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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem de monitorizare a pozitiei
corecte a unui utilizator in fata calculatorului. Sistemul
conform inventiei este constituit dintr-un modul (1) care
contine un microcontroler (M1), un accelerometru (A),
un bloc de comunicatie bluetooth (Bth) si o baterie (B),
dintr-un modul (2) care contine nigte senzori (SU) ultra-
sonici, si dintr-un modul (3) auxiliar, care contine niste
LED-uri si niste difuzoare (D), modulele (1, 2, 3) fiind
interconectate printr-un microcontroler (M2) ce are rol
de luare a deciziilor privind informatiile provenite de la
senzori (8U), care vor determina distanta corpului utili-
zatorului fatd de monitor, si pozitia corecta a ochilor,
asigurand in acelasi timp si comunicatia ntregului
sistem cu calculatorul (PC).
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Sistem de monitorizare a pozitiei corecte la calculator

Inventia se refera la un sistem de monitorizare a pozitiei corecte a persoanelor care
lucreaza timp indelungat in fata calculatorului.

In acest scop actualmente sunt cunoscute trei solutii: (1. LUMOback,
http://www.lumobodytech.com/lumoback/, dispozitiv electronic folosit pentru atentionarea
in timp real a operatorului uman atunci cand acesta mentine o pozitie incorectd pe scaun
sau la calculator. Se prezintd sub forma unei curele care se fixeaza pe zona lombara a
spatelui. 2. RISR, http://www.risr.me/, dispozitiv format dintr-o retea de senzori dispusi pe
intregul trunchi al corpului utilizatorului. De asemenea, foloseste o aplicatie smartphone
pentru monitorizarea pozitiei corpului. 3. PostureNOW, http://www.posturenow.com/,
dispozitiv similar celor descrise mai sus, prezentat sub forma unei benzi elastice pe care
este fixat un senzor i un microcontroler.

Aceste sisteme prezinta urmatoarele dezavantaje:

- vizeaza doar pozitia spatelui si nu dispun de un sistem de monitorizare a
pozitiei ochilor fatd de monitorul unui calculator;

- pret de cost ridicat;

- fiabilizate scazuta,

- utilizare greoaie.

Sistemul de monitorizare a pozitiei corecte la calculator, conform inventiei, inlatura

dezavantele mentionate mai sus, prin aceea ca foloseste tehnici de sigurantd ce monitorizeaza

atat pozitia spatelui cat si pozitia ochilor fata de monitorul unui calculator.

Avantajele inventiei sunt:
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- asigurd o monitorizare completd si eficienta;
- pret de cost redus;
- fiabilitate ridicata;
- utilizare simpla.
Se da in continuare un exemplu de sistem de monitorizarea a pozitiei la calculator in
legatura cu
- fig. 1 care reprezintd schema bloc a sistemului;
- fig. 2 care reprezintd schema logica de functionare a sistemului.
Acest sistem asigurd o pozitie corectd la calculator a operatorului uman. Putem
defini pozitia corpului utilizatorului ca fiind corectd daca se indeplinesc o serie de conditii:
¢ ochii utilizatorului trebuie sa se afle la o distanta cuprinsa intre 50 cm si 70 cm fata
de monitor, iar privirea trebuie sa fie orientata central pe suprafata monitorului;
¢ spatele utilizatorului trebuie mentinut drept, insa acesta nu trebuie sa se sprijine de
spatarul scaunului.
Pentru a facilita indeplinirea conditiilor amintite mai sus in ceea ce priveste pozitia
utilizatorului la calculator, dispozitivul este constituit din doud module principale:
- modulul 1, pentru asigurarea pozitiei corecte a spatelui §i contine un
microcontroller M1, un accelerometru A, un bloc de comunicatie bluetooth Bth si o baterie
B. Accelerometrul A va fi pozitionat pe spatele utilizatorului cu ajutorul unui sistem de

prindere §i va furniza pozitia spatelui in functie de axele X, y, z. Microcontrolerul M1 va

aqalizg datele prifhﬁg_aé" 1a accelerometru A si 'impreﬁné cu modulul Bluetooth Bth datele
vor fi trimise catre microcontrolerul M2. Modulul 1 va fi alimentat prin bateria B.

- modulul 2, pentru asigurarea pozitiei corecte a ochilor fatd de monitor $i a
distantei optime fatd de acesta ce contine senzori ultrasonici SU ce vor determina distanta
corpului utilizatorului fatd de monitor si pozitia corecti a ochilor;

- modulul 3, este un modul auxiliar ce contine LED-uri si difuzoare D care in
functie de datele primite de la cele douda module principale, va semnala daca utilizatorul se
afld la o distantd regulamentard fatd de monitor sau dacid spatele acestuia se afld intr-o
pozitie corecta.

Aceste module sunt interconectate intre ele printr-un microcontroler M2, care va
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asigura i comunicatia sistemului cu calculatorul PC. Totodata microcontrolerul M2 are rol
in luarea deciziilor privind informatiile provenite de la senzorii ultrasonici SU.

Sistemul de monitorizare a pozitiei la calculator, conform inventiei, poate fi
reprodus cu aceleasi caracteristici §i performante ori de cate ori este necesar fapt care
constituie un argument in vederea respectirii criteriului de aplicabilitate industriala.

In continuare se di o secventi de cod pentru achizitia datelor cu ajutorul senzorilor

ultrasonici.

//Program pentru punerea in functiune //a doi senzori ultrasonici si a unui accelerometru  //Adaugarea
librariei SPI necesara pentru comunicatia cu senzorul ADX1.345 #include

<SPLh> //Atribuirea semnalului Chip Select pinului 10.

int CS=10; //Configurarea registrilor disponibili pentru ADX1.345 char

OWER_CTL = 0x2D; //Power Control Register char

DATA FORMAT = 0x31;char DATAXO0 = 0x32;

//X-Axis Data 0 char DATAX1 = 0x33;

//X-Axis Data 1 char DATAYO0 = 0x34;

/IY-Axis Data 0 char DATAY1 = 0x35;

/IY-Axis Data 1 char DATAZO = 0x36;

/1Z-Axis Data 0 char DATAZ1 = 0x37,

//Z-Axis Data 1

// Acest buffer va stoca valorile citite de 1a regitrii senzorului ADXL.345 char values[10];
//Variabile vor fi folosite pentru a stoca cele 3 axe ale accelerometrului

int x,y,z;

//Definire senzor ultrasunetel + LED1 #define trigPin1 3 #define echoPinl 2 #define LED1 6
//Definire senzor ultrasunete2 + LED2 #define trigPin2 S #define echoPin2 4 #define LED2 7
void setup() {

//Se initiaza comunicatia SPI

SPI.begin();

//Se configureaza conexiunea SPI pentru ADXI.345

SPIsetDataMode(SPI_MODE3);

//Se creeaza o conexiune seriala pentru a afisa datele la terminal Serial.begin(9600);
writeRegister(DATA FORMAT, 0x01);

writeRegiste(POWER_CTL, 0x08);

//Setarea pinilor pinMode(CS, OUTPUT);

digitalWrite(CS, HIGH);

pinMode(trigPin1, OUTPUT);

pinMode(echoPinl, INPUT);

pinMode(LED1, OUTPUT);

pinMode(trigPin2, OUTPUT);

pinMode(echoPin2, INPUT);

pinMode(LED2, OUTPUT);

Serial.print(" Senzori \tAccelerometru"); }

void loop(){ int durationl, distancel, duration2, distance2;

//Citirea celor 6 bytes de date incepand de la registrul DATAXO vor prelua

/lcele 3 axe X, y si z de la ADX1.345

//Rezultatele operatiei vor fi stocate in bufferul values[] readRegister(DATAXO, 6, values);
//ADXI1.345 ofera valori de accelerare de 10-bi?i, dar ele sunt stocate ca

//bytes (8-biti). Pentru a ob?ine valoarea totala, doi octeti trebuie sa fie
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//combinati pentru fiecare axa

//valoarea lui X este stocata in values[0] si values[1] x = ((int)values|1]<<8)|(int)values[0];

/[Valoarea lui Y este stocata in values[2] si value[3] y = ((int)values[3]<<8)|(int)values[2];

//Valoarea lui Z este stocata in values[4] si values[5] z = ((int)values[5]<<8)|(int)values[4];

//Punerea in functiune a primului senzor ultrasonic  digitalWrite(trigPinl, HIGH); delay(1);
digitalWrite(trigPinl, LOW); durationl = pulseln(echoPinl, HIGH); distancel = (duration1/2)/29.1;
//Punerea in functiune a celui de-al doilea senzor ultrasonic digital Write(trigPin2, HIGH); delay(1);
digitalWrite(trigPin2, LOW); duration2 = pulseln(echoPin2, HIGH);

distance2 = (duration2/2) / 29.1;

//Rezultatele vor fi afisate la terminal

//Distanta senzorl Serial.print("\n");

Serial.print(distancel); Serial.print(" cm");

//Distanta senzor2  Serial.print("\t");

Serial.print(distancel); Serial.print(*"* cm");

//Valori accelerometru Serial.print("\t");

Serial.print(x, DEC); Serial.print(',");

Serial.print(y, DEC); Serial.print(',");

Serial.print(z, DEC);

//Daca distanta furnizata de cei doi senzori este mai mare decat 60 cm

//atunci se aprinde LED1 -> distanta corecta fata de monitor if (distancel && distance2 > 60)
digitalWrite(LED 1, HIGH);

else digitalWrite(LED1, LOW);

//Daca distanta furnizata de cei doi senzori este mai mica decat 60 cm

//atunci se aprinde LED2 -> utilizatorul se afla la o distanta incorecta fata

//de monitor if (distancel && distance2 < 60) digitalWrite(LED2, HIGH);

else digital Write(LED2, LOW);

delay(1000); }  //In continuare sunt definite 2 functii:

/IwriteRegister() - va scrie o valoare catre un registru al ADXL345

//readRegister() - se vor citi un anumit numar de registri incepand cu o

//lanumita adresa, registri ce vor fi memorati intr-un buffer

//Parametri pentru writeRegister:

//char registerAddress - registrul la care se va scrie valoarea

//char value - valoarea ce va fi scrisa la un anumit registru void writeRegister(char registerAddress, char
value) {

//Se seteaza pinul Chip Select pe low pentru a semnala inceputul unui

/Ipachet SPI digitalWrite(CS, LOW);

// Adresa registrului este transferata catre SPI SPI.transfer(registerAddress);

//Se transfera valoarea dorita a unui registru catre SPI SPI.transfer(value);

//Se seteaza pinul Chip Select pe high pentru a semnala sfarsitul unui

/lpachet SPI digitalWrite(CS, HIGH); }

//Parametri pentru readRegister:

//char registerAddress - registrul de adresa incepe citirea secventei

//int numBytes - numarul de registri ce vor fi cititi

//char *values - un pointer catre un buffer unde rezultatele vor fi memorate void readRegister(char
registerAddress, int numBytes, char * values){

//Se seteaza cel mai semnificativ bit al registrului de adresa char address = 0x80 | registerAddress;
//Daca se face o citire multi-byte, bitul 6 trebuie setat si el if(numBytes > 1)address = address | 0x40;
//Se seteaza pinul Chip Select pe low pentru a incepe un pachet SPI digitalWrite(CS, LOW);

//Se transfera registrul de adresa ce trebuie citit SPILtransfer(address);

/[Citirea registrilor continua pana cand s-a citit numarul specificat

//Rezultatele vor fi stocate intr-un buffer for(int i=0; i<numBytes; i++){  values[i] = SPI.transfer(0x00);
}

//Se seteaza pinul Chip Select pe high pentru a sfarsi pachetul SPI digitalWrite(CS, HIGH); }
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Sistemul de monitorizare a pozitiei corecte la calculator, conform inventiei, poate fi
reprodus cu aceleasi caracteristici §i performante ori de cate ori este necesar fapt care

constituie un argument in vederea respectarii criteriului de aplicabilitate industriala.
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Revendicare

Sistem de monitorizare a pozitiei corecte la calculator, conform inventiei este
constituit din trei module: modulul 1 - contine un microcontroler (M1), un accelerometru
(A), un bloc de comunicatie bluetooth (Bth) si o baterie (B); modulul 2 - contine senzorii
ultrasonici (SU); modulul 3 - este un modul auxiliar ce contine LED-uri si difuzoare (D),
caracterizat prin aceea ca, cele trei module sunt interconectate intre ele printr-un
microcontroler (M2), care are rol in luarea deciziilor privind informatiile provenite de la
senzorii ultrasonici (SU) ce vor determina distanta corpului utilizatorului fata de monitor si
pozitia corectd a ochilor, asigurdnd in acelasi timp §i comunicatia intregului sistem cu

calculatorul (PC).
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