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Ivadas rios platformos. Vienos i$ pagrindiniy — viksrinés
pavaizduotos 1 pav. (Pinhas, Ito, 2009).

Tikslas — iSanalizuoti MRR matmeny jtaka ju-
déjimui laiptais, kai raty aukstis mazesnis uz pako-
pos auksti.

Tyrimo metodai: mokslinés literattiros anali-
z¢, sisteminé loginé analiz¢, sintezé ir apibendrini-
mas.

Roboty paskirtis — padéti zmonéms. Nepri-
klausomai nuo judéjimo budy, kurie susije su nau-
dojama platforma, robotai geba judéti kietu, skystu
pavirs$iumi arba skristi. Mobilios platformos naudoja-
mos daugelyje sri¢iy. Jy judéjimas i§ esmés pagristas
riedéjimu arba vaiksciojimu (Vatau, Ciupe, Moldo-
van, Maniu, 2010). Judéjimui laiptais taikomos ivai-

1 pav. Viksriné mobili platforma, galinti judéti laiptais

Hibridizuotos platformos variantas pateiktas Naudojami ir kojiniai robotai, kurie sékmingai
2 pav. (Anastasios, Roumeliotis, Helmick, Matthies, gali lipti laiptais (Labecki, Walas, Kasinski, 2011).
2007).

2 pav. Hibridizuota viksriné platforma, galinti o ] o
judéti laiptais 4 pav. Kojinis mobilus autonominis robotas,
lipantis laiptais
Taip pat naudojamos (3 pav.) mobilios platfor- . ) o
mos su zvaigzdinés formos ratais (Hossain, Nafis, D.augl.llrna _atveju mgbﬂaug ratinio r(?boto
Rubaiat, Shamiuzzaman, 2010, Lewis, Flann, Torrie, (MRR) judéjimui laiptais atliekami tyrimai, kai rato
Poulson, Petroff, 2005). diametras yra didesnis (5 pav.) uz laipto pakopos po-

laipti (Lawn, 2002).

D=100cm

D=58cm
D=30cm
18cm —18cm 18cm

a) b) ¢

5 pav. Bandomuyjy platformy ratai: a — motorolerio,

2) b) b — priekinis invalido vezimélio, ¢ — galinis invalido
vezimélio
3 pav. Mobilios judéjimo platformos, galincios
judéti laiptais: a — Zvaigzdinis ratas, b — platforma MRR gebéjimas i§ vieno pastato auksto persi-
su vikSriniais ratais kelti i kita iSplésty ju darbo naSuma. MRR, galintis
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uzvaziuoti ir nuvaziuoti laiptais, tikty avarinés buk-
lés daugiaauksciy pastaty apzitirai i§ vidaus. Nedide-
lis MRR savo konstrukcijos ir valdymo paprastumu,
greitaeigiSkumu ir pagaminimo pigumu pranoksta
panasios paskirties mobilius robotus ar judéjimo
platformas, kurios konkreciai pritaikytos judéjimui
laiptais. Vykdant avarinés buklés daugiaukscio pasta-
to apzilra i$ vidaus, labai svarbus MRR dydis. MRR
negali biiti labai didelis, nes, ir esant uzgriozdintam
judéjimo marSrutui, jis privalo pralisti pro maziausig
angg ir tgsti apzvalgini judéjima. Bet jis negali bati
ir per mazas — judéti laiptais gali biiti labai sudétinga
arba visai nejmanoma.

Teorinés analizés rezultatai

Klasikiné ir paprasCiausia konstrukciné va-
ziuoklé yra tokia, kai jos aukstis yra raty jungiamuyjy
asiy lygyje, tai yra m = d/2, kaip pavaizduota 6 pav.

T

6 pav. MRR matmenys » — ilgis, m — aukstis,
d — diametras

MRR judé¢jimas laiptais | virSy yra pagristas
PR ir GR tarpusavio darbo sinteze. Kai PR atsiremia
1 polaipti, jie juda, tai yra /ipa, o GR, judédami laip-
takiu juos stumia. Kai GR juda, tai yra /ipama polaip-
¢iu, PR, judédami laiptakiu, juos traukia.

Bet yra situacijy kai $i sinteze tarp PR ir GR
negalima ir jai turi jtaka MRR ilgis # ir aukstis m.

7 pav. MRR matmeny itaka judéjimui laiptais { virSy: a, b — ilgis, ¢ — aukstis

7 pav. a variante pavaizduota, kai m = d/2
priekiniai ratai turéty traukti GR, bet veiksmas ne-
galimas, nes PR atsirémé | antros pakopos polaipti.
MRR judéjimas toliau i virSy nutriksta, nes PR ne-
gali traukti GR, o GR, kadangi dar nebaigé uzlipimo
prozediiros, negali stumti PR. 7 pav. b variantas, kai
m > d/2, priekiniai ir galiniai ratai atsiremia | pako-
pu polaipcius, traukimas GR ir stimimas PR tampa
negalimas. 7 pav. ¢ variantas parodo ratinio MR auks-
&io m priklausomybe nuo 7, kai m = d/2. Siuo atveju
MRR vaziuoklés dugnas siekia laiptakio ir polaip¢io
krasty saly¢io sudaryta briauna.

MRR judéjimas laitais | apacia irgi pagristas
PR ir GR darbo sinteze. Judant i apacia, GR prilaiko
PR, o PR prilaiko GR. Bet galimos neigiamos situa-
cijos, kurios pavaizduotos 8 pav.

8 pav. MRR matmeny itaka, judant laiptais i apa-
¢ia: a — aukstis, b — ilgis

8 pav. a variante pavaizduota MRR aukscio m
priklausomybé nuo n, kai m = d/2, Siuo atveju MRR

vaziuoklé siekia laiptakio ir polaip¢io krasty salyc¢io
sudaryta briauna. 8 pav. b variante m > d/2 pavaiz-
duota galima situacija, kai dél MRR 1ilgio GR negali
prilaikyti PR, o PR negali prilaikyti GR. Siuo atveju
MRR tiesiog trenksis ratais i pakopu laiptakius.

Apibendrinant nesklandumus, kuriuos patiria
MRR, judédamas laiptais, galima teigti, kad MRR
ilgis ir aukstis turi jtakos sékmingam judéjimui laip-
tais; Siy dydziy geriausias santykis, esant salygai,
kad MRR rato aukstis blity mazesnis uz pakopos
auksti. Siuo konkre¢iu atveju MRR rato diametras d
yra 13 cm. Tikslinga nustatyti, koks turi biiti MRR
aukstis ir ilgis, kad buty iSvengta auks$¢iau nurodyty
nesklandumy, vykdant veikla visuomeninés paskir-
ties daugiaauksciuose pastatuose.
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9 pav. MRR vaziuoklés auksc¢io nustatymas

Remiantis 9 pav., nustatomas teorinis minimu-
mas. MRR mmin, kai m nebeveikia n:
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Nustatomas PR jveiktas atstumas, kai GR nu-
vaziuoja s pakopos atstuma:
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10 pav. MRR vaziuoklés ilgio nustatymas

Atstumas f, kuri nuvaziuos MRR laiptakiu,
kai GR uzvaziuos ant laiptakio pakopos, t. y. nuva-
ziuos atstuma s, pavaizduotas 10 pav. Pradinis va-
riantas — AC = 25. Tada:

s =h-9_g5 2)
2
f=AC —NJAC?* —h* =15 3)

IS gauty apskaiciavimy matosi, kad MRR,
GR nuvaziavus atstuma s pakopos polaip¢iu, PR pa-
kopos laiptakiu nuvaziuoja atstuma /. Tai rodo, kad
MRR ilgis turi biiti toks: GR lie€iantis su pakopos
polaip€iu atstumas k > f. PrieSingu atveju MRR GR
dar nebus visai uzvaziave ant pakopos laiptakio, o
PR remsis | pakopos polaipti.

ISvados

1. MRR ir vaziuoklés ilgis » ir aukStis m tiesiogiai
turi itakos jo judéjimui laiptais.
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MRR vaziuoklés aukstis, turi biti m > d/1,11, ra-
to diametras d = 13 cm. Siuo atveju MRR ilgi
n lemia tik pakopos matmenys, tai yra MRR tu-
ri buti tokio ilgio, kad, remiantis GR i pakopos
polaipti, atstumas nuo PR iki sekancios pakopos
polaipcio buty £ > 1,5 cm, jei GR kelias s < 8,5
cm. Toks atstumas k yra bitinas, kad PR galéty
traukti GR; sékmingai uzvaziaves, GR stumty
PR.
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