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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un echipament multifunctional,
destinat monitoriz&rii, pe timp de zi si de noapte, a unor
zone de interes. Echipamentul conform invengei poate
fi realizat sub forma unui echipament portabil sau a
unuia fix, destinat montarii pe un vehicul, si este alcatuit
in principal din urmétoarele module: un bloc de senzori
constituit din doud module optoelectronice de observare
siachizitie de imagini, care actioneaz& in doud domenii
spectrale distincte, infrarosu g1 vizibil, un modul de tele-
metrare, un sistem de pozitionare si aliniere a modu-
lelor mentionate anterior, si un bloc de interfatare a
acestora, un sistem de pozitionare gi orientare, bazat

e module GPS, o unitate de comunicatii care asigurd
ransmiterea gi receptionarea prin radio a informafiilor,
un sistem de prelucrare a datelor, prevazut cu display
de tip laptop si o aplicatie software de comanda i
control, la care se adaugd, in cazul variantei portabile,
un rucsac de sus%inere a modulelor componente, iar in
cazul variantei fixe, o platformd de tip "pan&tilt’,
instalatd pe un vehicul.
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L.TITLUL INVENTIEI

METODE DE LUCRU SI COMPLET MULTIFUNCTIONAL DE APARATURA DE
OBSERVARE, ACHIZITIE SI OCHIRE PE TIMP DE ZI SI DE NOAPTE, PE BAZA
DE RADIATII TERMICE SI VIZIBILE, CU CALCULATOR INTEGRAT

2. PRECIZAREA DOMENIULUI TEANIC IN CARE POATE FI APLICATA INVENTIA

Prezenta invenfie se referd la un echipament multifunctional destinat monitorizarii prin
imagine, date si voce, in condifii de zi si noapte, a unor zone de interes si la metodele de lucru
aferente acestui echipament. Prin aparatele din componenta sa, acest echipament este un sistem care
asigura: achizitia si transmisia de imagini, date si voce in timp real; observarea, cercetarea si
identificarea obiectivelor din camp, din pozitie fixa (cu sistemul amplasat pe sol ) sau mobila (cu
sistemul amplasat pe vehicul), determinarea locatiei proprii si a coordonatelor (azimut, elevatie,
distantd) obiectivelor din camp, prelucrarea datelor si informatiilor referitoare la obiectivele
observate si codificarea imaginilor si datelor (compatibile cu sisteme C4l) in vederea transmiterii
lor prin unde radio cétre puncte de centralizare a informatiei.

3. PREZENTAREA STADIULUI TEHNICII CUNOSCUT SOLICITANTULUI

Sunt cunoscute metode si sisteme complexe de observare, achizitie si transmisie de imagini si date
in timp real cu asistare pe calculator, doud exemple putand fi urmarite in brevetele USA nr.
7.453.395: 6,646,603; 2,007,010,3671

Conform brevetului USA 7,453,395, procedeul se refera la determinarea pozitiei unei tinte de
un sistem multifunctional, pe baza succesiunii urmatoarelor procedee: stabilirea pozitiei de referinta
a tintei, determinarea pozitiei de locatie a sistemului, determinarea locatiei fintei utilizdnd un
dispozitiv pozitionat corespunzator in sistem, masurarea distantei pand la tinta, masurarea unghiului
dintre tinta si directia cAmpului magnetic terestru, masurarea elevatiei fatd de tinta (utilizand pozitia
tintei ca referintd) si determinarea coordonatele de pozitie. Un alt procedeu utilizat in acest brevet se
refera la determinarea locatiei tintei utilizind un modul GPS. De asemenea, un alt procedeu utilizat
de brevet se refera la calcularea distantei la pozitia de referinta a tintei pe baza coordonatelor tintei.
masurarea unei prime distante (prima distantd fiind distanta la tinta de referintd de la pozifia de
locatie, stabilirea erorii prin masurare. Procedeul asigurd determinarea azimutului cu un senzor
magneto-restrictiv anizotropic.

Sistemul aferent procedeului are in compunere o camera termald cu reticul pentru vederea pe
timp de noapte, un dispozitiv de vedere pe timp de zi, dotat de asemenea cu reticul, pentru alinierea
cu telemetrul laser si cu sistemul de pozitionare. Sistemul mai congine un modul inertial de
masurare, un procesor de calcul a distantei la tinta bazat pe un calculator si pe un display. Sistemul
este amplasat fie pe o platforma rotabila pe doua directii, fie pe un trepied. Imaginea de la camera
termala, de la dispozitivul de observare pe timp de zi si de la telemetrul laser este afisatd pe un
display. Sistemul. conform brevetului, utilizeazd un compas magnetic pentru determinarea
azimutului fatd de directia Nordului Magnetic terestru, precum si un sistem GPS pentru
determinarea propriei locatii. Alimentarea cu energie electricd pentru functionare se face de la o
sursa de tensiune cu baterii de curent continuu.
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4. PREZENTAREA PROBLEMEI TEHNICE PE CARE TREBUIE SA O REZOLVE
INVENTIA

Problema tehnicd pe care o rezolva inventia constd in introducerea unui nou tip de echipament
multifunctional, caracterizat prin aceea ca:

e Are o constructie modularizatd a subsistemelor cu functii independente care permit
configurarea sistemului in functie de specificul de utilizare;

e Are o arhitecturd flexibild, deoarece se poate adapta la alte sisteme ale caror functii si
parametrii pot fi implementati in subansamblurile sistemului;

e Are o arhitecturd scalabild, deoarece permite integrarea si a altor subansambluri in sistem
in functie de viitoarele cerinte.

o Asigurd observarea si monitorizarea in conditii de zi si noapte a zonelor de interes;

o Asigurd determinarea locatiei proprii si a coordonatelor (azimut, elevatie, distanta)
obiectivelor din zonele de interes;

e Asigura formarea unei baze de date care contine coordonatele tintelor de interes asociate cu
imaginile acestora;

» Asigurd prelucrarea datelor si informatiilor referitoare la obiectivele observate si
codificarea mesajelor in vederea transmiterii lor radio (date si voce) catre punctele de
comanda, coordonarea actiunilor in sprijinul executarii si corectarii focului artileriei;

e Asigurd configurarea, functie de misiune, in subsistem de tip portabil (situatie in care este
transportat individual de cate un luptitor) sau in subsistem de tip fix (situatie 1n care este
dispusd pe un mijloc de luptd iar comanda acestuia se face din interiorul vehiculului cu o
unitate de comanda si control

5 EXPUNEREA INVENTIEI

Echipamentele si procedeele de utilizare a acestuia elimind dezavantajele date de existenta unor
arhitecturi de sistem neflexibile prin aceea ca:
- utilizeaza module cu functii distincte (de vizualizare a cAmpului de interes pe timp de zi si pe timp
de noapte. de achizitie/determinare a coordonatelor obiectivelor din campul tactic si de transmitere
a informatiilor/datelor de interes la distan{d), sistemul putdndu-se configura in functie de misiune
fie intr-un subsistem portabil transportat de operator si care functioneaza instalat in teren, fie intr-un
subsistem fix montat pe magina de lupta si care functioneazd comandat din cabina vehiculului.
- utilizeaza comunicatii seriale adaptabile ce permit introducerea de noi subansambluri necesare in
functie de viitoare cerinte

6. PREZENTAREA AVANTAJELOR IN RAPORT CUSTADIUL RELEVANT AL INVENTIEIL
Inventia, prin echipamentul si metoda propusd, asigura urmatoarele avantaje ( in funciie de
varianta constructiva in care este configurat):

s compactizeazd sistemul prin utilizarea aceluiasi modul pentru vederea pe timp de zi,
observarea directa si/sau preluarea imaginii cu camera CCD si pentru telemetrare,

o asigurd stabilitate crescutd la pozifionarea pe sol a trepiedului, astfel incat centrul de
greutate al sistemului pe ambele axe de pendulare (directie si indltare) sa fie in perimetrul
suprafetei de sprijin a trepiedului;

e asigurd maniabilitate mai mare prin utilizarea a numai doua module optoelectronice cu
functii multiple (in blocul de senzori);
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e asigurd o crestere a preciziei de localizare pe imaginile ce sunt transmise pe harta laptopului
din dotarea sistemului (prin sistemele comune de reglare pentru vizualizare directa si
mediata a telemetrului laser din dotare);

o asigurd flexibilitate in utilizare, prin comanda modulelor care se poate face fie direct,
individual, cu ajutorul elementelor de comanda proprii dispuse pe acestea, fie de la distanta,
prin intermediul unei legaturi seriale;

e asigurd siguranta operatorului in exploatare, in varianta de subsistem fix, prin posibilitatea
de comanda a modulelor din interiorul vehiculului fara expunerea la pericolele generate de
campul de lupta;

e asigurd ergonomie pe timpul cercetérii/ observarii prin utilizarea de module cu vedere
binoculara atat pe timp de zi cat si pe timp de noapte;

e alinierea cdilor optice ale modulelor termal si vedere pe timp de zi permite telemetrarea
obiectivelor atat pe timp de zi cét si pe timp de noapte.

e asigurd pozitionarea pe hartd atat a tintelor telemetrate cat si a fintelor comunicate de la un
esalon superior;

e asigura configurarea sistemului, cu aceleasi echipamente, functie de misiune in subsistem
de tip portabil sau subsistem fix

7. PREZENTAREA PE _SCURT A FIGURILOR DIN DESENELE CARE INSOTESC
DESCRIEREA
Semnificatia figurilor prezentate in descrierea inventiei este urméatoarea:

Fig.1 Echipament muitifunctional cu bloc de senzori constituit din doud module optoelectronice
Fig.la) Subsistem portabil transportat de operator in care: 1- Rucsac cu componente de transmisie
si alimentare, 2- Trepied, 3- Platforma cu goniometru electronic si sistem de pozitionare cu GPS,
4- Sistem de pozitionare si aliniere al blocului de senzori, 4-Platforma cu goniometru electronic si
sistem de pozitionare cu GPS, 5- Modul de observare si achizitie a imaginii in VIS cu telemetru
incorporat (BTL), 6-Camera termald, 7- Laptop rigidizat, 8- Unitate de comunicatii

Fig. 1b) Subsistem fix amplasat pe vehicul, in care: 1- Camera termald, 2- Modul de observare si
achizitie a imaginii in VIS cu telemetru incorporat (BTL), 3- Sistem de pozitionare si aliniere al
blocului de senzori, 4-Platforma pan & tilt, 5- Kit de instalare pe vehicul, 6- unitate de comanda si
control, 7-Sistem de pozitionare si orientare bazat pe module GPS.

Fig.2 Sistem de pozitionare si aliniere al blocului de senzori utilizat in configuratia de subsistem
fix, incare: 1- Sistem de fixare si ghidare tip coada de randunica conica si surub de fixare

Fig. 3 Scheme bloc pentru subsistemul cu doud module optoelectronice in blocul de senzori

Fig. 3a) Schema bloc a subsistemului portabil pentru utilizare pe distante mai mici de 1 km, in
care: |- rucsac, 2- Camera termali, 2°- Acumulator camera termala , 3- Binoclu Telemetru Laser,
4- Platforma Goniometru, 5- Trepied, 6 ~Baterie rucsac, 7- Statie radio portabild voce/date, 8- Statie
radio portabila video, 9- Laptop rigidizat, 10- Statie radio voce/date/video. 11-Antena.

Fig. 3b) Schema bloc a subsistemului portabil pentru utilizare pe distante mai mari de 1 km, in
care: 1- rucsac, 2- Camera termala, 2°- Acumulator camera termala, 3- Binoclu Telemetru Laser,
4- Platforma Goniometru, 5- Statie radio portabild voce/date, 6- Statie radio portabila video, 7-
Trepied, 8-Baterie, 9- Laptop rigidizat, 10- Statie radio voce/date/video, 11- Antena.

Fig. 3¢) Schema bloc a subsistemului fix, in care: 1- Bloc de senzori, 2- Binoclu Telemetru Laser,
3- Camera Termala, 4- Sistem de pozitionare si aliniere bloc de senzori, 5- Platforma Pan& Tilt,
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6- Unitate de comanda si control, 7- Laptop cu aplicatie software pentru comanda si control, 8-
Statie emisie/ receptie date/voce/video, 9- Sistem de pozitionare si orientare.

Fig. 4 Scheme de conexiuni pentru subsistemul cu doud module optoelectronice in blocul de
senzori

Fig. 4a) Schema de conexiuni pentru subsistemul fix, in care : 1- Camera termala, 2- Binoclu
Telemetru Laser, 3- Bloc de senzori, 4~ Platforma Pan& Tilt, 5- Bloc interfa{a senzori, 6- Contact
Circular, 7- Sistem de pozitionare si orientare, 8- Sursa de alimentare, 9- Unitate de comanda si
control, 10-Laptop cu aplicatie software pentru comanda si control, 11- Statie emisie receptie date/
voce/ video.

Fig. 4b) Schema de conexiuni a subsistemului portabil pentru utilizare pe distante mai mici de

1 km, in care: 1- camera termala, 1’-Acumulator aferent camerei termale, 2- Binoclu Telemetru
Laser. 3- Platforma goniometru, 4- Antena GPS, 5- Trepied, 6- Rucsac, 7- Statie radio/voce/date, 8-
Cutie cu 2 conectori si | comutator, 9- Statie radio video, 10- Baterie rucsac, 11- Antena emisie
video, 12- Centru de comanda, 13- Antena receptie voce/date, 14- Statie radio, 15- Laptop rigidizat,
16- Statie radio video, 17- Convertor, 18- Antena receptie video.

Fig. 4c) Schema de conexiuni a subsistemului portabil pentru utilizare pe distante mai mari de

1 km, in care: 1- Binoclu telemetru laser, 2- Camera termala, 2°- Acumulator aferent camerei
termale, 3- Platforma goniometru, 4- Trepied, 5- Antena GPS, 6- Rucsac, 7- Statie radio/voce/date,
8- Cutie cu 2 conectori si | comutator, 9- Baterie rucsac, 10- Antend emisie video, 11- Centru de
comanda, 12- Antend receptie voce/date, 13- Statie radio, 14- Laptop rigidizat, 15- Convertor.

Fig. 5 Scheme de conexiuni pentru subsistemul cu trei module optoelectronice in blocul de senzori
Fig. Sa) Schema de conexiuni a subsistemului portabil utilizat in teren, in care: 1- Telemetru, 2-
Camera termala, 3- Luneta de zi cu camera CCD, 4- Platforma goniometru, 5- Trepied, 6-Antend
GPS, 7- Rucsac, 8- Statie radio, 9- Cutie cu 2 conectori si un comutator, 10- Emitator video, 11-
Baterie rucsac, 12- Antena emisie video, 13- Antena receptie, 14- Statie radio, 15- Laptop rigidizat.
16- Receptor video, 17- Antena receptie video, 18- Convertor

Fig. Sb) Schema de conexiuni a subsistemului portabil montat pe un vehicul, in care: 1- vehicul, 2-
Platforma goniometru, 3- Telemetru, 4- Camera termald, 5- Luneta de zi cu camerd CCD, 6- Antena
GPS, 7- Laptop rigidizat, 8- Convertor.

8.PREZENTAREA DETALIATA CEL PUTIN A UNUI MOD DE REALIZARE A INVENTIEI
In cele ce urmeaza se prezinta doud exemple de realizare a echipamentului conform inventiei si a
metodei de utilizare aferente .

8.1 Din punct de vedere functional, echipamentul conform inventiei poate fi configurat sub
forma unui subsistem portabil care este transportat de operator si functioneaza instalat in
teren. Acesta are in compunere (fig.1a, fig.2):

un bloc de senzori ;

o platforma cu goniometru electronic st sistem de pozitionare GPS;

un rucsac ;

un laptop rigidizat;

un sistem de comunicatii de tip statii radio voce/ date/ video;

o sursa de alimentare;

o aplicatie software pentru comanda si controlul subsistemului portabil

8.1.1 Blocul de senzori poate fi constituit in doud variante (din doud sau trei module
optoelectronice care actioneaza in douda domenii spectrale distincte -IR si VIS- dupa cum
urmeaza:

i
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- Varianta 1 cind este constituit din doud module optoelectronice: modulul de observare
si achizitie a imaginii in IR si modulul de observare si achizitie a imaginii in VIS cu
telemetru Incorporat;

- Varianta 2 cind este constituit din trei module optoelectronice: modulul de observare si
achizitie a imaginii in IR, modulul de telemetrare si modulul de observare si achizitie a
imaginii in VIS.

Descrierea modulelor din compunerea blocului de senzori

a) modulul de observare si achizitie a imaginii in IR este o camera termald care poate fi
utilizatd de sine statator sau integratd in sistemul multifunctional. Asigurd observarea
campului de interes si ochirea precisa a diverselor obiective fie prin ocularele acesteia, fie pe
display-ul unui laptop, atat ziua cat si noaptea si in conditii nefavorabile de mediu. Camera
termala se interfateaza cu platforma goniometru electronic printr-o interfatd mecanica si cu

unitatea de comunicatii imagine printr-o interfata electronica.
Caracteristici tehnice:

camp vizual

-larg 8,25°x 6,6°+5%

-ingust 2,75%% 2,2°¢5%

-cu marire electronica 2 x comparativ cu campul vizual Ingust
distanta de focalizare 50 m+ o«
semnal video Standard CCIR/ RS 170
interfata seriala RS 422

tensiunea de alimentare de la propriul | 6 + 8 Vce
acumulator pe baza de litiu

reticule de vizare si ochire Generate prin software propriu
distante de observare in conditii atmosferice
standard:
e detectie:
- tintd om (tipNATO) 1,7 x 0,5 m, in cAmp
vizual Tngust min. 3,5km
- tintd tanc (tipNATO) 2,3 x 2,3 m in camp
vizual ingust min. 8§ km
e recunoastere:;
-om, in camp vizual ingust min. 1,5 km
- tanc, in cAmp vizual ingust min. 2,4 km
e NETD 30 mK
temperatura de functionare -30°...+55° C

b) modulul de observare si achizitie a imaginii in VIS cu telemetru incorporat este un
binoclu cu telemetru laser incorporat (BTL) care se poate utiliza atat de sine stitator cat si
integrat in sistemul multifunctional pentru observarea pe timp de zi si telemetrarea
obiectului de interes. Observarea campului de interes se poate face prin ocularele
binocularului sau cand este integrat in sistem pe display-ul laptopului. Imaginea este
preluatd prin intermediul unei camere CCD miniaturale inclusa

4
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Binoclul cu telemetru laser incorporat (BTL) este un binoclu de vedere pe timp de zi care
are incorporat un telemetru laser cu lungimea de undi a radiatiei emise de 1,54 um, fiind
destinat atat vizarii tintelor din campul tactic cét si determinarii distantei pana la acestea.
Ansamblul poate fi utilizat de sine statator, ca element individual de observare a campului
de luptd si determinare a distantei pana la finte, cat si in ansamblul sistemului
multifunctional. Radiatia laser utilizat este nevatdmatoare pentru ochi.

Binoclul telemetru laser se interfateazd cu platforma goniometrica printr-o interfata

mecanica si cu laptopul rigidizat printr-o interfata electronica de tip RS 232/422.

Caracteristici tehnice

Lungimea de unda a radiatiei laser 1,54 um
Divergenta fasciculului laser max.0,6 mrad
Grosisment 7x

Camp vizual min.5,6°
Domeniul de masurare a distantei 50 m...20.000 m
Precizia de telemetrare +5m

Rezolutia de masurare in adancime 40m=5m
Tensiune de alimentare 12 Vee

Interfata Seriala, RS 232
temperatura de functionare -32°..455°C

Modulul de observare si achizitie a imaginii in VIS este un binoclu de vedere pe timp de zi
care are incorporat o camera de vedere pe timp de zi cu CCD cu reticul proiectat in cdmpul de
vedere, destinatd observarii (detectiei, recunoasterii si identificarii) tintelor din campul tactic pe
timp de zi. Imaginea se poate vizualiza atat prin ocularele binoclului de catre operator , cét si pe
un display dispus 1n centrul de comanda de cédtre mai multi observatori.prin transmisia video la
distanta..

Caracteristici tehnice binoclu de vedere pe timp de zi:

Grosisment Min. 7x
Camp vizual Min.3"
Rezolutii

e prinocular min.12”

e prin camera CCD min.40 lp/mm
temperatura de functionare -30°...+50° C
tensiunea de alimentare (de la acumulatori) | 12 VCC

¢) Sistemul de pozitionare si aliniere al blocului de senzori este realizat intr-o varianta
constructivd care permite pozitionarea alaturatd a celor doud module mai sus mentionate.
Prinderea modulelor camera termala si binoclu- telemetru laser pe sistemul de pozitionare si
aliniere bloc de senzori, se face fard dificultate, fiind in acelasi timp ferma si repetabild din
punct de vedere al mentinerii preciziei de aliniere intre axele optice ale celor 2 module.
Interfata mecanica este un ghidaj conic coada de randunica cu sistem de blocare si asigura o
precizie de aliniere la montari si demontdri repetate care se mentine in limitele a 0,3 mrad
+5% atat la vederea pe timp de zi, cat si la vederea pe timp de noapte.

ot
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8.1.2 Platforma cu goniometru electronic si sistem de pozitionare GPS

Este destinata pentru determinarea coordonatelor unghiulare polare (azimut, elevatie)
corespunzatoare tintelor din campul tactic; ea dispune de o busold magnetica de determinare a
polului nord magnetic, un modul de determinare a polului nord geografic si de un sistem intern de
pozitionare GPS. Dupa pozitionarea platformei goniometru, software-ul instalat in calculatorul
platformei permite determinarea automatd a coordonatelor {intei, prin simpla declansare a
telemetrului laser. Calculatorul platformei memoreaza si afiseazd coordonatele de statie si
coordonatele tintelor si transmite valorile acestora catre punctele de comanda. Platforma transmite
imagini video si date cdtre laptop, cu posibilitatea de localizare a coordonatelor tintelor pe harta
digitalda a campului tactic. Platforma este dotatd cu sursd energetica proprie si are posibilitatea
alimentarii exterioare, inclusiv de la sursa de alimentare electrica a vehiculului.
Sistemul de pozitionare GPS inglobat in goniometru asigurd determinarea coordonatelor punctului
de statie. Platforma goniometru electronic este interfatatd mecanic (cu camera termald si cu BTL) si
electronic (cu laptop-ul , cu unitatea de comunicatii $i cu BTL).

Caracteristici tehnice:
Rezolugie unghiulard (azimut/inal{ime) 1 mil
Display de afisare LCD propriu

Tastatura minimald pentru introducerea | Individuala
manuala a datelor necesare executdril misiunii
s1 de autotestare

Sarcina utila Min. 10 Kg
Tensiune de alimentare (de la acumulatori) 12 Vee

Rotatia continua in azimut 360°

Inclinarea continui in inaltime -22,5"422,5°+ 10%

Precizia de masurd a coordonatelor { 1 mil
(Iindl{ime/azimut)
Precizia de determinare coordonate a

sistemului de pozitionare GPS (SEP) max.20 m
Timp de initializare (TTSF) a sistemului de

pozijionare GPS max.60 sec
Interfata sistemului de pozitionare GPS RS 232
Temperatura de functionare -30%...+50° C

8.1.3 Rucsacul are rolul de sustinere a principalelor module componente ale subsistemului pe
timpul transportului (blocul de senzori si platforma goniometru cu trepied), de asigurare a
operativitatii misiunii (prin sustinerea pe pozitie functionald a sistemului de comunicatii
voce/date/video, a sursei de alimentare si a cablurillor de conexiune dintre modulele
componente- fig. 1a).

8.1.4 Laptopul rigidizat reprezinta un sistem de prelucrare al datelor cu display si permite:
- receptionarea imaginilor si datelor transmise de unitatea de comunicatii din teren;
- transmiterea imaginilor si datelor referitoare la fintele din cdmpul de interes (capturate prin
intermediul camerei termale, BTL sau a [unetei de observare pe timp de zi cu CCD), cétre punctul
de comanda, prin folosirea sistemelor de comunicatii de pe mijlocul de transport;

7 "~ eacllun%
PRO




- afigarea de harti digitale color, salvate pe unitatile sale de stocare a datelor ( hard-disk sau pe CD

\"2012-0043g--

5 -06- 2p17

introdus 1n unitatea CD-ROM ) si citite de pe aceste unitati de stocare;

-conversia coordonatelor UTM livrate de GPS-ul incorporat in

geografice (longitudine/latitudine) si in coordonate Gauss-Kruger;

- localizarea coordonatelor fintelor ordonate pe harta digitala (prin marcarea pe hartd a pozitiei

primite de la platforma goniometru cu GPS incorporat);

- achizitia, In vederea ludrii deciziei, a coordonatelor tintelor ordonate, in corespondenta cu punctul

de statie (achizitia datelor transmise de platforma goniometru cu GPS incorporat);
- afisarea color a imaginilor din cAmpul tactic si a hartilor digitale corespunzatoare;
- managementul misiunilor artileristice, daca se instaleaza software-ul adecvat

- alte aplicatii compatibile PC cu sistemul de operare Windows 2000 sau superior.

Memorarea/afisarea imaginilor video transmise de
unitatea de comunicatii este realizatd prin intermediul unei plici de achizitie. Laptop-ul se
interfateaza electric cu platforma goniometru electronic printr-un port serial RS 232 si iesire
video-complex, cu unitatea de comunicatii printr-o iesire video-complex si printr-un port serial
RS 232, cu platforma pan & tilt printr-un port serial RS232, cu binoclul telemetru laser printr-

un port serial RS232, cu camera termala printr-o iesire de tip video complex

Caracteristici tehnice:

Procesor Min. Pentium 111, 600 MHz
Memorie RAM Min.128 MB

Tastatura Standard Laptop, 87 taste
Display Color 12,17 TFT/LCD,

SVGA rezolutie 800x600 sau superior

Hard disk pentru stocare imagine si date

min. 30 GB

Interfatare configurabila

RS 232

Temperatura de functionare

20, .+50° C

Autonomie baterie proprie

4-5 ore (cu baterie suplimentard)

8.1.5 Unitatea de comunicatii asigurd transmiterea si receptionarea prin
(imagine,date,voce) necesare executdrii misiunilor ordonate, si se compune din doua module:
- modulul de emisie, primeste semnalul video si datele de la platforma goniometru cu GPS
incorporat si le transmite cdtre modulul de receptie montat pe vehicul; de asemenea, de la modulul de

emisie se pot realiza comunicatii prin voce cu modulul receptie montat pe vehicul;

- modulul de receptie, este montat pe vehicul si primeste semnalul video si datele de la modulul de
emisie si le transfera la laptop; de asemenea, de la modulul de receptie montat pe vehicul se pot

realiza comunicatii prin voce cu modulul de transmisie.

Unitatea de comunicatii se poate integra cu sisteme C41.

- modulul de emisie se interfateaza electronic cu platforma goniometru cu GPS
incorporat, iar modulul de receptie cu laptop-ul, printr-o interfata seriald RS

232 si prin iesire video - complex.

Caracteristici tehnice

Distanta maxima de transmitere imagine, date si voce | 1000 m

Transmisie simplex

goniometru in coordonate

platforma goniometru electronic prin

radio a informatiilor
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Capacitate de scanare a canalelor da

Temperatura de functionare -30°...50"
C

Tensiune de alimentare (de la acumulatori) 12 Vee

8.1.6 Aplicatia software aferenta subsistemului portabil are rolul de a achizitiona si stoca date
primite de la platforma goniometru, de a le prelucra si transmite catre instante diferite ale aplicatiei.
Informatiile legate de finte si pozifia proprie, primite de la sistemul de pozitionare si orientare bazat
pe module GPS: coordonate proprii, coordonatele fintei, imagine video de la camera termald sau
BTL sunt stocate in baza de date .

De la goniometru sunt receptionate informatii de tip date de identificare a pozitiei tintelor si a
pozitiei proprii, iar de la modulul de senzori sunt receptionate imagini si video.

Aplicatia permite stocarea in baza de date a coordonatelor legate de finte si pozitia proprie
a datelor de identificare a tintelor si informatii referitoare la pozitia proprie (primite de la sistemul
de pozitionare si orientare bazat pe module GPS) precum si fisiere imagine (primite de la camera
termald sau BTL)..

Datele care pot fi transmise/receptionate intre instante diferite ale aplicatiei sunt date de
identificare a tintelor si imagini .

Cerinte hardware si software minimale necesare functionarii aplicatiei:

- Procesor: minimum Pentium Il1, frecventa de lucru 1GHz;

- Memorie: minimum 512 MB;

- Spatiu liber pe harddisk: minimum 20 GB, pentru a permite stocarea fisierelor jurnal si a fisierelor
imagine;

- Placa video cu minimum 32 MB memorie video;

- doua porturi seriale;

- Dispozitiv de captura video;

- Cel putin un port USB 2.0

Configuratia software minimala necesara este urmatoarea:

- Sistem de operare: Windows XP Professional SP2;

- NET Framework 2.0 runtime;

- Drivere pentru sistemul de operare ale dispozitivului de captura video.
- Drivere compatibile Microsoft AVICAP

8.1.7 Metodele de utilizare a echipamentului constau din parcurgerea urmatoarelor etape:

a) Pozitionarea in teren a trepiedului cu platforma goniometru precum si instalarea blocului
de senzori pe aceasta, prin intermediul interfetei de fixare si aliniere;

b) Alimentarea sistemului

¢) Observarea campului tactic prin intermediul camerei termale (fie prin oculare, fie pe
display-ul laptopului) si achizitia de imagine pe laptop, daca conditiile meteo sunt
nefavorabile sau este noapte;

d) Determinarea distantei pana la un obiect de interes din campul tactic, prin declansarea
butonului de telemetrare aferent binoclului telemetru laser;

e) Determinarea coordonatelor punctului propriu de statie prin intermediul platformei
goniometru cu GPS incorporat;
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f) Asigurarea transmisiei radio a informatiilor privind pozitia obiectului de interes si a
imaginii acestuia (in cazul in care obiectul se afla ta mai putin de 1 Km fata de punctul
de statie);

8.2 Din punct de vedere functional, echipamentul conform inventiei poate fi configurat sub
forma unui subsistem fix care functioneaza instalat pe vehicul. Acesta are in compunere
(fig.1 b.):

- un bloc de senzori;

- o platforma pan & tilt;

- un kit de instalare pe vehicul;

- unitate de comanda si control;

- un laptop rigidizat;

- un sistem de pozitionare si orientare bazat pe module GPS (tip COMET);
- un sistem de comunicatii — statii radio voce/date/video;

- o aplicatie software pentru comanda si controlul subsistemului fix.

8.2.1 Blocul de senzori este constituit din doud module optoelectronice care actioneaza in
doua domenii spectrale distincte (IR si VIS), un sistem de pozifionare si aliniere al
acestora si un bloc interfatd senzori dupd cum urmeaza:

a) modulul de observare si achizitie a imaginii in IR este aceeasi camera termald descrisa la
pct. 8.1.1.a). In cazul instalarii pe vehicul, aceasta se interfateazd mecanic cu platforma Pan &
Tilt, iar electric se interfateaza cu blocul interfatd senzori.
b) modulul de observare si achizitie a imaginii in VIS cu telemetru incorporat este binoclu cu
telemetru laser incorporat (BTL) descris la pct. 8.1.1 a). In cazul instalarii pe vehicul, acesta
se interfateaza mecanic cu platforma Pan & Tilt si electric cu blocul interfatd senzori.
c) sistemul de pozitionare si aliniere al blocului de senzori aferent este realizat intr-o
variantd constructiva care permite pozitionarea suprapusd a celor doud module mai sus
mentionate, intr-o constructie compactd. Prinderea modulelor camerd termald si binoclu-
telemetru laser pe sistemul de pozitionare si aliniere bloc de senzori se face prin intermediul
sistemului coadd de randunica conicé similar celui existent la sistemul portabil.

d) Blocul interfata senzori asigurd monitorizarea comunicatiilor seriale de la binoclul cu
telemetru laser (BTL) si camera termala; comutarea semnalelor video intre camera cu CCD din
compunerea BTL si camera termald; prelucrarea si transmiterea comenzilor de la blocul de
actionare si comanda catre BTL si camera termald. Blocul interfata senzori se interfateaza
mecanic cu sistemul de pozitionare si aliniere si electric cu platforma pan& tilt.

8.2.2 Platforma Pan & Tilt asigurd orientarea blocului de senzori pe directia dorita pe
baza comenzilor primite prin intermediul unitatii de comanda si control, din interiorul masinii. Se
interfateaza electronic cu laptop-ul de pe masina si unitatea de comanda si control, printr-o
interfata seriala de tip RS232; se interfajeazd mecanic cu carcasa exterioard a masinii de lupta prin
intermediul kitului de instalare pe masina si cu blocul de senzori prin intermediul dispozitivului de
pozitionare si aliniere

10




A-2012-00438- -
13 06 21

Caracteristici tehnice

Rotatie N X 360°
Elevatie +45°
Tensiune de alimentare 18-32Vee
Capacitate de incarcare 20Kg
Temperatura de functionare -32°..71°C

8.2.3 Kit de instalare pe vehicul;
Kitul de instalare pe vehicul asigura montarea ferma pe masina a componentelor cat si cablurile de
interconectare.

8.2.4 Unitate de comanda si control (OCU) asigurd comanda sistemului, din interiorul
vehiculului si are urmétoarele functii:
- achizitia de date referitoare la pozitia proprie de la sistemul de pozitionare si orientare bazat pe
module GPS (COMET);
- achizitia de date referitoare la pozitia platformei pan & tilt (azimut si elevatie) ;
- achizitia de date referitoare la distantele telemetrate ale tintelor de la BTL, prin intermediul placii
electronice de interfata din cutia de interfata senzori;
- comanda platformei pan & tilt in concordanta cu actionarea elementelor de control de pe panoul
blocului de actionare si comanda;
- comanda catre unitatea de interfad senzori a comutarii alimentarii si imaginii video intre camera
termala si camera din telemetrul laser in functie de actionarea elementelor de control de pe panoul
pupitrului de comanda;
- comanda catre unitatea de interfati senzori a modificarii zoom-ului optic al camerei termale;
- comanda catre unitatea de interfata senzori a modificarii polaritatii camerei termale;
- comanda catre unitatea de interfati senzori a modificarii focalizarii camerei termale;
- comanda catre unitatea de interfati senzori a declansarii telemetrului laser;
- comenzile de miscare ale reticulului de telemetrare generat de sistemul de prelucrare date in
regimul de aliniere pentru fiecare din camerele selectate
- semnalizarea starii de functionare a subansamblurilor sistemului prin LED-uri bicolore ( rosu -
defect si verde — OK );
- transmisia catre sistemul de prelucrare date cu display a informatiilor referitoare la:

e starea elementelor de actionare de pe panoul blocului de actionare si comanda

o distantele telemetrate primite de la sistemul de achizitie

e pozitia platformei pan & tilt (azimut si elevatie) ;

e pozitia proprie a masinii primita de la sistemul sistemul de pozitionare si orientare bazat

pe module GPS (tip COMET);
e semnalul video primit de la blocul de senzori

Unitatea de comanda si control( OCU) se interfateaza electric cu:
- unitatea de interfata senzori pe o interfata seriala de tip RS485;
- platforma mobila pe o interfata seriala de tip RS422;
- sistemul COMET pe o interfata seriala de tip RS422;
- sistemul de prelucrare date cu display pe o interfata seriala de tip RS232.
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8.2.5 Sistemul de pozitionare si orientare bazat pe module GPS (Comet) permite determinarea
in timp real a pozitiei proprii (atat in cazul stationarii vehiculului, cat si din miscare) pe baza unui
sistem de GPS. In cazul in care transmisia prin GPS este intrerupta, modulul IMU (Inertial
Measurement Unit) asigurd functionarea sistemului pentru o perioada de 30 min. Sistemul Comet
interfateaza mecanic cu vehiculul prin intermediul Kitului de instalare pe masina si electric printr-o
interfata seriala de tip RS232 cu blocul de comanda.

Caracteristici tehnice

Tensiune alimentare max 18 + 32 Vce
Consum max 25 W
Precizie in azimut max 3 mrad
Precizie in inclinare (ruliu, tangaj) max 9 mrad
Precizie in pozitia proprie max 5m

Timp de achizitie ( pozitia proprie ) la pornire <60 sec

Timp de achizitie ( directie ) la pornire <90 sec

Interfata date RS232 / RS422
Temperatura de functionare -30°C la +55°C

8.2.6 Laptopul rigidizat (sistemul de prelucrare date cu display) comunica printr-o interfata
seriala de tip RS232 cu blocul de actionare si comanda.

Functiile sistemului de prelucrare date sunt:
- receptia de date de la blocul de actionare si comanda referitoare la starea elementelor de actionare
de pe panoul acestuia, distantele telemetrate de catre BTL, pozitia platformei pan & tilt (azimut si
elevatie) si pozitia proprie a masinii;
- calculul pe baza datelor primite a pozitiei tintelor in functie de pozitia masinii, distantele
telemetrate si pozitia platformei pan &tilt;
- afisarea imaginii obiectului vazut cu ajutorul camerei termale sau a camerei CCD din telemetrul
laser:
- afisarea pozitiei proprii si a pozitiei tintelor pe harta;
- afisarea distantelor la tintele telemetrate;
- formarea unei baze de date cu informatiile receptionate;
- memorarea pozitiei reticulului de telemetrare pentru camera termala;
- memorarea pozitiei reticulului de telemetrare pentru camera cu CCD din BTL;
- implementarea uneti aplicatii GIS care sa permita incarcarea si afisarea unei harti a zonei in care se
afla masina si pozitionarea pe ea a tintelor descoperite sau primite de la esalonul superior;
Sistemul de prelucrare date cu display prin intermediul aplicatiei soft monitorizeaza starea
echipamentelor din compunerea sistemului si asigurd formarea bazei de date cu tintele achiziionate.

8.2.7 Unitatea de comunicatii asigurd transmiterea si receptionarea prin radio a informatiilor
(imagine,date,voce) necesare executdrii misiunilor ordonate. Este proprie vehiculului utilizat.
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8.2.8 Aplicatia software are rolul de a procesa mesajele primite de [a sistemul de pozitionare si
orientare bazat pe module GPS (tip COMET). Informatiile preluate de la sistemul Comet Hp si
Platforma Pan & Tilt (referitoare la coordonatele pozitiei proprii) si de la binoclul telemetru laser si
camera termala (de tip date de telemetrare si video) sunt transmise catre laptop prin intermediului
unitatii de comanda si control. Aplicatia specifica instalata pe laptop efectueaza calculele
necesare determinarii pozitiei proprii si pozitiei tintei. Datele sunt stocate si pot fi trimise catre un
esalon superior.

Ferestrele aplicatiei sunt afisate functie de comenzile de stare primite de la mansa.

Fereastra principala a aplicatiei este fereastra in care sunt afigate starea sistemului, imaginile
preluate de la camerele video si informatiile de pozitionare necesare pentru determinarea
coordonatelor gintelor telemetrate. Fereastra este afisatd in regimurile de observare si de aliniere
ale sistemului de senzori. Din punct de vedere functional fereastra este divizatd in mai multe
zone.

Cu ajutorul controalelor din zona de setéri ale aplicatiei utilizatorul poate realiza urmatoarele
actiuni: setarea proprietdtilor capturii video, setarea rezolutiei de captura video, modificarea
iluminarii reticulului, ascunderea/afisarea zonelor de stare sistem, de pozifionare si de f{inte
telemetrate.
in zona cu informatii despre starea sistemului sunt afisate informatiile primite de
la mansa, prin care utilizatorul este informat despre starea componentelor sistemului. In situatia
in care una dintre componentele sistemului este nefunctionald, controlul sdu asociat este colorat
in rosu.

In zona cu informatii de la Sistemul de pozitionare si orientare bazat pe module GPS si de la
platforma pan-tilt sunt afisate informatiile referitoare la pozitia proprie si la unghiurile de
orientare proprii (recetionate de la Sistemul de pozifionare si orientare bazat pe module GPS), cét
si informatii referitoare la calitatea semnalului GPS pentru cele trei receptoare. in aceeasi zona
sunt afisate si unghiurile de azimut si elevatie receptionate de la platforma pan-tilt.

In zona cu date primite de la telemetru sunt afisate tintele primite de la telemetru si
coordonatele calculate pentru {inta selectata.

Pe imaginea primita de la camerele video sunt afisate reticulul de telemetrare si un control
vizual care arata pozitia platformei auto si a platformei pan-tilt relativ la nordul geografic.

Cerinte hardware si software
Sunt similare celor descrise la punctul 8.1.6.

Metoda de utilizare constd in parcurgerea urmatoarelor etape:

a) Se alimenteaza sistemului si se porneste aplicatia software;

b) Se selecteaza din blocul de actionare si comanda modulul de observare dorit (camera termala sau
BTL).Observarea se face pe display-ul laptopului. Daca conditiile meteo sunt nefavorabile sau este
noapte, se observa campul tactic prin intermediul camerei termale;

¢) Se orienteaza modulul de senzori pe directia doritd prin actionarea joystickului de comanda al
platformei pan & tilt;

d) In momentul in care se doreste determinarea distantei pand la un obiect de interes se declanseaza
butonul de telemetrare ;

e) Se determina coordonatele punctului propriu de stagie prin intermediul platformei goniometru cu
GPS incorporat prin citirea coordonatelor in fereastra aplicatiei software;

f) Se stocheaza datele sau se face transmisia radio a informatiilor privind pozitia obiectului de
interes si a imaginii acestuia prin intermediul statiilor radio ale masinii.
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REVENDICARI

I. Echipament pentru observarea, determinarea/ achizitia coordonatelor si transmiterea la distanta
a informatiilor de tip date/ imagini referitoare la tintele achizitonate, caracterizat prin aceea ca
este realizat din 11 tipuri de module (modul camera termald, modul de observare si achizifie
imagine {inta in VIS, modul telemetru laser, sistem de pozitionare si aliniere bloc de senzori,
platformd gonionetru electronic cu sistem de pozitionare GPS, platforma pan & tilt, sistem de
pozitionare si orientare bazat pe module GPS, bloc de comanda cu joystick, laptop rigidizat, sistem
de comunicatii, aplicatie software ) care se pot interfata astfel incat sistemul sd poata fi configurat in
functie de tipul de misiune fie intr-un subsistem portabil, transportabil de catre operator si care
functioneaza instalat in teren, fie intr-un subsistem fix care functioneaza instalat pe vehiculul de
lupta, comandat din interiorul acestuia.

2. Echipament pentru observarea, determinarea/ achizitia coordonatelor si transmiterea la distanta
a informatiilor de tip date/ imagini referitoare la tintele achizitonate, conform inventiei,
caracterizat prin aceea cii are o arhitecturd care asigurd interfatarea blocului de senzori format din
telemetru laser cu lungimea de undad de 1540 nm (BTL) si o camera termald (CT), prin intermediul
unei unitati de interfata senzori (UIS), aceste elemente fiind montate pe o platforma pan & tilt
telecomandati (P&T), cu unitatea de comanda si control (OCU), interconectat la randul sdu cu un
sistem de pozitionare in teren cu un sistem de alimentare, precum si cu un sistem de prelucrare date
cu display (SPDD).

3. Subsistem portabil al echipamentului pentru observarea, determinarea/ achizitia coordonatelor si
transmiterea la distanta a informatiilor de tip date/ imagini referitoare la tintele achizitonate,
conform inventiei, caracterizat prin aceea ca este realizat din 6 module: un bloc de senzori care
poate fi realizat in 2 configuratii diferite, fie din 2 module (camera termala si binoclu telemetru
laser), fie din 3 module (camerd termala, telemetru laser si lunetd cu CCD) toate aceste module
putand fi utilizate si independent unul de celdlalt, o plattormd goniometru cu GPS incorporat, o
unitate de transmisie date/ video, un rucsac in care sunt pastrate pe timpul transportului toate aceste
module si un laptop rigidizat pe care este instalat o aplicatie software specifica.

4. Subsistem fix al echipamentului pentru observarea, determinarea/ achizitia coordonatelor si
transmiterea la distanta a informatiilor de tip date/ imagini referitoare la tintele achizitonate,
conform inventiei, caracterizat prin aceea ci este realizat din 7 module: un bloc de senzori realizat
intr-o configuratie suprapusi a modulelor camerd termala si binoclu telemetru laser aliniate pe
ghidaje de tip conic si fixate cu surub (sistem) de blocare, o platforma pané& tilt care sustine blocul
de senzori fixat intr-o constructie de tip rastel cu posibilitate de ajustare, un bloc de comanda cu
joystick, un sistem de pozitionare §i orientare bazat pe module GPS instalat pe vehicul si un laptop
rigidizat pe care este instalat o aplicatie software.

5. Metoda de utilizare a subsistemului portabil caracterizata prin aceea ca :

a) Observarea si vizarea tintei se realizeazd atat prin ocularele camerei termale, prin
ocularele binoclului telemetru laser,cat si pe display-ul calculatorului laptop rigidizat, in
situatia in care acesta este luat in teren.

b) In acest caz comunicarea dintre platforma goniometru, blocul de senzori.si laptop,
pentru furnizarea coordonatelor tintelor si a imaginii video se face prin cablu.

¢) In cazul in care calculatorul tip laptop rigidizat nu este luat in teren, comunicarea se
face prin intermediul statiilor din compunerea completului.
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d) Pozitia proprie poate fi introdusa in calcul cu ajutorul GPS-ului goniometrului, prin
intersectia fata de repere determinate, de la tastatura goniometrului.

e) Orientarea directiei Nord poate fi introdusa in calcul de la busola electronica incorporata
in goniometru, de la modulul ANFM (Astronomical North Finding Module) cu
software-ul aferent din componenta platformei goniometru sau de la tastatura
goniometrului.

f) Utilizarea si interfata om-masina este prietenoasa. Pentru determinarea coordonatelor
tintei nu este necesara decit vizarea acesteia si declansarea telemetrului laser. Prin partea
software instalata pe laptop, specifica pentru observatorul inaintat, completul asigura :
achizitia, stocarea si transmiterea catre punctele de comanda a tintelor.

6. Metoda de utilizare a subsistemului fix caracterizati prin aceea ci :

a) Functioneaza instalat pe masina de lupta. Utilizarea completului este controlata prin
intermediul unei manse, din interiorul masinii. Observarea si vizarea tintelor se
realizeaza prin intermediul display-ului laptop-ului, iar orientarea blocului de senzori se
face cu ajutorul mansa-ului. Pozitia proprie si orientarea directiei Nord sunt preluate de
la sistemul de pozitionare si orientare bazat pe module GPS, instalat pe masina de lupta.

b) Pentru a determina coordonatele tintei este necesard apasarea unui singur buton de
comanda, aflat pe mansa.

¢) Tintele achizitionate pot fi stocate si/sau trimise catre punctul de comanda, prin
intermediul statiilor radio ale masinii, folosind software-ul specific pentru observatorul
de pe masina.

7. Metoda de asigurare a unei baze de date caracterizatd prin aceea ci asigura memorarea si
manipularea tintelor salvate. Ca suport software, baza de date instalata este baza de date Microsoft
Sql Server 2005 Compact Edition, pentru o compatibilitate marita cu sistemul de operare.
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