu o piesa 83, cu rol de asamblare cu un modul 2, in apropierea rotilor 20.

Comanda robotului se realizeaza de la punctul de control printr-o retea intranet intre calculatorul

de proces(PC) la componentele robotului: corp robot, cap rotativ.

Conexiunea efectiva de la distantd se realizeazi cu dispozitivele ,,network powerline adaptor”
(LPA) prin intermediul cablului de alimentare cu energie electricd, dar si cu un ,,backup” radio

conform figurii 16.

Interactiunea cu actiondrile robotului §i cu sistemele de pozitionare si senzorii acestuia se
realizeaza prin intermediul unor plici de achizitie cu intréri si iegiri digitale, intrari §i iegiri

analogice (PA USB) si interfetele de putere(INT PW).

Toate operatiunile realizate cat si verificarile aferente pot fi urmarite in timp real prin intermediul
sistemului de supraveghere (SURV) implementat pe aceeasi retea intranet cu ajutorul camerelor
de inalta definitie (IP CAM). De asemenea toate imaginile sunt stocate cu inregistratorul (DVR)

pentru analiza ulterioara.

Pastrarea pozitiei robotului fata de conducta 3 se realizeaza cu un giroscop (GIRO CLINO) care
indicad inclinarea pe cele trei axe ale unui sistem de referintd fix, prin comanda diferentiala a

grupurilor de tractiune.
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Structura sistemului de comanda este simpla si practica dar in acelasi timp foarte adaptiva, cu
posibilitatea adaugarii de dispozitive digitale atat USB cat si LAN prin intermediul(HUB USB)

si a porturilor LAN existente.

Pentru situatia in care cablul de alimentare cu energie este distrus sau
avariat,acumulatorul( ACCU) prin intermediul invertorului (INV DC-AC) va alimenta temporar

robotul in vederea recuperirii acestuia.

Metoda intretinere robotizata (curdire - vopsire) a unei conducte presupune urmatoarele operatii:

Pregatirea conductei pentru curatire

- Instalarea unui exhaustor la gura din aval a tronsonului inferior

- Pregitirea robotului pentru exploatare

- Sablare de la gura de vizitare a tronsonului spre aval pana la gura de vizitare a
tronsonului inferior

- Inspectia si efectuarea eventualelor retusuri

- Vopsirea de la aval spre gura de vizitare din amonte

- Sigilarea tronsonului vopsit cu 0 membrana 77 amplasatd sub gura de vizitare din amonte

- Reluarea procedurii pentru celelalte tronsoane.
Prin aplicarea inventiei se obtin urméatoarele avantaje:

- un robot versatil cu posibilitati de efectuare a tuturor operatiilor de intretinere si
exploatare fara a fi necesard interventia operatorului uman.

- solutii cinematice $i constructive simple

- flexibilitate de adaptare la diametrul conductei prin mecanismele de tip foarfece si prin
utilizarea unor suporti de prelungire a bratelor

- gabarit mare §i greutate mica

- posibilitatea de comanda prin unde radio sau prin cablu

- siguranti in exploatare datorita asigurarii prin cablu

- posibilitatea de abordare a tuturor tronsoanelor conductelor de dimensiuni mari (portiuni
drepte, inclinate, colturi, curbe etc.

- stabilitate in functionare,

L
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utilizarea unor furtunuri farad cuple de rotatie,

rotirea continud a bratelor portscula,

eliminarea necesitafii de utilizare a unui arbore central care oferd un spatiu mdrit in
interiorul robotului §i care poate fi utilizat pentru amplasarea unor pompe de inalta

presiune sau pentru rezervoare presurizate pentru vopsea.
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REVENDICARI

. Robot autonom pentru inspectia $i mentenanta conductelor de dimensiuni mari alcatuit
dintr-un modul central (1) cu rol de sasiu, niste module de deplasare (2), un modul de
rotatie cu brate radiale (5, 6), caracterizat prin aceea ci, deplasarea robotului in
interiorul conductei se face cu ajutorul a trei module de deplasare (2) dispuse radial si
echidistant in jurul corpului central (1), fiecare modul (2) este alcatuit din doua bare
(12) si (13) echipate fiecare cu un grup de deplasare (14) cu roti cu pneuri (20)
actionate cu un motoreductor (19), adaptarea la diametrul conductei realizindu-se prin
dispunerea barelor (12) si (13) in foarfece si modificarea unghiului dintre bare in jurul
cuplei de rotatie (15), pentru inspectia si mentenanta conductelor robotul este previzut
cu un modul de rotatie (4) care sustine un brat (5) echipat cu diferite scule (40) si un
brat (6) echipat cu doud camere video (42), (43) si un senzor de proximitate (44),
bratele (5) si (6), dispuse radial Intr-un plan care trece prin axa longitudinald a
robotului, sunt extensibile pe directia radiala R si orientabile in sensul sagetilor A si B,
iar pentru mentinerea distantei fatd de diametrul interior al tevii (3), In zonele de
curburi ale acesteia, bragele (5) si (6) pot fi deplasate intr-un plan perpendicular pe axa

longitudinald a robotului printr-o cupla de translatie (31) actionata cu un motor (76).

. Robot autonom pentru inspectia $i mentenanta conductelor de dimensiuni mari
conform revendicirii 1, caracterizat prin aceea ci, pentru realizarea operatiilor de
sablare bratul (5) permite rotirea suportului portsculei (39) cu scula (40) si furtunul
flexibil (41) cu ajutorul unui motor (61) si a unui angrenaj (62), sau cu un arbore
flexibil (63) si doud angrenaje (62) si (64), miscarea fiind preluatd din migcarea
modulului de rotatie (4) printr-o transmisie planetara cu roti dintate (65, 66, 67, 68, 69)
cu raportul i=-1, iar pentru operatii de vopsire portscula (39) si pulverizatorul (72) nu
efectueaza miscare de rotatie, vopseaua sub presiune fiind adusa la pulverizator cu un

furtun flexibil (73) previzut cu o cupla rotativa (74) alimentata prin interiorul tevi (49).

. Robot autonom pentru inspectia §i mentenanta conductelor de dimensiuni mari
conform revendicarilor 1 si 2, caracterizat prin aceea cd, pentru a se obtine o
structurd ugoard si rigida, corpul central (1) este format din doui placi (7), laterale si o
placid (8) montata intre placile laterale, placile (7) si (8) avand conturul exterior de

forma hexagonala (7a) si un alezaj interior (7b) care creeazi un spatiu in care se
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monteaza alte repere ale robotului, asamblarea placilor (7) si (8) facdndu-se cu ajutorul

tijelor (9) care sustin si modulele (2).

Robot autonom pentru inspectia §i mentenanta conductelor de dimensiuni mari
conform revendicarilor 1 §i 2, caracterizat prin aceea ci, barele (12) si (13) au forma
unor grinzi cu zabrele si sunt alcdtuite fiecare din cite doi pereti laterali (12a)
conectati prin bare transversale (12b), fiecare perete (12a) avand o placa centrald (12c¢),
in forma de romb §i prevazutd cu doud sau mai multe alezaje (15a), (15b) care permit
pozitionarea corespunzatoare a cuplei de rotatie (15) cand se utilizeaza prelungitoarele

Q1.

Robot autonom pentru inspectia si mentenanta conductelor de dimensiuni mari
conform revendicirilor 1 si 2, caracterizat prin aceea ci, pentru a asigura rigiditate si
extindere pe directia R, bratele (5) si (6) sunt concepute intr-o structurd telescopica
formata dintr-o niste {evi patrate (5a), (5b), (5¢), care culiseaza una in alta, reglarea
initiala a lungimii bratului se face prin blocarea tevilor cu ajutorul unor suruburi
nereprezentate in figuri, iar pentru orientarea in sensul sdgetilor A si B, se utilizeaza

cuplele de rotatie (sunt cuple motoare??) (34), (35), respectiv 36, (37).

Robot autonom pentru inspectia $i mentenanfa conductelor de dimensiuni mari
conform revendicarilor 1 i 2, caracterizat prin aceea ci, alimentarea cu aer
comprimat a modulului de rotatie se face prin spatiul dintre tevile (49) si (53) cu
ajutorul cuplei rotative (54), etansata pe inelul interior §i pe cel exterior cu etansdrile
(55) si (56), iar alimentarea cu curent se face printr-un cuplaj cu perii sau inductiv
avand o parte fixd (57) si o parte rotativa (58) de care se leaga cablul (60) cu un suport
(59).

Robot autonom pentru inspectia §i mentenanta conductelor de dimensiuni mari
conform revendicarilor 1 si 2, caracterizat prin aceea cé, pentru a prelua imagini de pe
circumferinfa interioard a conductei, din lungul conductei §i pentru a inspecta starea
robotului, camerele video (42) si (43) sunt montate pe un semibrat (41) si se pot roti in

jurul articulatiei (37).

Robot autonom pentru inspectia $i mentenanta conductelor de dimensiuni mari
conform revendicarilor 1 §i 2, caracterizat prin aceea ci, pentru a se asigura

mentinerea robotului la deplasarea in pantd robotul este prevdzut cu un troliu 46
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actionat de un motor (48) care lucreaza sincronizat cu grupurile de tractiune (14) astfel

ca sd se men{ind o tensiune constanti in cablul (47).

Robot autonom pentru inspectia $i mentenanta conductelor de dimensiuni mari
conform revendicarilor 1 si 2, caracterizat prin aceea ci, pentru efectuarea unor
inspectii cu personal, robotul este previzut cu posibilitatea de a se ataga o platformi la
partea din spate, spre troliul (46), oferind persoanei posibilitatea de a comunica cu

personalul din exterior.

Robot autonom pentru inspectia $i mentenanta conductelor de dimensiuni mari
conform revendicarilor 1 si 2, caracterizat prin aceea ci, pentru imbunitatirea
stabilitifii este echipat cu bare stabilizatoare (78), montate in triunghi intre modulele
(2), fiecare bari stabilizatoare (78) avand la mijloc un cilindru pneumatic (79) conectat
in ambele capete cu cite un prelungitor (82), prevazut cu cite o piesa (83), pentru

imbinare cu modulul (2), in apropierea rotilor (20).

Metoda pentru inspectia §i mentenanta robotizatd a conductelor de dimensiuni mari
caracterizati prin aceea ci utilizeaz un robot conform revendicérilor precedente si
presupune efectuarea urmatoarelor operafii: pregitirea conductei pentru curitire;
instalarea unui exhaustor la gura din aval a tronsonului inferior; pregitirea robotului
pentru exploatare; sablare de la gura de vizitare a tronsonului spre aval pana la gura de
vizitare a tronsonului inferior; inspectia si efectuarea eventualelor retusuri; vopsirea de
la aval spre gura de vizitare din amonte; sigilarea tronsonului vopsit cu 0 membrana
(77) amplasatd sub gura de vizitare din amonte; reluarea procedurii pentru celelalte

tronsoane.
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