Departamentul de Management al Cercetarii-Inovare- Granturi si
Finantare Proiecte de Cercetare

indrumiri pentru depunerea Brevetelor de inventie la OSIM

PASUL 1Cercetare-documentare in domeniul inventiilor similare inregistrate de OSIM
Un brevet poate fi acordat pentru orice inventie avand ca obiect un produs sau un procedeu, in
toate domeniile tehnologice, cu conditia ca aceasta sa fie noud, sa implice o activitate inventiva si sa fie

susceptibild de aplicare industriala. (Art.7 din Legea 64/91 amendata).

Pe site-ul http://bd.osim.ro/cqgi-bin/invsearch8
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1 (21) Numar cerere de brevet: 2002 00525
1 (22) Data de depozit: 25/04/2002
(57) Clasificare internationala: (2006.01) B25J 3/02  Principala

4 (2006.01) B62D 57/02  Secundara

H (56) Literatura citata: US4502656
1 (54) Titlul in limba roména : MECANISM CU BARE ARTICULATE, PENTRU CONSTRUIREA PICIOARELOR
ROBOTILOR PASITORI

(54) Titlul in limba engleza: HINGED BARS MECHANISM FOR THE CONSTRUCTION OF THE LEGS OF WALKING
1 ROBOTS
1 (71) Solicitant: UNIVERSITATEA POLITEHNICA DIN BUCURESTI, RO
1 (72) Inventator: SIMIONESCU ION, RO; ION ION, RO g

(73) Titular: UNIVERSITATEA POLITEHNICA DIN BUCURESTI, RO

(57) Rezumatul (in limba romana): Inventia se referd la un mecanism plan, cu bare articulate, utilizabil pentru

construirea picioarelor robotilor pasi . Mecanismul este format dintr-o prima bara
(1), conectata la batiu (2), printr-o articulatie (3), §i doua bare (4 i 5), de lungimi
egale, articulate cu extremitatile superioare, la batiul (2), si cu extremitétile inferioare,
de o bara (8), forma , astfel, un Intr-o arti tie (9), este
conectata si o bara (11), a carei extremitate superioara este articulata de prima bara
(1), iar extremitatea inferioara este articulata de o bara (13) paralela cu bara (8). 0
bara (15), paralela cu bara (11), este articulata, cu extremitatea inferioara, de bara
(13) §i cu extremitatea superioara, de barele (5 ), formandu-se un al doilea

N paralelogram. O talpa (17), cu care piciorul se sprijina pe sol, este solidarizata cu

o bara (13). Mecanismul plan al piciorului este actionat de un motor hidraulic, liniar,

l conectat intre prima bara (1) si batiul (2) si format dintr-un cilindru hidraulic (18), in v
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9 MECANISM CU BARE ARTICULATE, PENTRU
CONSTRUIREA PICIOARELOR ROBOTILOR PASITORI

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un mecanism plan, cu bare arti-
culats, utiizabil pentru construirea picioarelor robafilor
pagitori. Mecanismul este format dintr-0 prima bara (1),
conactata la batiu (2), print-o anticulatie (3), si doua
bare (45i 5! jimi egale, articulate c.

superioare, labaliyl (2), $i cu extremitalle inferioare, de
© bara (8), formandu-se, astfel, un paralelogram. intr-o
articulatie (), esle coneclatd si o bard (1), a carei

(1),
[ inferioars este articulats d (13)
paralels cu bara (8), O bara (15), paraleli cu bara (11),
este arficulatd, cu extremitates inferioar, de bara (13)
§i Cu extremitatea superioars, de barele (5 i B),
formandu-se un al doilea paralelogram. O talpa (17), cu

izatd cu bara

(13). Mecanismul plan al piciorului
motor hidraulic, liniar, conectat
= batiul (2) si format dintr-un cilindru hidraulic. (181, in care.
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PASUL 2 Tntocmirea Cererii de Brevet

Cererea de brevet de inventie se completeaza de catre Departamentul de Managementul
Cercetarii, pe baza documentatiei tehnice puse la dispozitie de inventator (pentru solicitari la care
Universitatea este Titular). Cererea de brevet se va depune (in virtutea “art. 5 alin. 1 lit. b)'; in
exercitarea functiei inventatorului salariat, prin contract individual de munca, care prevede dreptul la
brevet al angajatorului”) prin semnarea unui act aditional la Contractul de Munca prin care autorul
cedeaza dreptul de folosinta al inventiei angajatorului, UPM.

Documentatia tehnica, se depune n 3 exemplare, pe format A4, scris pe o singura fata a filei si va
cuprinde urmatoarele materiale distincte:

descrierea inventiei (conform art.16 din Regulament?),

revendicirile (art.18%),

desenele explicative® (daca este cazul, art.19) si

rezumatul inventiei (art.21).

copii ale Cartii de identitate ale inventatorului /inventatorilor

Fiecare din cele 4 prime parti va fi inceputa pe o fila noud, ca material separat, dar toate
aceste 4 documente (sau 3 daca nu existd desene) se vor numerota cursiv, de la prima pagina a descrierii
pana la fila rezumatului, jos Th mijloc.

Partile scrise trebuie sd aiba spatii libere de 2,5 cm pe toate laturile, circa 30 de randuri pe
pagina si marimea caracterului literei 12.

! Legea nr. 64/1991 privind brevetele de inventie republicata

Hotararea de Guvern nr. 547 din 21 mai 2008 pentru aprobarea Regulamentului de aplicare a Legii nr. 64/1991 privind brevetele de
inventie

2 (1) Descrierea inventiei, conform prevederilor art. 14 alin. (1) lit. ¢) din lege, va contine urmtoarele:

a) titlul inventiei, asa cum acesta a fost indicat in cererea de brevet de inventie, intr-o formulare clara si concisa a inventiei revendicate,
fara sd o divulge si fard a contine denumiri fanteziste;

b) precizarea domeniului tehnic la care se referd inventia;

c) prezentarea stadiului tehnicii, considerat de solicitant a fi necesar pentru intelegerea, cercetarea documentara si examinarea cererii de
brevet, cu indicarea documentelor care il fundamenteazd; se prezintd cel putin o solutie consideratd cea mai apropiatd de inventia
revendicata; in situatia in care stadiul tehnicii cuprinde si cunostinte traditionale, acestea vor fi indicate explicit in descriere, inclusiv sursa
acestora, daca este cunoscuta;

d) prezentarea problemei tehnice pe care solicitantul gi-a propus sa o rezolve inventia; problema tehnica consta in formularea obiectivului
prin a carui solutionare se obtine un succes in domeniul tehnic la care se refera inventia;

€) expunerea inventiei, asa cum este revendicata, astfel incat problema tehnica, chiar dacd nu este prezentatd explicit, si mijloacele prin
care aceasta a fost rezolvat, s poata fi intelese de catre o persoand de specialitate in domeniu; in cazul in care descrierea cuprinde un grup
de inventii care respectd conditia de unitate a inventiei, expunerea fiecarei inventii din grup se efectueaza in mod distinct;

f) prezentarea avantajelor inventiei in raport cu stadiul tehnicii;

g) prezentarea, pe scurt, a figurilor din desene, dacd acestea exista;

h) prezentarea in detaliu a cel putin unui mod de realizare a inventiei revendicate, utilizind exemple acolo unde este cazul si cu referire
la desene, dacd acestea existd; in cazul unor variante de realizare, se prezinta cel putin un exemplu de realizare pentru fiecare varianta;
http://www.osim.ro/publicatii/editura/Brosuri/01_2%20Reg_Legea_64_1991 RO.pdf

3 (1) ...., revendicarile trebuie sa defineasca obiectul pentru care se solicitd protectie prin caracteristicile tehnice ale inventiei.

(3) Revendicarile, ....., se redacteaza, de reguld, in douad parti i vor contine:

a) un preambul desemnind obiectul inventiei si caracteristicile tehnice care sunt necesare pentru definirea sa si care, combinate ntre ele,
fac parte din stadiul tehnicii; si

b) o parte caracteristica, precedatd de expresia ,,caracterizat(d) prin aceea ca", In care sunt expuse acele caracteristici tehnice care in
combinatie cu caracteristicile prezentate in preambul, definesc protectia solicitata.

* Desenele - acolo unde este cazul - se fac pe hértie albi sau pe calc, numai pe format A4, numai cu cerneali sau tus negru, cu vederi,
sectiuni, lupe sau scheme (cinematice, hidraulice, electrice sau bloc, dupd cum este cazul) conform standardelor de desen tehnic in vigoare
din domeniul respectiv si intr-un numar suficient de reprezentiri pentru o cit mai buna intelegere a solutiei. Paginile cu desene nu trebuie
sd aiba chenar, nici indicator standard si nici lista de pozitii. De asemenea, pe desene nu se trec dimensiuni si nu trebuie sa existe
alte notatii verbale, cu exceptia numerelor figurilor (plasate dedesubtul fiecareia dintre proiectii si la mijlocul lor) si a pozitiilor care
trebuie sa coincidd cu numerele reperelor din documentatia scrisa.


http://www.osim.ro/publicatii/editura/Brosuri/01_2%20Reg_Legea_64_1991_RO.pdf

Titlurile (inventiei, revendicarilor si rezumatului) se scriu cu litere mari (majuscule), trebuie
sa fie boldate (ingrosate) si centrate pe mijlocul paginii.

In cadrul textelor nu se admit randuri libere si nici numerotarea paragrafelor, ci numai
marcarea lor prin tabulare.

Fiecare dintre cele trei seturi (care contin: descrierea inventiei, revendicdrile, desenele
explicative si rezumatul, exact in aceasta ordine) se va capsa sus in stanga filelor.
Cele trei seturi ale documentatiei tehnice de mai sus trebuie semnate de autori pe fiecare fila jos
n stanga (cu albastru).

Conducerea va semna si stampila exemplarul original.

In masura in care stadiul tehnicii va este cunoscut , se poate depune si o fisa bibliografica cu
trimitere la un brevet de inventie sau la o lucrare tehnica in tema.

Cererea de brevet va fi depusa in numele institutiei (UPM) iar in «Declaratie» la pag. 5, vor
fi completate numele autorilor inventiei (conf. CI atasate). Formularele Cererii sunt disponibile pe site-
ul: http://www.osim.ro/formulare/form_brev.htm

Brevetarea inventiilor in strainatate

In toate situatiile in care solicitantul este o persoani fizici sau juridici romani si solicita
protectie pentru o inventie in alt stat, el este obligat de legea romana n primul rand sa depuni o
cerere de brevet in Romania, la OSIM.

Caile de brevetare in straindtate_a inventiilor:

-A- direct la Oficiul National al statului, uzual in cazul in care solicitantul este interesat sa obtina brevet
de inventie numai 1n tara respectiva

-B- prin depunerea cererii internationale la OSIM, ca un birou receptor

-C- direct, sau prin intermediul OSIM, la Oficiul European de Brevete, prin depunerea unei cereri
europene

Depunerea cererilor pentru protectia in strdinatate, invocand prioritatea unui prim depozit in
Romania, poate fi facutda numai in termen de 12 luni de la data de depozitului a carui prioritate este
invocatd, si numai pe baza unui certificat de prioritate eliberat de administratia unde cererea de brevet a
fost depusa pentru prima data.

Taxele necesare brevetarii in strainatate pot fi consultate pe site-ul:
http://www.wipo.int/pct/guide/en/gdvol2/annexes/ro.pdf
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http://www.inventa.ro/
http://www.inventa.ro/international
http://www.wipo.int/pct/guide/en/gdvol2/annexes/ro.pdf
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(51) Int.CI.
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(12) BREVET DE INVENTIE

(21)  Nr.cerere: @ 2006 00125

(22) Data de depozit: 27.02.2006

(45) Data publicarii mentiunii acordarii brevetului: 30.03.2011 BOPI nr. 3/2011

(41) Data publicérii cererii:
30.08.2007 BOPI nr. 8/2007

(73) Titular:
« MATEESCU PAUL, BD.TRAIAN NR. 3,
SC. A, ET. 1, AP. 2, BAIA MARE, MM, RO;
« TATARU GHEORGHE PETRU,
STR.M.BASARAB NR.3, SC.B, ET.1, AP.28,
BAIA MARE, MM, RO;
« TATARU SORIN ADRIAN,
STRM.BASARABNR.3, SCB, ET.1, AP.28,
BAIA MARE, MM, RO

(56) Documente gi

(72) Inventatori:

« MATEESCU PAUL, BD.TRAIAN NR.3,
SC.A ET.1, AP.2, BAIA MARE, MM, RO;

« TATARU GHEORGHE PETRU,
STR.M.BASARAB NR.3, SC.B, ET.1, AP.28,
BAIA MARE, MM, RO;

« TATARU SORIN ADRIAN,
STR.M.BASARAB NR.3, S&
BAIA MARE, MM,

adiul tehnicii:
40711 B1; US 4136995; DE 843829

Expresie cheie in
descrierea brevetului

&9 DIG MODULAR

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un dig modular, pentru prevenirea
inundarii unor localitati sau suprafete arabile, ce este
alcatuit din alaturarea mai multor panouri (1) rigide,
avand sectiunea transversala dreptunghiulara, intre
care se monteaza niste elemente de etansare (6), din
cauciuc moale, fiecare panou (1) fiind sustinut, prin
intermediul unor reazeme (3) si al unor traverse (5), pe
nigte placi de sprijin (4), caracterizat prin aceea ca, la
partea inferioara, fiecare panou (1) este prevazut cu o
placa zimtata (2), cu care se fixeaza in pamant, si prin
aceea ca doua panouri (1) alaturate sunt unite intre ele
prin intermediul unor agrafe elastice (7).

Revendicari: 1
Figuri: 4

Examinator. ing. IONESCU ANCA

Crice persoand are dreptul s& formuleze in scris §i mofivat,
fa OSIM, o cerere de revocare a brevetului de inventie, in
termen de 6 luni de la publicarea menfiunii hotérarii de
acordare a acesteia
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RO 123224 B1

Inventia se refera la un dig modular pentru prevenirea inundarii unor localitati sau
suprafete arabile.

Sunt cunoscute diguri realizate din pamant, altele din pamant, placate cu placi de
beton. Dezavantajul lor consta in timpul mare de executie, cat si in costurile mari de exe-
cutie. Acestea sunt foarte bune ca diguri permanente.

Sunt cunoscute diguri de urgenta, realizate din saci umpluti cu nisip sau cu pamant.
Acestea au dezavantajul ca timpul de realizare este relativ mare, costurile sunt mari, nece-
sita eforturi mari si multi oameni pentru realizarea lor.

Se mai cunoaste un dig modular (US 6840711 B1), alcatuit din alaturarea mai multor
panouri rigide avand sectiunea transversala dreptunghiulara, intre care se monteaza niste
elemente de etansare din cauciuc moale, fiecare panou fiind sustinut prin intermediul unor
reazeme si al unor traverse pe niste placi de sprijin. Dezavantajul acestuia consta in aceea
cé& panourile nu prezinta suficienta stabilitate si la un debit mare de apa se pot rasturna.

Mai este cunoscutun dig modular (US 4136995), alcatuit dintr-o multitudine de stalpi,
distribuiti uniform, sustinuti prin intermediul unor reazeme si al unor traverse pe niste placi
de sprijin, de stalpi fiind fixata o panza flexibila impermeabila. Dezavantajul acestuia consta
in aceea ca panza se poate rupe la un curent mare de apa.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in asigurarea unui dig de protec-
tie, pentru situatii de urgenta, realizat din elemente modulare, usor de transportat si usor de
asamblat, care s prezinte rezistenta sporita la actiunea apei, in vederea protejarii locali-
tatilor sau suprafetelor arabile in caz de depasire a cotelor raurilor.

Digul modular conform inventiei elimina dezavantajele solutiilor cunoscute si rezolva
problema tehnica propusa, prin aceea ca este alcatuit din aldturarea mai multor panouri
rigide avand sectiunea transversalad dreptunghiulara, intre care se monteaza niste elemente
de etansgare din cauciuc moale, fiecare panou fiind sustinut prin intermediul unor reazeme
si al unor traverse pe niste placi de sprijin, caracterizat prin aceea c3, la partea infericara
fiecare panou este prevazut cu o placa zimtata, cu care se fixeaza in pamant, si ca doua
panouri alaturate sunt unite intre ele prin intermediul unor agrafe elastice.

Digul modular, conform inventiei, prezintd urmatoarele avantaje:

- este ugor de realizat si de asamblat;

- este usor de depozitat si transportat;

- devine operational in timp scurt;

- daca este necesar, se poate demonta usor si transporta rapid in alte zone de risc.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura si cu fig. 1...4,
care prezinta:

- fig. 1, vedere lateralad a unui panou de dig;

- fig. 2, vedere din fatd a unui panou de dig;

- fig. 3, sectiune transversala printr-un element de etansare;

- fig. 4, vedere de sus a unui panou de dig.

Digul modular, conform fig. 1 si 2, este realizat din alaturarea mai multor panouri 1,
rigide, care au sectiunea transversala dreptunghiulara si sunt prevazute, la parteainferioara,
cu niste placi zimtate 2.

Panourile 1 sunt fabricate din metal, din mase plastice rigide sau materiale compozite
rigide, prin turnare, injectare, sudare, presare sau lipire.

Panourile 1 se sprijind, prin intermediul unor reazeme 3 si al unor traverse 5, pe niste
placi de sprijin 4, care asigura ridigitatea si stabilitatea digului.

Intre doud panouri 1 aldturate, suntintroduse niste elemente de etansare 6, realizate
din cauciuc moale, conform fig. 3, care asigura si etanseitatea digului. Suplimentar, panourile
1 sunt unite, intre ele, cu ajutorul unor agrafe elastice 7, conform fig. 4.

Astfel digul este asamblat, etansat, stabilizat, deci operational.
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Revendicare

Dig modular, alcatuit din aldturarea mai multor panouri (1) rigide avand sectiunea
transversald dreptunghiularad, intre care se monteaza niste elemente de etansare (6) din
cauciuc moale, fiecare panou (1) fiind sustinut prin intermediul unor reazeme (3) si al unor
traverse (5) pe niste placi de sprijin (4), caracterizat prin aceea ca, la partea inferioara
fiecare panou (1) este prevazut cu o placa zimtata (2), cu care se fixeaza in pdmant, si ca
doua panouri (1) aldturate sunt unite intre ele prin intermediul unor agrafe elastice (7).
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EXEMPLUL 2

ROMANIA

(19) OFICIUL DE STAT
PENTRU INVENTII S| MARCI
Bucuresti

an 120179 B1

(s1) Int.CL.” B 25 J 3/02;
B 62 D 57/02

(12) BREVET DE INVENTIE

21y Nr.cerere: @ 2002 00525

(22)  Data de depozit: 25.04.2002

(45}  Data publicani mentiunii acorddrii brevetului: 28.10.2005 BOPI nr. 1042005

(41) Data publicarii carerii; (72) Inventatori:
30.04.2004 BOPI nr. 42004 * SIMIONESCU |ON, STR. MARCU I1ON
NR. 5, SECTOR 6, BUCURESTI, RO;
(73) Titular: «IONION, STR. 9 MAI NR. 4. BL. 22A,
= UNIVERSITATEA POLITEHNICA DIN SC. 1, ET. 7, AP. 41, SECTOR &,
BUCURESTI, SPLAIUL INDEPENDENTEI BUCURESTI, RO

NR. 313, SECTOR 6 BUCURESTI, RO
(56) Documente din stadiul tehnicii:
US 4502556

s4 MECANISM CU BARE ARTICULATE, PENTRU _
CONSTRUIREA PICIOARELOR ROBOTILOR PASITORI

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un mecanism plan, cu bare arti-
culate, utilizabil pentru construirea picioarelor robotilor
pésitori. Mecanismul este formiat dintr-o primé bara (1),
conectatd la batiu (2), printr-o articulatie (3), si doud
bare (4 5i 5), de lungimi egale, articulate cu extremitatile
superioare, la batiul (2), §i cu extremitatile infericare, de
o bara (8), formandu-se, astfel, un paralelogram. Intr-o
articulatie (9), este conectatd si o bard (11), a carei
extremitate superioara este articulata de prima bara (1),
iar extremitatea inferioara este articulata de o bara (13)
paraleld cu bara (8). O bara (15), paralela cu bara {11),
este articulata, cu extremitatea inferioara, de bara (13)
si cu exiremitatea supericard, de barele (5 si 8),
formandu-se un al doilea paralelogram. O talpa(17), cu
care piciorul se sprijind pe sol, este solidarizata cu bara
(13). Mecanismul plan al piciorului este actionat de un
motor hidraulic, liniar, conectat intre prima bara (1) si
batiul (2) si format dintr-un cilindru hidraulic (18), in care
se deplaseazd un piston (19). Mecanismul plan al
piciorului este conectat la corpul (22) robotului pasitor,
prinlr—c cupla cinernalica cilindrica (23), care ii permite
sa se deplaseze in sus §i in jos, de-a lungul axei
acestei cuple si s se roteasca Tn raport cu corpul (22),
in jurul acestei axe.
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Inventia se referéd la un mecanism plan cu bare articulate, utilizabil pentru construirea
picicarelor robotilor pasitori.

Dupé cum se cunoaste, in timpul deplasarii robotilor pasitori, picioarele acestora sunt
ridicate de pe sol la Tnceputul fazei de transfer i coborate pe sol la inceputul fazei de sprijin,
in mod succesiv, astfel incat - in fiecare moment - cel putin jumatate din numéarul total al
picioarelor sa se gaseasca in faza de sprijin. In pericada in care un picior se gaseste infaza
de sprijin, talpa acestuia efectueaza o miscare de translatie rectilinie in raport cu corpul
robotului pasitor. Translatia se face de-a lungul unei drepte paralele cu directia de mers, in
sens invers sensului de deplasare a corpului robotului.

in scopul construirii picioarelor robolilor pasitori sunt cunoscute mai multe
mecanisme cu bare articulate, care realizeaza migcarea de translatie rectilinie relativa a
talpii piciorului Tn raport cu corpul robotului.

Un astfel de mecanism este descris in brevetul US 4502556 si este alcatuit dintr-un
element - suport, dispus vertical si solidarizat cu corpul robotului pasitor. Pe extremitatea
inferioarad a elementului - suport este articulat un mecanism de tip “pantograf”, format din
doud perechi de bare, cu lungimi diferite, articulate intre ele. Una din barele mai scurte,
opusa perechii sale articulate cu un capit pe extremitatea inferioara a elementului suport,
se prelungeste sub mecanismul pantograf, formand astfel elementul de sprijin, al carui capat
se sprijina pe sol. Pe una din barele mai lungi ale mecanismului "pantograf” este articulata,
cu capatul inferior, o bard de actionare care, cu celdlalt capat, este legata mobil de o piulitd
a unui mecanism surub-piulitd antrenat de un motor rotativ, surubul de actionare fiind 1aga-
ruit, la cele doud capete ale sale, pe elementul suport, vertical. Dezavantajul acestui meca-
nism consta Tn aceea cd, datoritd structurii sale complexe, are o greutate mare, un consum
energetic ridicat si un randament redus. Deoarece robolii pagitori au propria lor sursa de
energie, randamentul redus al sistemului de deplasare le reduce performantele si autonomia
de functionare.

Problema pe care o rezolva inventia consta in realizarea unui mecanism plan cu
bare articulate, cu o structurd cinematicd simpla, pentru construirea picioarelor robotilor
pasitori.

Mecanismul cu bare articulate, pentru construirea picioarelor robotilor pasitori,
conform inventiei, este format dintr-o bara articulat3 la un batiu pe care, de asemenea, mai
sunt articulate doué bare, de lungimi egale care, prin extremitatile inferioare, sunt articulate
pe o alta bara dispusa paralel cu batiul robotului, formand un prim paralelogram, un al doilea
paralelogram, articulat cu primul, fiind format cu ajutorul altor doua bare, paralele intre ele
si a doud bare de asemenea paralele cu batiul, bara inferioara fiind solidarizata cu o talpa
prin care piciorul se sprijind pe sol, acfionarea mecanismului fiind facuta de un motor hidrau-
lic liniar articulat intre prima bara si batiul robotului.

Mecanismul cu bare articulate, intr-o variantd constructiva, este alcatuit din doua
bare egale, mai scurte, articulate de batiu si de o alta bara inferioaré, forméand un prim para-
lelogram, deformabil cu ajutorul motorului liniar $i care antreneaza un al doilea paralelo-
gram, format din doua bare, egale si mai lungi, conectate cu extremitatile inferioare de o
bar& paraleld cu batiul si solidarizata cu talpa de sprijin pe sol, o bard mai lunga a celui de-al
doilea paralelogram fiind conectata la batiu, printr-o articulatie aflata la mijlocul ei, cu o bara
de sustinere.

Mecanismul conform inventiiei prezintd urmatoarele avantaje:

- are o structura cinematica simpla;

- are un consum energetic redus, ca urmare a pierderilor mai mici cauzate de freca-
rile din cuplele cinematice, si un randament mai mare;
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- are o greutate redusa, ceea ce contribuie la diminuarea consumului energetic in
timpul functiondrii si a costurilor de fabricatie;

- comanda miscérii mecanismului piciorului, in faza de sprijin, este deosebit de
simpld, fiind necesara controlarea miscérii de rotatie doar a unui singur element.

Se da in continuare un exemplu de realizare a inventiei, In legatura si cu fig. 1 si 2,
care reprezinta;

- fig. 1, prima varianta constructivd a mecanismului;

- fig. 2, a doua varianta constructivd a mecanismului.

Mecanismul plan cu bare articulate al piciorului unui robot pasitor, in prima varianta
constructivd, conform inventiei, este format din mai multe bare mobile, articulate intre ele
si la batiu. O prima bara 1 este conectaté la un batiu 2 printr-o articulatie 3. Nigte bare 4 i
5, de lungimi egale, sunt articulate cu extremitatile superioare la batiul 2, prin nigte articulatji
6 si 7. Extremitatile inferioare ale barelor 4 si 5 sunt conectate de o bara 8 prin nigte arti-
culatii 9 si 10. Distanta dintre axele articulatiilor 6 si 7 este egala cu distanta dintre arti-
culatiile 9 i 10, astfel incét patrulaterul ale carui laturi sunt barele 2, 4, 5 si 8 este un para-
lelogram. Axele articulatiilor 3, 6 si 7 sunt continute in acelasi plan.

Tn articulatia 9 este conectata si o bara 11, a carei extremitate superioara este arti-
culata de bara 1 printr-un lagar 12, iar extremitatea inferioara este articulat de o bara 13,
printr-un lagér 14. O altd bara 15 este conectatd, cu extremitatea inferioara, de bara 13,
printr-o articulatie 16 si cu extremitatea superioara de barele 5 si 8, prin articulatia 10.

Distanta dintre axele articulatiilor 14 si 16 este egala cu distanta dintre axele arti-
culatiilor 9 i 10, iar distanta dintre axele articulatiilor 9 si 14 este egala cu distanta dintre
axele articulatiilor 10 si 16, astfel incat patrulaterul cu laturile formate din barele 8, 11, 13
si 15 este, de asemenea, un paralelogram. Axele articulatiilor 9, 12 si 14 sunt coplanare.

O talpa 17, cu care piciorul se sprijind pe sol, este solidarizatd cu bara 13. Meca-
nismul plan al piciorului este actionat de un motor hidraulic liniar format dintr-un cilindru
hidraulic 18 in care se deplaseaza un piston 19. Motorul liniar este conectat intre bara 1 gi
batiul 2, prin nigte articulatii 20 si 21. Atunci cand fluidul sub presiune este introdus in cilin-
drul hidraulic 18, bara 1 se rotegte in raport cu batiul 2 in jurul axei articulatiei 3, iar aceasta
migcare se transmite, prin intermediul sistemului de bare articulate, la talpa 17 a piciorului,
care efectueaza o migcare de translatie rectilinie, de-a lungul unei drepte paralele cu planul
definit de axele articulatiilor 3, 6 i 7.

Migcarea talpii 17 este o translatie rectilinie numai daca intre lungimile barelor meca-
nismului plan al piciorului exista relatiile:

s = 21302 $1leg = losa = lota = 2,5 45,

unde I;; reprezintd distanta dintre axele articulatiilor i si j.

Mecanismul plan al piciorului este conectat la un corp 22 al rebotului pasitor printr-o
cupla cinematica cilindrica 23, care ii permite s& se deplaseze in sus si in jos de-a lungul
axei acestei cuple cinematice i sa se roteasca n raport cu corpul 22 in jurul acestei axe.

Tn timpul fazei de sprijin a ciclului de pagire, cupla cilindrica 23 este blocat3 si este
aclionat numai motorul hidraulic liniar 18 - 19, astfel incat distanta dintre axele articulatiilor
20 5i 21 se mareste. In timpul fazei de transfer, talpa 17 a piciorului se ridicd de pe sol prin
deplasarea in sus a batiului 2 in raport cu corpul 22 al robotului, dupa care aceasta revine
in pozitia initiald prin actionarea, in sens contrar, a motorului hidraulic liniar 18-19.
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Mecanismul plan al piciorului unui robot pdsitor, in cea de-a doua variantd cons-
tructiva, conform fig. 2, este format din mai multe bare mobile, articulate intre ele i la batiu.
Niste bare 24 si 25, de lungimi egale, sunt conectate cu extremitatile superioare |a batiul 2
prin nigte articulalii 26 i 27. Extremitatile infericare ale barelor 24 si 25 sunt articulate la o
bara 28 prin nigte lagare 29 si 30. Distanta dintre axele articulatiilor 26 $i 27 este egala cu
distanta dintre axele lagarelor 29 si 30, astfel incat patrulaterul care are ca laturi barele 2,
24, 25 si 28 este paralelogram.

Niste bare 31 si 32, de lungimi egale, sunt articulate cu extremitatile lor superioare
de barele 24 si 25 prin articulatiile 29 si 30. Extremitatile inferioare ale barelor 31 si 32 sunt
conectate de o altd bard 33 prin niste articulatii 34 si 35. Distanta dintre axele articulatiilor
34 si 35 este egald cu distanta dintre axele articulatiilor 29 i 30, iar distan{a dintre axele
articulatiilor 29 si 34 este egala cu distania dintre axele articulatiilor 30 gi 35, astfel incat
patrulaterul ale carui laturi sunt barele 28, 31, 32 si 33 este un paralelogram. Axele arti-
culatiilor 29, 37 si 34 sunt continute Tn acelasi plan. O baréd 36 este conectata prin nigte
articulatii 37 si 38 de bara 31 si, respectiv, de batiul 2. Axele articulatiilor 26, 27 gi 38 sunt
coplanare. Talpa 17, cu care piciorul se sprijina pe sol, este solidarizata cu bara 33.

Mecanismul plan al piciorului este actionat de motorul hidraulic liniar format din
cilindrul hidraulic 18 in care se deplaseaza pistonul 19. Motorul liniar este conectat intre
bara 24 gi batiul 2 prin articulatiile 20 si 21. Atunci cand fluidul sub presiune este introdus
in motorul hidraulic liniar, bara 24 se rotegte Tn raport cu batiul 2 in jurul axei articulatiei 26,
iar aceastd miscare se transmite, prin intermediul sistemului de bare articulate, la talpa 17
a piciorului, care efectueaza o migcare de translatie rectilinie, de-a lungul unei drepte
paralele cu planul definit de axele articulatiilor 26, 27 si 38.

Migcarea tilpii 17 este o translatie rectilinie numai daca intre lungimile barelor
mecanismului plan al piciorului exista relatiile:

losas = 2 los.20 $1 120,37 = lagar = lazae = 2,5 < o 2

Mecanismul plan al piciorului este conectat |a corpul 22 al robotului pasitor prin cupla
cinematicé cilindrica 23, care ii permite sa se deplaseze in sus si in jos de-a lungul axei
acestei cuple cinematice i sa se roteascé in raport cu corpul 22 in jurul, acestei axe.

In timpul fazei de sprijin a ciclului de pagire, cupla cilindrica 23 este blocati si este
actionat numai motorul hidraulic liniar 18-19, astfel incat distanta dintre axele articulatjilor
20 si 21 se mareste. In timpul fazei de transfer, talpa 17 a piciorului se ridica de pe sol prin
deplasarea in sus a batiului 2 in raport cu corpul 22 al robotului, dupa care aceasta revine
in pozitia initiald prin actionarea, in sens contrar, a motorului liniar 18-19.

Revendicari

1. Mecanism cu bare articulate, pentru construirea picioarelor robotilor pasitori
caracterizat prin aceea ci este format dintr-o bara (1) articulata la un batiu (2) pe care, de
asemenea, mai sunt articulate doud bare (4 i 5), de lungimi egale care, prin extremitatile
inferioare, sunt articulate pe o bara (8) dispusa paralel cu batiul {2) robotului, forménd un
prim paralelogram, un al doilea paralelogram, articulat cu primul, fiind format cu ajutorul altor
doud bare (11 si 15), paralele intre ele si a doua bare (8 si 13), de asemenea paralele cu
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batiul (2), bara (13) inferioara fiind solidarizaté cu o talpa (17) prin care piciorul se sprijind
pe sol, actionarea mecanismului fiind facutd de un motor hidraulic liniar (18-19), articulat
Intre prima bara (1) si batiu (2).

2. Mecanism conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea c¢i, intr-o varianta
constructiva, este alcatuit din doud bare (24 si 25) egale si mai scurte, articulate de batiu
(2) si de o alta bara inferioara (28), forméand un prim paralelogram, deformabil cu ajutorul
motorului liniar (18-19) si care antreneaza un al doilea paralelogram, format din doua bare
(31 5i 32), egale si mai lungi, conectate cu extremitétile inferioare de o bara (33) paralela
cu batiul (2) si solidarizata cu talpa (17) de sprijin pe sol, o bard (31), mai lungd, a celui de-al
doilea paralelogram fiind conectata la batiu (2) printr-o articulatie (37) aflatd la mijlocul ei,
cu o bara (36) de suslinere.

1
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