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Projekta „FILOSE” patentu apskats
Masimo de Vitorio, Itālijas Tehnoloģiskais institūts,
Vitālijs Beresņevičs, Rīgas Tehniskā universitāte
RTU Mehānikas institūta zinātnieki piedalās Eiropas Savienības projektā „FILOSE”, kura mērķis ir radīt tādu zemūdens robotu, kurš pārvietojas, izmantojot zivs kustības principus. Projekts tiek realizēts sadarbojoties ar Itālijas, Lielbritānijas un Igaunijas vadošajiem zinātniekiem robottehnikas jomā.
RTU zinātnieku uzdevums – izstrādāt pēc iespējas vienkāršāku un efektīvu paņēmienu robota zivs kustības ierosināšanai ūdens vidē. Tika piedāvāti vairāki spuras vibrokustinātāju varianti, ar kuriem notika eksperimenti. Izstrādātie tehniskie risinājumi tika pārbaudīti uz novitāti un patentēti (pavisam iegūti 12 LR patenti un iesniegti 8 patentu pieteikumi).
Piedāvāts paņēmiens vilcējspēka izveidošanai spuras kustinātājā (patents LV 14033), saskaņā ar kuru kustinātāja asti izveido ar regulējamo darba virsmas laukumu. Izstrādāti vibrokustinātāji ar vienu un divām spurām, kuros realizētas spuru darba laukuma cikliskas izmaiņas (patenti LV 14034, LV 14077, LV 14237, LV 14289 u.c.). Piedāvāto izgudrojumu izmantošana ļauj efektīvi sadalīt spurai pievadīto enerģiju, palielinot tās daļu, kas veicina peldlīdzekļa kustību uz priekšu, un samazinot enerģijas zudumus. Rezultātā paaugstināsies spuras kustinātāja darba efektivitāte, kas ļaus palielināt robota zivs maksimālu sasniedzamu kustības ātrumu.
Piedāvāts arī cits paņēmiens robota zivs dzinējspēka radīšanai, kura pamatā ir žiroskopiska efekta izmantošana (patents LV 14386). Saskaņā ar šo paņēmienu, robota zivs aprīko ar divpakāpju žiroskopisko ierīci. Pie kam žiroskopa rotora nutācijas asi novieto paralēli robota zivs kustības virzienam, bet ārējā rāmja precesijas asi novieto horizontālajā plaknē perpendikulāri robota zivs garenasij. Lai realizētu robota zivs virzes kustību garenass virzienā, ierosina žiroskopa rotora ātru rotāciju un vienlaicīgi izraisa ārējā rāmja lēnas šūpošanos ap precesijas asi. Žiroskopiska paņēmiena realizācija nav saistīta ar ārēju kustīgu detaļu izmantošanu, jo piedziņas mehānisms atrodas noslēgtā korpusā un aste tiek kustināta, to svārstot kopā ar visu zivs ķermeni. Rezultātā samazinās pārvietošanas traucējumu risks šķēršļotos apstākļos un paaugstinās robota zivs funkcionēšanas drošums.
Itālijas Tehnoloģiskā institūta zinātnieki izstrādā robota zivs mākslīgu jutīgo sānu līniju. Piedāvāts izveidot sānu līniju, ka piezokeramisko sensoru komplektu, kurā apvienoti plūsmas ātruma un spiediena sensori (patenta pieteikums TO2010A000748, Itālija). Patenta realizācija palīdzes robotam orientēties mainīgajos apkārtējās vides apstākļos un pielāgoties tiem.
Pateicība: Eiropas 7. IP projektam „FILOSE” (ID 231495) par finansiālu atbalstu.
























































































