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Inventia se refera la un sistem robotizat, adaptiv, montat pe o platforma mobila cu
scopul de a urmari prin intermediul unui echipament optoelectronic o tinta mobila.

In principiu, pentru a obtine, cu ajutorul unei camere video, imagini corespunzatoare
ale unui obiect sau persoane, care, generic, vor fi numite in continuare tinte, este necesar
ca pozitia camerei sa fie orizontala, directia ei sa incadreze {inta, distanta pana la {inta sa
fie constanta etc.

Operatia de mentinere a camerei in pozifie fixa pe directia tintei se numeste
stabilizare a imaginii, de unde, prin extindere, s-a ajuns la stabilizarea camerei, echipament
de stabilizare, echipament stabilizat, platforma stabilizata etc.

Daca, in conditiile in care {inta si camera sunt fixe,un operator uman poate obtine
imagini bune, in cazul deplasarii simultane a tintei si a camerei operatorul uman nu maiface
fata conditiilor impuse si sunt necesare echipamente speciale pentru stabilizarea imaginii.

Pentru camere de mici dimensiuni au fost create echipamente stabilizate care pot fi
purtate, o data cu camera, de catre un operator uman
(https://www.youtube.com/watch?v=6cwsO_G86B0; https://www.youtube.com/
watch?v=DLaBwhQrTpO). in general sunt construite pe principiu gravitational, (https:
Ilwww.youtube.com/watch?v=pjyltiLXdPs; https://www.youtube.com/watch?v=
SAKNVIWpnXE).

Avantajele acestor echipamente sunt legate de faptul ca sunt simple, usoare, ieftine.
Pentru a asigura o stabilitate mai buna se poate realiza o frecare vascoasa, prin reglarea
fortei de apasare intre piese in articulatii.

Dezavantajele sunt legate de faptul ca orientarea pe directia tintei o face operatorul
uman, nu au motoare, deci nu pot fi conduse cu calculatorul, pot fi utilizate doar pentru tinte
fixe sau care se deplaseaza cu viteze mai mici sau egale cu cea a operatorului. in general
durata filmarilor este relativ scurta si depinde de conditia fizica a operatorului.

In cazul utilizarii unor camere de zi si noapte si senzori de mésurare a distantei,
acestia sunt montati in asa numite blocuri de senzori a caror masa poate ajunge la 15-20 kg.
La aceasta se adauga masa echipamentului stabilizat care poate ajunge si ea la cateva zeci
de kilograme.

In aceste conditii echipamentul stabilizat, pe care este fixat blocul de senzori, se
monteaza fie pe un suport fix (https://shop.movensee.com/en/; https://soloshot.com), fie
pe o platform& mobila terestra, navala sau aeriana. in cazul primelor doua, situatie la care
se refera inventia, este vorba de un vehicul, respectiv o nava. Se rezolva in acest caz
problema stabilizarii Tn cazul unor tinte care se deplaseaza cu viteze relativ mari, terestru sau
pe apa. Se considera ca vitezele de deplasare ale tintei sunt in limitele normale pentru cele
doua medii in care are loc deplasarea.

Au fost executate astfel de echipamente, numite si platforme stabilizate, cu diferite
complexitati, in functie de miscarile/axele, Tn raport cu care s-a facut stabilizarea.

In general sunt platforme stabilizate pe maxim dou& axe, giratie si elevatie, pentru
aplicatii militare. In continuare sunt date cateva exemple de astfel de sisteme (platforme)
produse 1in Canada (http://www.obzerv.corn/products/accessories/
argc-2400-gyro-stabilized-positioner/), (http://www.ascendentgroup.
com/uploads/files/VPR-2050-AF-FF-128-835-CTZ-HD-GS_Brochure2.pdf), Israel
(http://www.controp.corn/files/product_web_pdf/is ga-2_web.pdf), Germania
(http://www.imarnavigation.de/media/zoo/images/IPSC-MSGI_|cf84928f049ec7720al
aecf8857e7db.jpg).
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Din documentul US 8833232 B1 se cunoaste o turela de vehicul blindat, controlata
de stabilizatoare ghimbal. Turela sustine si ghideaza in rotate in plan orizontal un robot
optoelectronic paralel si un robot de tragere asupra {intelor. Ambii roboti au propria miscare
de rotatie Tn jurul axei Z. Robotul optoelectronic este montat rotativ 360° pe turela printr-o
flansa si este actionat in rotatie fata de axa Z-Yaw de un actuator cu rotorul solidar de un
suport cu doua brate pe care este montata rotibil la capatul superior, o placa de baza
oscilanta, pe care este montat echipamentul optoelectronic si are o miscare de balans
paralela cu axa Y-Pitch printr-un al diolea actuator cu rotorul solidar cu placa de baza
oscilanta. Prelucrarea imaginilor stabilizarea si urmarirea tintei inclusiv comanda pozitionarii
armei pe tinta si tragerea se face cu ajutorul unor senzori ce furnizeaza informatiile unei
unitati centrale de comanda si control, celelalte informatii fiind introduse Tn sistem prin
tastatura, joystick, monitor, etc., cantonate intr-un dulap la interiorul TAB-ului.

Din documentul KR 20100103295 A, se cunoaste un sistem robot de supraveghere
si paza de granita, care poate urmari continuu o persoana sau un obiect in miscare, folosind
o imagine si eventual poate trage in {inta detectata. Sistemul robot de supraveghere si paza,
cuprinde o camera de urmarire imagine, o parte de armament, o unitate de stabilizare a
imaginii, o unitate de procesare a imaginii, o unitate de urmarire si o unitate de selectare si
stabilizare imagine. Imaginea este introdusa in unitatea camerei de urmarire.

Mecanismul robot de supraveghere si paza cuprinde o unitate de urmarire si o unitate
de monitorizare, si este prins rotibil de o podea printr-o flansa astfel incat sa fie rotite in
directia laterala n jurul axei Z-Yaw. In plus, fiecare dintre camerele video de monitorizare si
camera video de urmarire sunt echipamene optoelectronice care preiau imagini ziua/noaptea
si pot fi instalate astfel incat sa fie actionate, prima de un actuator pivotant de monitorizare,
iar cea de-a doua de un alt actuator pivotant de urmarire, ca sa se poata inclina in raport cu
corpul principal, in jurul axelor orizontale Y1 si Y2 (Pitch).

Unitatea video de urmarire primeste o imagine de intrare si poate urmari o {inta
inclusa in imaginea de intrare. Unitatea de monitorizare include o unitate video de
monitorizare care poate primi video de supraveghere si poate detecta o tinta iar unitatea de
control de supraveghere poate conduce unitatea video de monitorizare la deplasarea sau
inclinarea unitatji video de monitorizare in scopul detectarii tintei. Toate imaginile si miscarile
sunt analizate si comandate de o unitate centrala de comanda si control.

Problemele care apar, atat in cazul vehiculului cat si al navei, suntlegate de miscarile
de tangaj, ruliu, giratie si pe verticala ale acestor mijloace de transport, miscari produse de
mediul in care se deplaseaza, denivelari si panta drumurilor, respectiv valuri.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in scurtarea timpului in care se
intervine efectiv pentru obtinerea unei imagini clare si stabilizata si pe cea de-a treia axa,
respectiv axa X-Ruliu.

Sistemul robotizat, adaptiv, montat pe o platforma mobila, terestra sau navala,
conform inventiei, rezolva problema tehnica enuntata mai sus prin aceea ca este montat pe
o platforma mobila, terestra sau navala, cu scopul de a orienta si a mentine un echipament
optoelectronic pe directia unei tinte in miscare si cuprinde o unitate centrala de comanda si
control, care pe baza informatiilor despre miscarea f{intei primite de la echipamentul
optoelectronic si a informatiilor privind miscarile platformei purtatoare mobile primite de la
giroscopul, pe baza unui software dedicat, comanda si controleaza intr-un camp limitat de
niste senzori miscarile de rotatie ale actuatorilor ai unui mecanism robot tip 3R, respectiv trei
rotatii, prin intermediul controlerelor si a traductorilor Tncorporati in actuatori, la care
echipamentul optoelectronic este prins de un brat oscilant, fixat la randul lui Tn consola pe
arborele de iesire al actuatorului pivotant fata de axa X-ruliu, fixat la radul lui cu statorul de
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carcasa, care este lagaruita la partea superioara in furca unui brat furca, solidar la partea
inferioara cu o placa suport fixata pe arborele actuatorului ce roteste placa suport de la baza,
in raport cu axa Z-giratie, iar sus, la una din extremitatile furcii, axul de lagaruire al carcasei
este chiar arborele motor al actuatorului pivotant, cuprins intr-o carcasa solidarizata cu bratul
furcii, actuator care provoaca bratului, oscilatii fata de axa Y-tangaj, mecanismul robot fiind
fixat pe plafon prin intermediul actuatorului rotativ, al carui stator este solidar cu plafonul
caroseriei navei sau vehicolului.

Sistemul robotizat, adaptiv, prezinta la interiorul vehiculului sau cabinei navei un
dulap de comanda control si alimentare cu energie format dintr-un pupitru de comanda si
control, care inglobeaza unitatea centrald, un monitor, o tastatura, joystick, mouse,
controlerele, un modul de comanda a alimentarii si protectie si sistemul de alimentare cu
energie format dintr-o baterie de acumulatori, un invertor, un bloc de surse stabilizate, si un
bloc de monitorizare a alimentarii cu energie.

Avantajele aplicarii inventiei sunt:

- permite pentru prima oara stabilizarea pentru miscarile de rotatie ale platformei
mobile in raport cu 3 axe (giratie, elevatie, ruliu) si deplasarea pe verticala precum si pentru
deplasarile tintei pe 3 axe;

- datorita sistemului robotizat este permisa stabilizarea pentru viteze mari ale
platformei si ale tintei;

- prin solutia constructiva adoptata, dezvoltare pe verticala pentru mecanismul robot,
este marita zona de operare, fata de alte solutii existente, pentru mecanismul de elevatie;
de asemenea permite migscarea mecanismului de ruliu, inexistent la alte solutii, pe o zona
de operare comparabila cu a celui de elevatie;

- sistemul este compact, robust si fiabil.

Se dain continuare un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu fig. 1 si 2, care
reprezinta:

- fig. 1, schema bloc a sistemului robotizat, adaptiv, montat pe o platforma mobila
terestra sau navala cu scopul de a orienta si mentine un echipament optoelectronic pe
directia unei {inte in miscare;

- fig. 2, mecanismul robot al sistemului robotizat adaptiv:

- A: vedere din lateral in planul de sectiune A-A;
- Detaliu B: detaliu montaj actuator 2;

- Detaliu C: detaliu montaj actuator 3;

- Detaliu D: detaliu montaj actuator 4;

- E: vedere frontala a mecanismului robot.

Sistemul robotizat, conform inventiei, are in componenta (fig. 1) o unitate centrala 10
de comanda si control, cu accesoriile ei, un monitor 11, o tastatura, un mouse si joystick,
care, impreuna cu niste controlere 5, 6, 7, este montata, in pozitie fixa, in interiorul unei
platforme transportatoare, formand un pupitru de comanda.

Tot n interiorul platformei transportatoare este situat si un sistem de alimentare,
format dintr-o baterie de acumulatori 16, un invertor 14 pentru incarcarea acumulatorilor si
transformarea curentului continuu de la acumulatori in curent alternativ la 230 V/50Hz, cand
este necesar, un bloc de surse 15 stabilizate, un bloc 12 de monitorizare a alimentarii, toate
comandate printr-un modul de comanda 13 si protectie a alimentarii.

Sistemul de alimentare poate fi alimentat, la randul sau, de la o retea de curent
alternativ, cand vehiculul este n repaus, pentru incarcarea acumulatorilor cu ajutorul unui
invertor 14, sau cand sistemul este instalat pe o nava. Cand vehiculul se deplaseaza
incarcarea acumulatorilor se face de la reteaua de c.c. 24 V a acestuia, alimentarea com
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ponentelor sistemului cu curent alternativ la 230V/50 Hz facandu-se cu ajutorul invertorului
14. In cazul intreruperii curentului in reteaua de curent alternativ (nava), se trece la alimen-
tarea de la acumulatori.

Tn exteriorul platformei transportatoare este instalat un mecanism robot de tipul 3R
(3 cuple de rotatie), actionat la nivelul cuplelor cu trei actuatori rotativi 2 (ruliu), 3 (elevatie)
si 4 (giratie), fiind mecanismul robot care sustine si orienteaza un echipament optoelec-
tronic 1.

Fiecare actuator este format dintr-un motor, un reductor armonic, un traductor
incremental de rotatie si o frana inglobata.

Mecanismele de ruliu si elevatie sunt prevazute, fiecare, cu cate doi senzori 17 de
proximitate, montati la capetele de cursa ale acestor mecanisme.

Mecanismul de giratie are un singur senzor de proximitate, 17, pentru marcarea
pozitiei “zero”.

Legatura dintre componentele echipamentului 1 optoelectronic (2 camere video +
telemetru) si unitatea centrala 10 si componentele celor trei actuatori 2, 3, 4 (motoare,
traductori, frane) si controlerele corespunzatoare 7, 6, 5 se face prin cabluri. La fel silegatura
intre senzorii de proximitate 17 si controlerele 5, 6, 7 sau giroscopul 9 si unitatea centrala 10.

Echipamentului optoelectronic 1, actuatorii 2, 3 si senzorii 17 de proximitate aferentj,
sunt montati pe partea rotitoare a mecanismului robot pusa in miscare de actuatorul de
giratie 4 montat la partea fixa a acestui mecanism. Pentru a asigura legatura acestor
componente cu controlerele 6, 7 si unitatea centrala 10, fixe, a fost prevazut un conector
rotativ 8.

Tot pe partea fixa a mecanismului robot este fixat si un giroscop 9 legat la unitatea
centrala 10.

Unitatea centrala 10, pe baza informatiilor despre miscarea tintei primite de la
echipamentul optoelectronic 1 si a informatiilor despre miscarile platformei purtatoare mobile
primite de la giroscopul 9, comanda si controleaza miscarile actuatorilor 2, 3, 4, prin interme-
diul controlerelor 7, 6, 5 si a traductorilor incorporati in actuatori, in asa fel incat echipa-
mentul optoelectronic 1 sa fie orientat si mentinut de catre mecanismul robot pe directia fintei
aflate in migcare, tot ansambilul fiind alimentat de sistemul de alimentare.

Din desenul de ansamblu din fig. 2,A si E al sistemului robotizat, distingem:

Echipamentul optoelectronic 1 este fixat de bratul 2.1 cu suruburi. La randul lui, bratul
2.1 este fixat, in consola, pe arborele de iesire al actuatorului rotativ 2 - detaliu B - cu
suruburile 2.2, actuator care la randul lui este fixat fata de carcasa 3.1 cu suruburile 2.3.
Cand arborele de iesire al actuatorului 2 se roteste antreneaza in miscare de rotatie in jurul
axei X (ruliu) bratul 2.1 si, o data cu el, echipamentul optoelectronic 1.

Carcasa 3.1 - detaliu C - este fixata, in consola, prin suruburile 3.3 pe arborele de
iesire al actuatorului rotativ 3, care, la randul lui, este fixat prin suruburile 3.2 la bratul suport
4.2 care este solidar cu placa suport 4.1. Cand arborele de iesire al actuatorului 3 se roteste
antreneaza carcasa 3.1 in miscare de rotatie in jurul axei Y (elevatie sau tangaj) si o data
Cu ea, actuatorul 2, bratul 2.1 si echipamentul optoelectronic 1.

Placa suport 4.1 - detaliu D - este fixata in consola, prin suruburile 4.3, pe arborele
de iesire al actuatorului rotativ 4, care, la randul lui, este fixat prin suruburile 4.2 la plafonul
carcasei vehiculului sau cabinei navei 18. Cand arborele de iesire al actuatorului 4 se roteste
antreneaza placa suport 4.1 in miscarea de rotatie in jurul axei Z (giratie) si, o data cu ea,
bratul suport 4.2, actuatorul 3, carcasa 3.1, actuatorul 2, bratul suport 2.1 si sistemul
optoelectronic 1.
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Mecanismele de ruliu, subansamblele 2, 2.1, de elevatie, subansamblele 3, 3.1 si
giratie, subansamblele 4, 4.1, 4.2, formeaza mecanismul robot care are rolul de a sustine,
orienta si mentine pe directia tintei echipamentul optoelectronic 1.

Tot in fig. 2 sunt prezentate pozitiile principalelor componente in ansamblul general.
Sistemul optoelectronic 1 impreuna cu mecanismul robot, cu exceptia actuatorului 4, sunt
montate in exterior pe plafonul 18 al caroseriei vehiculului sau cabinei navei in raport cu care
pot executa miscari de rotatie dupa cele 3 axe, X, Y, Z.

In interiorul vehiculului sau cabinei navei sunt montate, in pozitie fixa in raport cu
acestea, actuatorul 4, conectorul rotativ 8, giroscopul 9 si dulapul 19 de comanda, control
si alimentare cu energie care contine unitatea centrala 10 de comanda si control - fig. 1 - cu
accesoriile ei, controlerele 5, 6, 7 - fig. 1, pupitrul de comanda si sistemul de alimentare cu
energie. Conectorul rotativ 8 face legatura intre cablurile componentelor in miscare de rotatie
fata de caroserie sau cabina, sistemul optoelectronic si mecanismul robot, relativ la cablurile
componentelor fixe din dulapul 19.

Ca mod de lucru, sistemul robotizat, adaptiv, montat pe o platforma mobila, terestra
sau navala, prin unitatea centrala de comanda si control, care, pe baza informatiilor privind
deplasarea {intei, primite de la un echipament optoelectronic format din doua camere video,
de zi si de noapte si un telemetru si pe baza informatiilor privind miscarile platformei mobile,
primite de la un giroscop montat pe platforma, comanda, prin intermediul a trei controlere,
miscarile motoarelor celor trei mecanisme (giratie, tangaj, ruliu) montate in cuplele de totatie
ale unui mecanism robot, tip 3R, care sustine blocul de senzori si le controleaza miscarile
cu ajutorul traductorilor incorporati in actuatori, in asa fel incat echipamentul optoelectronic
(camere + telemetru) sa fie orientat tot timpul spre tinta, tot sistemul fiind alimentat de la o
baterie de acumulatori reincarcabili, prin intermediul unor surse stabilizate.

Sistemul este robotizat pentru ca dupa fixarea initiala pe tinta, efectuata de un
operator uman cu ajutorul monitorului si joystickului, urmarirea tintei, in continuare, se face
in regim robotizat, pe baza datelor obtinute de la senzorii sistemului. Sistemul este adaptiv
(robot adaptiv), pentru ca in timpul urmaririi {intei isi adapteaza parametrii miscarii in functie
de modificarile conditiilor de mediu in care se deplaseaza vehiculul purtator, parametrii
cinematici ai deplasarii acestuia, precum si in functie de parametrii cinematici ai deplasarii
tintei.

Lista componentelor:

1 - echipament optoelectronic;

2 - actuator pivotant axa X;

2.1 - brat oscilant;

2.2 - suruburi;

3 - actuator pivotant axa Y;

3.1 - carcasg;

3.2 - suruburi;

3.3 - suruburi;

4 - actuator rotatie axa Z;

4.1 - placa suport de la baza;

4.2 - braf furca;

5 - controler;

6 - controler;

7 - controler;
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8 - conector rotativ;

9 - giroscop;

10 - unitatea centrala de comanda si control;

11 - monitor;

12 - bloc monitorizare alimentare cu energie electrica;
13 - modul de comanda si protectie a alimentarii;
14 - invertor;

15 - bloc surse stabilizate;

16 - baterie acumulatori;

17 - senzori de proximitate;

18 - plafon caroserie;

19 - dulap.
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Revendicari

1. Sistem robotizat montat pe o platforma mobila terestra sau navala, care orienteaza
si mentine un echipament optoelectronic pe directia unei tinte Tin miscare, cuprinzand o
unitate centrala (10) de comanda si control, care pe baza informatiilor despre miscarea {intei
primite de la un echipament optoelectronic (1) si a informatjilor privind miscarile platformei
purtatoare mobile primite de la un giroscop (9), pe baza unui software dedicat, comanda si
controleaza intr-un camp limitat de niste senzori (17) miscarile de rotatie ale unor actuatoril
(2, 3, 4) ai unui mecanism robot tip 3R, respectiv trei rotatji, prin intermediul controlerelor (7,
6, 5) si atraductorilor incorporati in actuatori, in asa fel incat echipamentul optoelectronic (1)
sa fie orientat si mentinut de catre mecanismul robot pe directia tintei care are la baza un
actuator (4) rotativ, al carui stator este solidar cu plafonul (18) caroseriei navei sau
vehicolului, iar rotorul este solidar cu o placa suport (4.1) pe care o roteste in raport cu o axa
Z-giratie, placa suport care prezinta doua brate (4.2) verticale cu lagare la captul superior,
pe unul din brate este montat actuatorul (3) al carui rotor provoaca bratului (2.1) oscilatii fata
de axa Y-Tangaj, caracterizat prin aceea ca echipamentul optoelectronic (1) este prins de
bratul (2.1) oscilant, fixat in consola pe arborele de iesire al actuatorului (2) pivotant fata de
axa X-ruliu, fixat cu statorul de o carcasa (3.1) lagaruita lateral stdnga /dreapta in partea
superioara a bratelor (4.2) verticale.

2. Sistem robotizat, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca la interiorul
vehiculului sau cabinei navei mai are in componenta un dulap (19) de comanda, control si
alimentare cu energie format dintr-un pupitru de comanda si control, care inglobeaza
unitatea centrala (10), un monitor (11), o tastatura, joystick, mouse, controlerele (5, 6, 7), un
modul de comanda (13) a alimentarii si protectie si un sistem de alimentare cu energie
format dintr-o baterie de acumulatori (16), un invertor (14), un bloc (15) de surse stabilizate,
si un bloc de monitorizare (12) a alimentarii cu energie.
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