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Invenţia se referă la un sistem de prindere şi interacţiune cu dispozitive mobile,1

telefon, tabletă, prin intermediul mai multor braţe şi platforme comandate prin servomotoare
şi controlate de una sau mai multe plăci electronice programabile.3

Sunt cunoscute următoarele soluţii tehnice:

Documentul CN 104181431 A prezintă un dispozitiv pentru testarea ecranelor tactile5

capacitive, alcătuit dintr-un mecanism de sprijin, ce cuprinde o bază, un stand vertical, un
mecanism de sprijin manipulator şi un mecanism de prindere mobil, în care un mecanism de7

transmisie conţine un tachet, iar un mecanism de control este folosit, în principal, pentru a
avea un control precis asupra cursei şi poziţiei unui servomotor de direcţie. Dispozitivul9

pentru simularea acţiunii degetelor unei persoane este conceput pentru testarea funcţiilor
ecranelor tactile, prin simularea alunecării unui deget sau a două, trei, patru sau cinci degete11

pe suprafaţa ecranului respectiv.

Documentul CN 203465359 U prezintă un dispozitiv de detectare a controlului prin13

atingere multi-punct şi este constituit dintr-un stand prevăzut cu o platformă de prindere folo-
sită pentru fixarea unui ecran tactil, o platformă de montare dispusă deasupra platformei de15

prindere şi cel puţin două seturi de palpatoare aranjate vertical şi care pătrund prin platforma
de prindere, partea de jos a fiecărui set fiind prevăzută cu un palpator plat în secţiune trans-17

versală. Un verificator apasă vârfurile palpatoarelor pentru testarea palpatoarelor plate în
secţiune transversală din partea de jos a ecranelor tactile, acestea fiind conectate printr-o19

unitate USB la un calculator periferic.

Documentul KR 20070071345 A prezintă un aparat de testare a ecranelor tactile,21

prevăzut pentru a măsura uşor o apăsare a ecranului prin confirmarea acţionării acestuia.
Dispozitivul conţine un element de apăsare ce exercită o presiune pe ecranul tactil, un23

senzor de presiune care măsoară presiunea aplicată de elementul de apăsare, scoţând
valorile presiunii, şi o unitate de afişare a acestor valori ale presiunii. Senzorul de presiune,25

dispus pe o platformă, conţine o scară electronică care converteşte presiunea aplicată pe
ecranul tactil în greutate. Nişte elemente de sprijin principale sunt aranjate vertical pe plat-27

formă, între acestea fiind conectat un element de sprijin secundar. O parte orizontală mobilă
este legată de elementul de sprijin secundar şi deplasează elementul de apăsare în direcţie29

orizontală. 

Documentul CN 201503352 U prezintă un dispozitiv pentru testarea duratei de viaţă31

a butoanelor şi a ecranelor tactile ale telefoanelor mobile, alcătuit dintr-un cadru principal,
pe care este montat un alimentator, un ansamblu de testare, prevăzut cu un braţ întinzător33

şi o clemă, prevăzută cu o canelură de fixare, poziţionată sub braţul întinzător şi care cores-
punde poziţiei braţului întinzător. Un capăt de ieşire al alimentatorului este conectat cu35

ansamblul de testare. Dispozitivul cuprinde, de asemenea, un cap de testare a butoanelor,
un cap de blocare a stiloului stylus, şi un stilou stylus. O extremitate a braţului întinzător este37

prevăzută cu un dispozitiv de blocare a capului de testare a butoanelor. Capul de blocare al
stiloului stylus este potrivit cu dispozitivul de blocare a capului de testare a butoanelor. 39

De asemenea, mai sunt cunoscute robotul de interacţiune directă cu echipamentele
mobile Optofidelity HSUP «Human Simulator» (www.optofidelity.com/ products-and-41

-services/test-automation/device) şi robotul de interacţiune directă cu echipamentele mobile
Tapster (www.tindie.com/products/hugs/tapster/).43

Dezavantajele soluţiilor cunoscute sunt următoarele:
- nu asigură controlarea planului platformei de susţinere a ecranelor tactile cu până45

la două grade de libertate;
- interacţiunile cu ecranul sunt limitate la unul sau două puncte simultan;47

- limitare la dimensiunea maximă pe diagonală.
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Problema tehnică pe care o rezolvă invenţia constă în realizarea unui sistem care 1

permite controlarea platformei de susţinere a ecranelor tactile până la două grade de liber-

tate, în vederea execuţiei de teste automate asupra sistemelor de operare şi/sau aplicaţiilor 3

ce rulează pe dispozitivele mobile cu ecrane tactile.

Sistemul de prindere şi interacţiune cu dispozitive mobile, conform invenţiei, este 5

alcătuit dintr-o bază de susţinere a întregului dispozitiv, un sistem de prindere a rulmenţilor

într-o platformă mobilă; o suprafaţă modulară de prindere a dispozitivelor mobile este conec- 7

tată de platformă, prin intermediul şuruburilor de fixare, de suprafaţa modulară de prindere

a dispozitivelor mobile, prin intermediul unor tije de susţinere prinzându-se şi o platformă 9

superioară; interacţiunea cu ecranul dispozitivelor mobile se efectuează prin intermediul celor

3 stylusuri prinse de o platformă mobilă, mişcarea platformei mobile fiind executată prin inter- 11

mediul a trei servomotoare, care acţionează, prin intermediul unui braţ, asupra altor braţe

care sunt compuse din două tije metalice cu articulaţie sferică la ambele capete, pentru un 13

grad mărit de libertate în plan orizontal. Invenţia înlătură dezavantajele de mai sus prin aceea

că realizează controlarea planului platformei de susţinere a ecranelor tactile prin intermediul 15

unei cutii de alimentare şi control a părţilor mobile, iar acţionând asupra pistoanelor electrice,

se permite înclinarea dispozitivelor mobile fixate în suprafaţa modulară de prindere, la 17

diverse unghiuri, prin intermediul unui pivot, tip cap de bară.

Avantajele invenţiei sunt următoarele: 19

- permite controlarea platformei de prindere şi susţinere a dispozitivelor mobile cu

două grade de libertate; 21

- mărirea facilităţii de a interacţiona cu ecranul dispozitivului la diverse unghiuri, prin

atingerea a 3 puncte simultan, permiţând astfel o mai bună simulare a interacţiunii umane 23

cu dispozitivele mobile;

- mărirea posibilităţii de a accesa capacităţi fizice ale dispozitivelor, precum accele- 25

rometrul, simulând o situaţie de utilizare a dispozitivelor cât mai aproape de realitate, prin

înclinarea platformei de interacţiune; 27

- extinderea dimensiunilor de prindere a dispozitivelor mobile.

Se dă, în continuare, un exemplu de realizare a invenţiei, în legătura cu fig. 1...8, care 29

reprezintă: 

- fig. 1, vedere de sus a sistemului de prindere şi interacţiune cu dispozitive mobile, 31

conform invenţiei;

- fig. 2, vedere laterală a sistemului de prindere, conform invenţiei; 33

- fig. 3, schema privind sistemul de interacţiune în 3 puncte cu ecranul dispozitivului

mobil, conform invenţiei; 35

- fig. 4, schema privind modul de prindere a dispozitivului mobil de suprafaţa

modulară de prindere 7 prin intermediul punctelor de prindere 13, conform invenţiei; 37

- fig. 5, schema privind modul de acţionare a servomotoarelor 20 prin intermediul

braţului 19 asupra braţelor 17 şi cele 3 stylusuri 23, conform invenţiei; 39

- fig. 6, vedere de jos a punctelor de prindere, conform invenţiei; 

- fig. 7, vedere izometrică a sistemului, conform invenţiei; 41

- fig. 8, vedere laterală a subansamblului servomotoare 20, braţe 17, 19, conform

invenţiei. 43

Sistemul de prindere şi interacţiune cu dispozitive mobile, conform invenţiei, cuprinde

o bază 1, de susţinere a întregului dispozitiv, o cutie 2, de alimentare şi control a părţilor 45

mobile, un rulment 3, ce permite rotirea în jurul axei a pistoanelor ataşate. Acţionând asupra

pistonului 4 electric, se modifică unghiul de înclinare al platformei, printr-un sistem 5 de 47
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prindere a rulmenţilor 3, rulmenţi oscilanţi în carcasa (lagăr cu talpă) din clasa1

UCF/UCFL/SFK, într-o platformă 6 mobilă, prin intermediul şurubului de prindere 8. O supra-

faţă 7 modulară de prindere a dispozitivelor mobile, este conectată de platforma 6 prin inter-3

mediul şuruburilor 10 de fixare. Limitarea unghiurilor de mişcare, cât şi rigidizarea platformei

6 se realizează prin intermediul unui pivot 11, de tip cap de bară.5

Astfel, prin platforma 6 mobilă se permite înclinarea dispozitivelor mobile fixate în

suprafaţa modulară de prindere 7, la diverse unghiuri, prin intermediul pivotului 11, de tip cap7

de bară, a pistoanelor 4 acţionate electric şi controlate prin intermediul unei plăci 22

electronice programabile, încorporată în cutia de alimentare şi control 2.9

De suprafaţa modulară de prindere 7 a dispozitivelor mobile, prin intermediul tijelor

de susţinere 9, se prinde şi o platformă 21 superioară. Reperul 12 reprezintă şuruburile de11

prindere care fac legătura între tijele 9 de susţinere şi platforma 21 superioară.
Interacţiunea cu ecranul dispozitivului mobil se efectuează prin intermediul celor trei13

braţe 23, numerotate fiecare, respectiv, 24, 25, 26, numite stylusuri, prinse de o platformă

16 mobilă. Mişcarea platformei 16 mobile este executată prin intermediul a trei servomotoare15

20, care acţionează, prin intermediul unui braţ 19, asupra altor braţe 17. Braţele 17 sunt com-

puse din două tije 18, metalice, cu articulaţie sferică la ambele capete pentru un grad mărit17

de libertate în plan orizontal.

Astfel, braţul 24 este fixat de platforma 16 mobilă şi este folosit pentru interacţiuni19

într-un singur punct cu ecranul dispozitivului mobil.

Braţele 25 şi 26 se pot apropia şi depărta de braţul 24. În interacţiunea cu ecranul21

tactil al dispozitivului mobil, braţul 24 poate acţiona independent, sau poate fi însoţit doar de

braţul 25, rezultând o interacţiune în 2 puncte, sau poate fi însoţit de braţele 25 şi 26, rezul-23

tând o interacţiune în 3 puncte.

Braţele mobile 24 şi 25 execută mişcări independente pe o traiectorie fixă, în cadrul25

platformei 16 mobile, şi, împreună cu întreg ansamblul, execută mişcări complexe de inter-

acţiune cu ecranul tactil al dispozitivului mobil 15.27

În partea superioară a platformei superioare 21 se află o placă 22 electronică, progra-

mabilă, care controlează atât servomotoarele 20, cât şi stylusurile 23, pentru interacţiunea29

cu dispozitivele mobile 15 care se prind de suprafaţa 7 modulară de prindere, prin interme-

diul punctelor 13 de prindere. Reperul 14 reprezintă husa (carcasa) în care este prins dispo-31

zitivul mobil. Dispozitivul mobil 15 care este supus testelor, se prinde de suprafaţa 7 modu-

lară de prindere prin intermediul punctelor de prindere 13, cu ajutorul husei 14.33

Sistemul conform invenţiei permite extinderea dimensiunilor de prindere a

dispozitivelor mobile prin intermediul unei suprafeţe modulare de prindere 7, iar interacţiunea35

în 3 puncte simultan cu ecranul dispozitivului mobil 15 se realizează printr-o platformă 16

mobilă, trei braţe mobile 17 articulate, acţionate de trei servomotoare 20 şi controlate de37

placa 22 eletronică programabilă. Prin ataşarea acestei suprafeţe 7 modulare de prindere

a dispozitivelor mobile 15, este posibilă interacţiunea cu dispozitivele la diferite unghiuri de39

înclinare, menţinând simultan şi perpendicularitatea între sistemul de interacţiune şi

dispozitiv, prin controlul înălţimii celor trei pistoane 4 electrice.41

Prin modul de construcţie, întregul ansamblu sistem de prindere şi interacţiune cu
dispozitive mobile, conform invenţiei, permite controlarea platformei de susţinere a ecranelor43

tactile până la două grade de libertate, în vederea execuţiei de teste automate asupra
sistemelor de operare şi/sau aplicaţiilor ce rulează pe dispozitivele mobile cu ecrane tactile.45
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Revendicare 1

Sistem de prindere şi interacţiune cu dispozitive mobile, alcătuit dintr-o bază (1) de 3

susţinere a întregului dispozitiv, un sistem (5, 8) de prindere a unor rulmenţi (3) într-o plat-

formă (6) mobilă, o suprafaţă (7) modulară de prindere a unor dispozitive mobile (15) ce este 5

conectată de platformă (6) prin intermediul unor şuruburi (10) de fixare, iar de suprafaţa (7)

modulară, prin intermediul unor tije (9) de susţinere, este prinsă şi o platformă (21) superi- 7

oară, interacţiunea cu ecranul dispozitivelor mobile (15) realizându-se prin intermediul a trei

stylusuri (23) fixate de o altă platformă (16) mobilă, mişcarea platformei (16) mobile fiind exe- 9

cutată cu ajutorul a trei servomotoare (20), care acţionează, prin intermediul unui braţ (19),

asupra altor braţe (17) ce sunt compuse din două tije (18) metalice cu articulaţie sferică la 11

ambele capete, ce oferă un grad mărit de libertate în plan orizontal, caracterizat prin aceea

că este prevăzut cu o cutie (2) de alimentare şi control a părţilor mobile, care permite 13

controlul planului platformei (6) de susţinere a ecranelor tactile prin acţionarea unor pistoane

(4) electrice ce realizează înclinarea dispozitivelor mobile (15) fixate în suprafaţa (7) 15

modulară de prindere, la diverse unghiuri, prin intermediul unui pivot (11) tip cap de bară.
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