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@Resumen:

La presente invencion ofrece un sistema de
acoplamiento entre vehiculos aéreos no tripulados y
estructuras tipo viga empleando un sistema tipo tren
de aterrizaje invertido, que permite la interaccién entre
el vehiculo y el elemento estructural de forma segura
para el primero, permitiendo ademas la realizacion de
medidas con sensores de contacto si fuese
pertinente, para la deteccion de patologias
estructurales en hormigones o aceros.
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Figura 2

Aviso:Se puede realizar consulta prevista por el art. 37.3.8 LP.
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DESCRIPCION

Sistema de acoplamiento entre vehiculos aéreos no tripulados y estructuras tipo viga para
medicién por contacto.

La presente invencion se refiere a la concepcién de una pieza protectora que permite
mantener un contacto ente un vehiculo aéreo no tripulado y la parte inferior de un
elemento estructural horizontal, de forma que se puedan ejecutar operaciones de
medicidn con contacto.

Antecedentes de la invencion

Actualmente los vehiculos aéreos no tripulados se emplean en multitud de operaciones
de inspeccion de grandes estructuras para detectar patologias como grietas en hormigoén,
desconchones, existencia de costras vegetales, costras de contaminacion, falta de
pintura, etc. Para la realizacion de estas inspecciones se emplean sistemas de medicién
sin contacto basados tipicamente en cAmaras RGB o camaras termogréficas.

Estos sistemas permiten medir gran cantidad de patologias en elementos estructurales,
sin embargo existen muchas otras como la deteccién del estado de las armaduras dentro
del hormigon o la resistividad del mismo que necesitan establecer un contacto mecanico
entre el elemento a medir y el sensor. Por ejemplo, en el caso de medidas de resistividad,
se necesita el contacto de cuatro electrodos, dos de los cuales inyectan una corriente
eléctrica y otros dos que miden la caida de tensién eléctrica.

Se hace necesario entonces la concepcion y desarrollo de elementos que permitan el
acoplamiento mecanico entre la estructura a inspeccionar y el vehiculo aéreo no
tripulado, para llevar a cabo medicién con contacto.

Descripcién de la invencion

Se ha creado un sistema de acoplamiento facilmente instalable y desmontable que
protege la parte superior del vehiculo aéreo no tripulado, en el que se suelen integrar
elementos como el sistema de posicionamiento GPS o las hélices del multi-rotor. Este
sistema actia como un tren de aterrizaje invertido de forma que cuando el vehiculo no
tripulado esta ascendiendo de forma suave provoca el acoplamiento mecanico con la
estructura tipo viga. El acoplamiento mecanico fuerza también si se desease el contacto
de los sensores para inspeccion de patologias estructurales, como por ejemplo la
medicion de resistividad de hormigdn o medicion de armaduras.

Breve descripcion de los dibujos

En este apartado se explican las distintas piezas que conforman el sistema de
acoplamiento.

En la figura 1 se muestra una vista isométrica del sistema de acoplamiento (1), integrado
en un multi-rotor no tripulado (2), que evitaria que las palas (3) impactasen contra la
estructura tipo viga al realizar el ascenso y pegarse a la misma.

En la figura 2 se muestra una vista en alzado del sistema.
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Descripcion de una realizacion preferida

El vehiculo aéreo no tripulado (2) que se utiliza como base para la realizacion preferida
posee cuatro brazos formados por barras huecas de aluminio sobre los que se acoplan
cuatro motores sin escobillas con sus correspondientes palas (3). Las barras huecas se
utilizan para ensamblar el tren de aterrizaje inferior (4) y en la presente invencion serviran
como base para integrar el sistema de acoplamiento (1) a estructuras tipo viga. El
sistema de acoplamiento tiene la geometria adecuada para evitar el impacto con las
palas del rotor y a su vez maximizar la superficie de contacto con la viga, lo que le
confiere mayor estabilidad. El vehiculo aéreo no tripulado tendra ocho puntos de apoyo
con la estructura (cuatro patas, duplicada cada una de ellas) y minimizara los
movimientos laterales. Se recomienda utilizar materiales con poca rigidez para absorber
las vibraciones que puede generar el acoplamiento Para el montaje simplemente se
utilizaran dos tomillos pasantes que forzardn sendos puntos se sujecion entre la pieza y
las barras que forman el fuselaje de la aeronave.
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REIVINDICACIONES

1. Sistema de acoplamiento entre vehiculos aéreos no tripulados y estructuras tipo viga
para medicion por contacto, consistente en una proteccion superior con cuatro elementos
a modo de tren de aterrizaje invertido (1), que anclada a las barras que forman el fuselaje
del vehiculo aéreo no tripulado permite la protecciéon de las palas (3).
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Figura 2
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1. Documentos considerados.

A continuacién se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideracion para la
realizacién de esta opinién.
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D01 MARCONI, L. et al: "Aerial service robotics: the AIRobots perspective", 09.2012
2012 2nd INTERNATIONAL CONFERENCE ON APPLIED
ROBOTICS FOR THE POWER INDUSTRY (CARPI 2012); 11-13
SEPTIEMBRE 2012, ZURICH; péaginas 64-69; IEEE Piscataway, NJ,
USA; DOI: 10.1109/CARPI1.2012.6473361;

print-ISBN: 978-1-4673-4585-9; e-ISBN: 978-1-4673-4587-3.

D02 ALBERS, A. et al: "Semi-autonomous flying robot for physical 06.2010
interaction with environment”, 2010 IEEE CONFERENCE ON
ROBOTICS, AUTOMATION AND MECHATRONICS (RAM 2010); 28-
30 JUNIO 2010, SINGAPUR; péaginas 441-446; XP031710205; IEEE
Piscataway, NJ, USA; DOI: 10.1109/RAMECH.2010.5513152;
print-ISBN: 978-1-4244-6503-3; e-ISBN: 978-1-4244-6506-4.
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2. Declaracion motivada segun los articulos 29.6 y 29.7 del reglamento de ejecucion de la ley 11/1986, de 20 de
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaracion

El documento DO1 presenta, segun se establece en la reivindicacion 1 de la solicitud, «un sistema de acoplamiento entre
vehiculos aéreos no tripulados y estructuras tipo viga (ver DO1; segundo parrafo de la introduccién) para medicién por
contacto (ver dicho parrafo, especialmente pag. 64, columna derecha, lineas 4, 16-21), consistente en una proteccion
superior con cuatro elementos a modo de tren de aterrizaje invertido, que, anclada a las barras que forman el fuselaje del
vehiculo aéreo no tripulado, permite la protecciéon de las palas» (ver figura 1, derecha; pagina 67, columna derecha; en este
caso son cinco elementos). Por todo ello, se considera que el documento DOl es relevante en relacion a la actividad
inventiva de la reivindicacion 1.

El documento D02 presenta otro tipo de dron para realizar actuaciones sobre paredes verticales, y presenta una estructura
superior de barras inclinadas para apoyo y proteccién (ver figura 1). Entre las labores, se citan la interaccion fisica con el
entorno (ver titulo) para, también, la inspeccion de objetos y superficies (ver pag. 441, columna derecha, linea 2). Por todo
ello, se considera que el documento D02 también es relevante en relacidn a la actividad inventiva de la reivindicacion 1.

El documento D03 presenta otra forma de realizacion que no anticipa la novedad o la actividad inventiva de la invencion,
aungue se incluye como estado de la técnica y para el conocimiento del solicitante.
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