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PATENTNI ZAHTJEVI

1. Inspekcijsko vozilo (1) za podvodnu provjeru premaza, morskih naslaga, cjelovitosti konstrukcije i korozije
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feromagnetnih trupova brodova i drugih feromagnetnih konstrukcija, koje vozilo se sastoji od:
nemagnetnog elementa (2);
najmanje jednog magnetnog kotaca (3) ili magnetnog uredaja operativno postavljenog na taj element, i
vodonepropusne kamere (4) za vizualnu provjeru koja je priévrSéena na taj element ili drugu strukturu
inspekcijskog vozila, jednu spojnu stranu (5) na kojoj je barem jedan magnetni kota¢ ili uredaj operativno
postavljen tako da se inspekcijsko vozilo magnetski spaja kroz premaz, bilo koje morske naslage i korozivne
tvorevine te omogucava kretanje inspekcijskog vozila po toj konstrukciji, u smjeru vodoravno - okomito i u
smjeru gore - dolje, dok kota¢ drzi inspekcijsko vozilo priévr¢eno za tu strukturu, i
jednu nespojnu stranu (6) koja se nalazi nasuprot, na kojoj barem jedan magnetni kotac ili uredaj nije postavljen
operativno i koja se strana magnetski ne spaja s tom strukturom, inspekcijsko vozilo nadalje sadrzi kombinaciju
indukcijskog senzora (8) i ultrazvuénog senzora (9), naznaéeno time da je kombinacija indukcijskog senzora (8)
i ultrazvuénog senzora (9) pode$ena tako da mjeri podizanje od nadzirane feromagnetne konstrukcije, debljinu i
kvalitetu premaza, debljinu i vrstu morskih naslaga te debljinu feromagnetnog zida ili trupa.

Inspekcijsko vozilo temeljem zahtjeva 1, naznaeno time da se sastoji od
spojnog prikljucka, na je kojem uze ili konop koji kombiniraju rukovanje i komunikaciju, i pozeljno takoder
upravljanje i napajanje, spojeni su u snop, kao jedno uZze ili konop, ili kruzno,
barem dva razdvojena aksijalna kotaca, pri ¢emu kotaci koji su udaljeniji od kraja konektora su veci po broju i/ili
po teZini od kotaca blize kraju konektora, omogucéavajuci da teziste bude blize kraju koji je udaljeniji od kraja
konektora.

Inspekcijsko vozilo temeljem zahtjeva 1 ili 2, naznaceno time da se sastoji od barem dva magnetna kotaca

postavljena odvojeno od nemagnetnog elementa.

Inspekcijsko vozilo temeljem zahtjeva 1, naznaéeno time da nemagnetni element sadrzi:

konkavnu strukturu Skoljke, strukturu grede ili reSetkastu konstrukciju, po moguénosti bo¢no obuhvacéaju magnetske

kotace i imaju zakrivljenost ili udubljenje, tako da kada inspekcijsko vozilo visi uz vertikalnu stranu trupa broda,

teziSte se nalazi na nadmorskoj visini ispod srediSnje tocke izmedu najmanje dva aksijalno razdvojena kotaca, po
moguénosti su niZi kotaéi veéi i po broju i/ili po teZini od kotaca s visim kotama kada inspekcijsko vozilo visi duz
okomitog trupa broda.

Inspekcijsko vozilo temeljem zahtjeva 1, nazna¢eno time da se sastoji od jednog ili viSe, u bilo kojoj kombinaciji:
sredstva (9) za vadenje senzora ili druge opreme, kao §to su elektromagnetni mehanizmi otpustanja koji drze
senzor ili opremu dok ne dodu u otpusteni polozaj, svjetla (12), i
nemagnetnog elementa jednostruko ili dvostruko udubljenog, koji sadrzi barem jedan magnetni kotac ili uredaj.

Inspekcijsko vozilo temeljem zahtjeva 1, naznadeno time da se sastoji od jednog ili vi§e kotada s pogonskom

jedinicom (16).

Inspekcijsko vozilo temeljem zahtjeva 1, naznadeno time da se sastoji od pozicijskog senzora ili senzora pokreta

(10), pozeljno GPS senzora (11), i pripadajuceg softvera, postavljenog da biljeZi lokaciju i pokrete cijelo vrijeme

tijekom provijere.

Postupak za podvodnu provjeru premaza, morskih naslaga, cjelovitosti konstrukcije i korozije feromagnetnih

trupova brodova i drugih feromagnetnih konstrukcija, koji koristi inspekcijsko vozilo temeljem bilo kojeg zahtjeva

1-7, koji postupak se sastoji od sljedec¢ih koraka:
pokretanje snimanja kamerom;
spustanje inspekcijskog vozila niz nadziranu strukturu i ispod povrsine, dok inspekcijsko vozilo visi na
uzetu/kablu, popustajuci uze/kabel, dok ne dosegne Zeljenu dubinu ili lokaciju, nazna¢en time da postupak
obuhvaca mjerenje podizanja od nadzirane feromagnetne konstrukcije, pomoc¢u indukcijskog senzora ¢iji odmak
je suma debljine premaza i debljine morskih naslaga i opcionalno korozije, i pomo¢u ultrazvuénog senzora koji
prepoznaje odmak, i daje informaciju o debljini i kvaliteti premaza, debljini i vrsti morskih naslaga te debljini
feromagnetnog zida ili trupa, koje mjerenje se temelji na razlici u brzini i refleksu ultrazvuka, i
ponavljanje koraka na Zeljenoj lokaciji za provjeru.

Postupak temeljem zahtjeva 8, naznafen time da provjera traje tijekom duljine hoda duz konstrukcije ili na

unaprijed odredenim lokacijama jednog ili vi§e od navedenih: cjelovite konstrukcije, konstrukcije debljine zida, i po

mogucénosti prilagodava magnetnu silu spajanja.
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