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defineste o piesa (8) cilindrica, cava la partea inferioara,
in contact cu o piesa (13) cilindrica la partea supe-
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blul (A) superior se realizeaza o rotire a piesei (13)
cilindrice in raport si in contact cu piesa (8) cilindrica,
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a senzorilor dupa o traiectorie curba Tn limitele unui
sector circular virtual, prin rotirea piesei (8) cilindrice,
cave se produce deplasarea axei inclinate a placii (1)
de agezare a senzorilor in diferite pozitii in interiorul
unei calote sferice virtuale.
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MECANISM DE REGLARE A ORIENTARII
SENZORILOR

Inventia se referd la un dispozitiv mecanic destinat pentru reglarea planului
de operare a senzorilor, proiectat in mod special pentru senzori de tip LIDAR cu

acoperire de 360 de grade, dar nu exclusiv.

Mecanisme de orientare pentru diferite tipuri de senzori sunt larg rispandite
si folosite, in special pentru camere video de inregistrare sau supraveghere.
Majoritate acestor dispozitive se incadreazi in categoria de monturi de tip ,,Pan-
Tilt” cu doud grade de libertate. Aceste dispozitive sunt proiectate pentru a fi
folosite in combinatie cu camere de video cu camp vizual directional astfel rotirea
axului de inclinare respectiv al planului camerei montate se realizeazi cu rotirea

camerei montate in jurul axului acesteia.

Se cunoaste inventia CN217441288 (U) - 2022.09.16 care se referd in
special la un suport rotativ pentru o camerd de recunoastere a imaginii, care
cuprinde o placd de montare, un sasiu este dispus in partea de sus a plicii de
montare, un scaun rotativ este aranjat in afara sasiului. Scaunul rotativ cuprinde un
disc rotativ, un inel rotativ este aranjat pe partea perifericd a discului rotativ, iar
inelul rotativ este aranjat pe discul rotativ. In inelul rotativ se formeazi o canelura
de dinte, o baza de montare este dispusa in partea superioara a discului rotativ, iar
in baza de montare sunt formate un orificiu pentru balama si o canelurd de
alunecare. Un motor antreneazi un arbore rotativ si se roteascd, astfel incat
arborele rotativ antreneazi un angrenaj pentru a se roti, in continuare, prin
conexiunea de angrenare a angrenajului si a unei caneluri de dinte, un disc rotativ
poate fi rotit atunci cand angrenajul se roteste si o tijd de alunecare alunecd in
interior. o canelur# de alunecare prin ingurubarea unei coloane filetate, astfel incat

un unghi inclus intre un scaun de montare si o tijd de depozitare este reglat

convenabil, iar inédltimea unei camere este reglata; iar tija de prelungire este dispusa
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in tija de depozitare intr-o manierd de alunecare, astfel incat plierea este facilitati

si, in plus, depozitarea suportului rotativ este facilitata.

Se cunoaste inventia CN217344392 (U) - 202209.02 care se referd in
special la 0 mas# de asamblare rotativa pentru monitorizarea productiei de camere,
care cuprinde un scaun de montare, o carcasi de sustinere este in contact cu scaunul
de montare, o bazi este conectati fix la capétul superior al carcasei de sustinere,
un arbore rotativ este conectat fix la bazi, o cutie de montare este conectata fix la
baza, iar arborele rotativ este conectat fix la cutia de montare. O placid de sustinere
este conectata fix la interiorul cutiei de montare, o tija de legéturi este conectata
prin alunecare la interiorul cutiei de montare, o tijd de legétura este conectatii prin
alunecare la interiorul plicii de sustinere si un prim arc este dispus pe partea
exterioard a bielei. Arborele rotativ si primul rulment sunt aranjate astfel incat baza
sd se poatd roti in timpul miscarii, placa de legiturd, tija de strangere, al doilea arc
si alte componente sunt aranjate astfel incét al doilea arc s& poaté antrena tija de
striangere pentru a limita baza si unghiul orizontal al bazei dupi rotatie poate fi
limitat; se rezolva problema ci o masé de asamblare existenta pentru monitorizarea

productiei camerelor este incomod de rotit in timpul utilizirii.

Se cunoagte inventia W02022158659 (A1) -2022.08.23 care se referd la un
modul de camer3 de supraveghere avand o structura de cuplare rotativd. Modulul
camerei de supraveghere avand o structurd de cuplare rotativa cuprinde: o carcasi
a camerei (11a, 11b) in interiorul cireia este montatd o cameri capabild si capteze
imagini ale unei zone date; un suport de fixare (13) care serveste la fixarea rotativa
a carcasei camerei (11a, 11b); si o unitate de fixare (15) care este conectati la
interiorul carcasei camerei (11a, 11b) si fixatd la un dispozitiv electronic sau un

obiect .

<’:.> 2
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Dezavantajul mecanismelor cunoscute consti in faptul c¢i nu sunt de
constructie compacta avand deseori o configuratie nepotrivitd cu zona de scanare

si un reglaj manual mai delicat.

Problema tehnicé pe care o rezolva inventia este de a realiza un mecanism
de constructie compactd si monolitica care s permiti reglarea manuala usoara sau
automatizata a planului de scanare al senzorilor fara riscul de a infasura sau a rupe

cablul de conexiune cu senzorul.

Mecanismul de reglare a orientérii senzorilor conform inventiei inldtura
dezavantajele de mai sus prin aceea ca este constituit dintr-un ansamblu superior,
purtdtor al unei plici de asezare a senzorilor , inglobat intr-un subansamblu
cilindric inferior in care un plan de divizare inclinat defineste o piesa cilindricé
cava la partea inferioara, in contact cu o piesa cilindricad la partea superioara. La
rotirea unei piese de baza din ansamblul superior se realizeazi o rotire a piesei
cilindrice in raport si in contact cu piesa cilindrica cava producand o inclinare a
axei placii de asezare a senzorilor dupa o traiectorie curba in limitele unui sector
circular virtual. Prin rotirea piesei cilindrice cave se produce deplasarea axei
inclinate a placii de asezare a senzorilor in diferite pozitii in interiorul unei calote
sferice virtuale. Operatiunile de rotire pot fi realizate, independent sau
simultan, intr-un sens sau altul pentru a obtine pozitia doritd a axei placii de

asezare a senzorilor conform necesitétilor de operare si scanare.

Mecanism de reglare a orientdrii senzorilor conform inventiei prezinti

urmitoarele avantaje:

- Constructie compacti si cu aparentd monolitica;
- Posibilitatea reglarii facile manual sau motorizat:

- Inlaturarea posibilititii de impletire a cablurilor de alimentare a senzorilor.
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Se da in continuare un exemplu de realizare a inventiei in legitura cu figurile
care reprezinti: GO
- Fig.1 Schema principiald a mecanismului
- Fig.2 Vedere generala in perspectiva a mecanismului
- Fig.3 Sectiune longitudinala prin mecanism
- Fig.4 Vedere expandati in perspectiva de sus a mecanismului
- Fig.5 Vedere expandati in perspectiva de jos a mecanismului
- Fig.6 Vedere a principalelor componente a subansamblului A
- Fig.7 Vedere a principalelor componente a subansamblului B
- Fig.8 Fotografie a mecanismului cu axa verticala a placii de agezare a senzorilor
- Fig.9 Fotografie a mecanismului cu axa inclinata a placii de asezare a senzorilor
- Fig.10 Fotografie cu piesd de baza pentru reglare si piesa de legaturd flexibila
- Fig.11 Fotografie cu piesele sectoare circulare cu dantura conica
- Fig.12 Fotografie cu modul de reglare
- Fig.13,14,15 Fotografii cu diferite pozitii reglate manual
- Fig.16 Sectiune longitudinala prin mecanism cu danturi de angrenare ascunse

Mecanismul de reglare a orientirii senzorilor conform inventiei are la baza
principiul reglarii spatiale a axei unui cilindru C/ (Fig.1) care este dispus la nivelul
unei sectiuni transversale oblice cu o sectiunea transversala oblica corespondenti
si inversd a unui al doilea cilindru C2 astfel incat axele celor doi cilindri sunt
coaxiale si in prelungire. Dacé cilindrul C/ se roteste pastrand contactul cu
cilindrul C2 la nivelul sectiunilor transversale oblice si corespondente atunci un
punct al axei cilindrului C/ va descrie o linie curba delimitati de un sector circular
virtual. Daci odati cu rotirea cilindrului C! se realizeaza si rotirea cilindrului C2

atunci punctul mentionat al axei cilindrului C/ va lua o multitudine de pozitii intr-
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un spatiu delimitat de o caloti sferici virtuali. in felul acesta asociind punctul
anterior mentionat cu un senzor este evident cd se poate obfine o multitudine de
pozitii de reglaj in procedurile de scanare cu un senzor. Un mecanism care si
materializeze efectul de mai sus pare evident, dar in practicd suprapunerea
sectiunilor elipsoidale cu orientari diferite a axelor in timpul cdutérii unor pozitii
de scanare devine un impediment. Acest impediment se pastreazd si in cazul

necesitdtii de motorizare a rotirilor , respectiv in realizarea unei structuri

constructive simple i compacte.

Pentru facilitarea descrierii structurii constructive si a functionalitétii
mecanismului §i pentru evidentierea elementelor de noutate si inventivitate in
continuarea descrierii se va face o asociere conventionald a cilindrului C1 purtitor
al senzorilor cu un subansamblu superior denumit 4, care este incorporat intr-un
subansamblu cilindric inferior B si care asigura elementele necesare reglarii prin
miscéari de rotatie. Pentru asigurarea unei constructii compacte si monolitice a
mecanismului componentele subansamblului superior 4 sunt inglobate constructiv
in structura subansablului cilindric inferior B. Subansamblul superior 4 poartd pe
partea frontald superioard o placd de agezare (1) a senzorilor, iar frontal pe partea
inferioard un postament (4) de asezare a dispozitivului. Subansamblul cilindric
inferior B asigura pe partea exterioard, prin piesd cilindrici cava (8) (-
corespunzitoare cilindrului CI), si prin piesd cilindricd (13) (- corespunzitoare
cilindrului C2) forma cilindrica si posibilitatea rotirii acestora pentru reglarea
pozitiei de operare dorite. O piesa de legdtura flexibila (3) asigura prin tractiune si
deformabilitate unghiulari elasticd mentinerea contactului intre piesd cilindrica

cava (8) si placd de agezare a senzorilor (1) in toate pozitiile de reglaj posibile.

Mecanismul de reglare a orientdrii senzorilor conform inventiei foloseste
principiul de reglare a planurilor de scanare de mai sus intr-o structura constructiva
compacta si monoliticd in care o placd de agezare a senzorilor (1) este atagatd unui

subansamblu superior 4 (Fig.2, 3, 4, 5) care este inglobat cu elementele sale
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constructive intr-un ansamblu cilindric inferior B care are o form# cilindrica
monoliticd la exterior si asigura posibilitatea reglajelor dorite prin simpli lor rotire.
Legatura functionald a subansamblului superior 4 cu ansamblul cilindric inferior
B in care este incorporat este asigurati de o piesa de legatura flexibila de tip resort
elastic supus la tractfiune, manson elastic de cauciuc sau cuplaj cardanic si de o
pereche de sectoare circulare dintate cu danturd conicd care permit transmiterea
rotatiilor in orice pozitie a sectiunilor transversale oblice si elipsoidale sau circulare
a doi cilindrii, unul cu axa verticali si altul cu axa orientabila intr-un spatiu virtual

determinat de o calota sferica.

Subansamblu superior 4, purtitor al unei pléci de asezare (1) a senzorilor,
este inglobat intr-un subansamblu cilindric inferior B in care un plan de divizare
inclinat defineste o piesd cilindricd cava (8) la partea inferioard, in contact cu o
piesa cilindrica (13) la partea superioard, astfel incét la rotirea unei piese de baza
(5) din subansamblul superior A se realizeaza o rotire a piesei cilindrice (13) in
raport $i in contact cu piesi cilindrici cava (8) producéand o inclinare a axei placii
de asezare a senzorilor (1). Aceasta se face dupi o traiectorie curb in limitele unui
sector circular virtual, iar apoi prin rotirea piesei cilindrice cave (8) produce
deplasarea axei inclinate a plicii de asezare a senzorilor (1) in diferite pozitii in
interiorul unei calote sferice virtuale. Operatiunile de rotire pot fi realizate,
independent sau simultan intr-un sens sau altul pentru a obtine pozitia doritd a axei

placii de agezare a senzorilor 1 conform necesitétilor de operare si scanare.

Subansamblul convetional definit i numit subansamblu superior A este
alcatuit dintr-o placd de agezare (1) a senzorilor care este de preferintd de forma
unui disc circular cu nervuri si orificii ce faciliteazi fixarea unuia sau mai multor
senzori, dispozitive cu razi laser sau camere video. Placa de asezare (1) este fixati
pe un disc (2) prevazut periferic cu o cale de rulare iar acesta la rdndul sau este
fixat la partea superioara a unei piese de legdtura flexibile (3) care este montata in

extensie pentru a asigura tragerea capetelor, respectiv a discului (2) in raport cu un
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postament (4) la partea inferiora de forma circulara si prevézut periferic cu o cale
de rulare (7). Postamentul (4) permite fixarea intregului dispozitiv pe un loc din
spatiul de operare vizat. Prin calea de rulare (7) care poate fi cu bile, role sau
cuzineti se face legaturd functionald cu o piesd de baza (5) previzuta spre interior
cu un sector circular (6) cu danturd conica prin care se¢ face transmisia miscarii
circulare la subansamblul cilindric inferior B datoritd angrenarii cu un sector

circular (12) cu danturi conica aflat pe acesta.

Subansamblul conventional definit si numit subansamblu cilindric inferior B este
alcdtuit dintr-o piesa cilindricé cava (8) sectionata oblic care se roteste pe un ghidaj
circular interior (9) pe periferia sectorului circular (6). Pe partea sectionati oblic
are fixatd o placé elipsoidald (10) care spre interior prin intermediul unui ghidaj
circular (11) asigura rotirea unui sector circular (12) cu danturéd conica ca urmare
a angrenarii cu sectorul circular (6). Sectorul circular (12) este atagat unei piese
cilindrice (13) care pe partea inferioaréd sectionatd oblic si de forma elipsoidala
patineaza pe placa elipsoidala (10) astfel cé la rotirea piesei cilindrice cave (8) si
a contactului cu piesa cilindrici (13) se produce prin apésare schimbarea orientarii
axei placii de asezare (1). Un ghidaj circular (14) asigura rotirea fird torsionarea a
piesei de legdtura flexibile 3. Prin aceastd se mentine contactul si se permite
modificarea de orientare unghiularéd a plicii de asezare (1). Rotirea simultand a
piesei de baza (5) si a piesei cilindrice cave (8) asigura cé orientarea pentru scanare
a axei plécii de asezare (1), purtitoarea de senzori, sd se faca in spatiul virtual al
unei calote sferice. Reglarea pozifiei de scanare dorite a senzorilor se poate face
motorizat prin asocierea unor elemente de antrenare mecanice la periferia circulard
a piesei de baza (5) si la periferia circulard a piesei cilindrice cave (8). Toate

lagdrele circulare ale mecanismului pot fi cu bile, role sau cuzineti.

Componente separate ale mecanismului sunt prezentate in perspectivd in
Fig.6 si 7 respectiv in fotografiile din Fig.10,11 si 12 , imaginea unui prototip in
Fig. 8 5i 9, iar fotografii cu diferite pozitii reglate in Fig.13,14 si 15.
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REVENDICARI

1. Mecanism de reglare a orientérii senzorilor caracterizat prin aceea ci
este constituit dintr-un subansamblu superior (A), purtétor al unei plici de asezare
(1) a senzorilor, incorporat intr-un subansamblu cilindric inferior (B), cu sectiunea
transversald circulara sau ovald, in care un plan de divizare inclinat defineste o
piesa cilindricé cava (8) la partea inferioard, in contact cu o piesd cilindricd (13) la
partea superioar, astfel incét la rotirea unei piese de baza (5) din subansamblul
superior (A) se realizeazi o rotire a piesei cilindrice (13) in raport si in contact cu
piesa cilindrica cava (8) producénd o inclinare a axei placii de asezare a senzorilor
(1) dupa o traiectorie curbd in limitele unui sector circular virtual, iar apoi prin
rotirea piesei cilindrice cave (8) sd se produca deplasarea axei inclinate a placii de
asezare a senzorilor (1) in diferite pozitii in interiorul unei calote sferice virtuale,
operatiunile de rotire putand fi realizate, independent sau simultan intr-un sens sau
altul pentru a obtine pozitia doritd a axei plicii de asezare a senzorilor (1) conform

necesitétilor de operare si scanare.

2.Mecanism de reglare a orientdrii senzorilor conform revendicarii 1

caracterizat prin aceea cd :

- subansamblul superior (A) este alcituit dintr-o placi de agezare (1) de tip
disc pe care pot fi montati unul sau mai multi senzori, fixati pe un disc (2) care
este la randul sau fixat de o piesd de legéiturd flexibild (3) si in extensie elastici
solidard cu un postament (4) care serveste pentru fixarea intregului mecanism pe
locul de asezare din spatiul de operare a mecanismului, fati de care o piesé de baza
(5) se poate roti pe un ghidaj circular (7) dintre postamentul (4) si piesa de baza (5)
antrenind un sector circular (6) cu danturd conicd prin care se face transmisia
miscdrii circulare la piesa cilindrica (13) datoritd angrenarii cu un sector circular

(12) cu dantura conici;
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- subansamblul cilindric inferior (B) este alcatuit dintr-o piesa cilindrica cava
(8) sectionati oblic si care se roteste pe un ghidaj circular interior (9) pe periferia
sectorului circular (6) avand fixatd pe partea sectionati oblic o placi elipsoidala
(10) care spre interior prin intermediul unui ghidaj circular (11) asigura rotirea unui
sector circular (12) cu danturd conicd ca urmare a angrenarii cu sectorul circular
(6), sectorul circular (12) fiind atasat unei piese cilindrice (13) care pe partea
inferioard sectionatd oblic si de forma elipsoidald patineaza pe placa elipsoidala
(10) astfel cd larotirea piesei cilindrice cave (8) si a contactului cu piesé cilindrica
(13) sa se produca prin apésare schimbarea orientérii axei plicii de asezare (1), un
ghidaj circular (14) asigurand rotirea fara torsionarea a piesei de legatura flexibile
(3) care mentine contactul si permite modificarea de orientare unghiulard a placii
de asezare (1), iar rotirea simultana a piesei de baza (5) si a piesei cilindrice cave
(8) asigurand ca orientarea axei plicii de agezare (1), purtitoarea de senzori, si se

facd in spatiul virtual al unei calote sferice.

3. Mecanism de reglare a orientirii senzorilor conform revendicarii 1 si 2
caracterizat prin aceea ci pentru asigurarea unei constructii compacte si
monolitice a mecanismului componentele subansamblului superior (A) sunt
inglobate constructiv in structura subansablului cilindric inferior (B),
subansamblul superior (A) asigurdnd pe partea frontald superioard placi de asezare
(1) a senzorilor, iar frontal pe partea inferioard postamentul (4) de agezare a
dispozitivului, iar subansamblul cilindric inferior (B) asigurind pe partea
exterioard, prin piesd cilindricd cava (8) si prin piesd cilindricd (13) forma

cilindrica si posibilitatea rotirii acestora pentru reglarea pozitiei de operare dorite.

4. Mecanism de reglare a orientérii senzorilor conform revendicérii 1, 2 si
3 caracterizat prin aceea ci reglarea pozitiei de lucru dorite a senzorilor se poate
face motorizat prin asocierea unor elemente de antrenare mecanice la periferia

piesei de baza (5) si la periferia piesei cilindrice cave (8).
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5. Mecanism de reglare a orientérii senzorilor conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ci piesa de legituri flexibild (3) asigurd prin tractiune si
deformabilitate unghiulard elastici mentinerea contactului intre piesa cilindrica
cava (8) si placd de asezare a senzorilor (1) in toate pozitiile de reglaj posibile si

poate fi de tip resort, tub flexibil elastic din cauciuc sau legétura cardanica.

6. Mecanism de reglare a orientiiri senzorilor conform revendicérii 1, 2 si
3 caracterizat prin aceea ca poate fi folosit pentru orientarea unor senzori, a unor

dispozitive cu raze laser, a unor camere video.

7. Mecanism de reglare a orientirii senzorilor conform revendicérii 1,2 si
3 caracterizat prin aceea ci reglarea pozitiei de lucru dorite a senzorilor se poate
face motorizat folosind motoare inelare pozitionate in jurul postamentului (4)

actionand direct asupra sectorului circular (6) si a piesei cilindrice cave (8)

8. Mecanism de reglare a orientérii senzorilor conform revendicarii 1, 2 si
3 caracterizat prin aceea ci piesa cilindrica cava (8) si piesa de bazi (5) sunt
construtie astfel incat dantura de angrenare poate fi plasatd la exterior sau spre
interior, sub subansamblul cilindric inferior (B), permitind pozitionarea unor
motoare electrcie si elementelor de antrenare mecanice ascunse sub mecanismul

de reglare a orientarii senzorilor.

9. Mecanism de reglare a orientérii senzorilor conform revendicarii 1, 2 si
3 caracterizat prin aceea ca sectoarele circulare cu dantura conica (6) si (12) care
reazeaza legatura gi transmiterea rotirii intre piesa de baza (5) si piesa cilindricd
(13) pot fi inlocuite cu unul sau mai multe arcuri, tub sau tuburi flexibile, tije

flexibile sau telescopice sau legaturi tip cardanice.
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