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Inventia se refera la un procedeu si la un robot pentru manipularea automatizata si in
timp real a cartilor si revistelor aflate in rafturile bibliotecilor. Scopul inventiei este acela de a
manipula cartile si/sau revistele din bibliotecile in care acestea sunt stocate, de a permite
accesul la distanta la informatiile existente in acestea, de a constitui o baza de date cu aceste
informatii, formand o biblioteca digitald, pentru a putea fi folosite ulterior, fara a mai accesa
cartea sau revista din raft, si de a oferii aceste informatii, la distanta, cititorilor, prin intermediul
unor retele de calculatoare si Internet.

Nu sunt cunoscute procedee pentru manipularea automatizata si in timp real a cartilor
si revistelor aflate in rafturile bibliotecilor, pentru constituirea unei baze de date cu continutul
acestora si facilitarea accesului la distanta a acestuia.

Sunt cunoscuti roboti pentru biblioteci, care au urmatoarele dezavantaje:

- sunt de tip umanoid si se deplaseaza precum omul printre rafturile bibliotecilor.
Dezavantajele se refera la timpul mare de servire a paginilor, si la faptul ca nu se preteaza la
servirea intensa a unui numar mare de pagini pe zi;

- sunt de tip car care se deplaseaza pe sina, identifica apoi cartea in raft, o extrage si
o aduce la un operator uman, care o distribuie solicitantilor. Dezavantajele sunt acelea ca
necesita o constructie speciala de séli de biblioteca cu rafturi special construite, o investitie
foarte costisitoare, cartile nu se pot citi la locul de depozitare a acestora in raft, si ca se
limiteaza doar la a duce cartile la operator sau cititor si a le depune vraf in containere speciale,
ceea ce necesitad interventia ulterioara a operatorului uman pentru rearanjarea lor in rafturi;

- toti robotii cunoscuti prezintd dezavantajul ca expun cartile uzurii prin operarea lor
repetata pana la deteriorare.

Problema tehnicd pe care o rezolva inventia constd in accesul, manipularea si
transmiterea automatizata, in timp real, a continutului cartilor, in format digital, dintr-o biblioteca.

Procedeul pentru manipularea automatizata si in timp real a cartilor si revistelor aflate
in rafturile bibliotecilor, conform inventiei, inlaturd dezavantajele prezentate mai sus prin
parcurgerea cronologica a urmatoarei succesiuni de etape:

- inregistrarea unei solicitari de continut de carte sau de revista printr-un server al unei
biblioteci;

- transmiterea solicitarii unei unitati de control si comunicatii wireless de pe o unitate
mobila robotica;

- deplasarea unitatii mobile prin fata raftului deservit, pe o sina electrica avand rol de
alimentare a unui motor electric pentru deplasarea unitatii mobile si pentru actionarea unui
sistem de manipulare-citire, care actioneaza un brat de plasare de pe sistemul de manipulare-
citire, si un cap de manipulare-citire plasat pe o bara verticald, unitatea mobila deplasandu-se
pana in fata cartii pe care o identifica pe baza informatiilor din comanda primita de la server;

- plasarea, prin intermediul sistemului de manipulare-citire cu bratul de plasare, a
ansamblului bara vertical& - cap de manipulare-citire in fata cartii dorite, pe o schela instalata
initial in fata raftului cu carti, ansamblul bara verticala - cap de manipulare-citire putand fi
deplasat stdnga-dreapta pentru o pozitionare corectd, astfel bara verticala fiind extrasa dintr-o
magazie de pe unitatea mobild, in acelasi timp bara fixadndu-se in fanta de pe corpul capului
de manipulare-citire care este extras dintr-o magazie, dupa care unitatea mobila se elibereaza,
pentru a primi 0 noud solicitare;

- pregatirea cartii pentru parcurgere si citirea acesteia de catre capul de manipulare-citire
conform comenzii primite, si transmiterea informatiilor solicitantului prin server.

Robotul pentru manipularea automatizata si in timp real a cartilor si revistelor aflate in
rafturile bibliotecilor, pentru constituirea unei baze de date cu continutul acestora, si facilitarea
accesului la distanta a acestui continut, este constituit dintr-o unitate mobila, plasata pe niste
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schele cu care se echipeaza rafturile din bibliotecd, care se deplaseaza si se pozitioneaza prin
control manual sau automat, prin intermediul unor gine electrice, in dreptul cartii solicitate,
unitate mobila care contine o unitate de control si comunicatii wireless, un brat de plasare, un
ansamblu alcatuit din bara verticala si un cap de manipulare-citire care contine un dispozitiv de
dat paginile, si care extrage cartea solicitata din raft, cu scopul de a scana pagini ale acesteia
si de a trimite la server imaginile scanate, o camera video plasata pe bratul de plasare, si un
emitator-receptor pentru identificarea cartii si pozitionarea unitatii mobile in fata ei, o magazie
cu capete de manipulare-citire si 0 magazie cu bare verticale, in care

capetele de manipulare-citire contin:

- un corp cu o fanta pentru plasare pe bara vertical3;

- un dispozitiv de tip mana format din 2 pl&ci paralele de sustinere a copertilor cartii de
scanat;

- nigte placi necesare pentru sustinerea cartilor ramase in raft dupa extragerea cartii de
scanat;

- un brat extractor al cartii din raft, avand si rol de plasare a unor piese de prindere a
cartii pe cotorul cartii, brat care foloseste o magazie cu piese care includ fiecare o etichetd
electronica RFID si o eticheta cu coduri de bare pentru pozitionare-identificare carte, in magazie
aflandu-se un piston realizat cu un resort pentru impingerea pieselor in afara si lipirea lor pe
carte;

si in care dispozitivul de dat pagini contine:

- patru capete de tinere;

- un cap de deschis cartea;

- un cap de scanat pagini;

- un cap de manipulare pagini.

Avantajele pe care le prezintd inventia sunt urméatoarele:

- permite atat ciutarea cartilor si/sau revistelor, clasificarea, cat si etichetareain vederea
identificarii electronice ulterioare, precum si construirea unei baze de date, operatii care se fac
in cicluri de lucru semiautomate sau complet automatizate;

- citeste cartile la locul de stocare a acestora, in fata raftului, ceea ce permite livrarea
a zeci de mii de pagini zilnic;

- se creeaza o biblioteca digitala;

- protejeaza cartile de deteriorare, acestea fiind scanate complet o singura dats;

- transpune in regim automat continutul cartilor in format digital, ceea ce reduce
considerabil accesul si traficul prin retea sau Internet la continutul acestora, precum si gradul
de incarcare al sistemului robotic;

- permite citirea cartilor in timp real de la distanta, de oriunde dintr-o locatie conectata
la Internet sau la o retea de calculatoare;

- permite citirea cartilor fara a mai fi manipulate de catre om, in vederea protejarii starii
lor fizice si conservarii pe o perioada de timp cat mai indelungats;

- reduce aglomeratia din biblioteci;

- reduce costurile de functionare a bibliotecilor.

Se d3, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei in legatura cu fig. 1...11, ce
reprezinta:

- fig. 1.1., vedere generala a ansamblului robot;

- fig. 1.2., vedere de sus a ansamblului robot;

- fig. 1.3., vedere din lateral a ansamblului robot;

- fig. 2.1., vedere din lateral a unitatii mobile;

- fig. 2.2., vedere frontala a unitatii mobile;

- fig. 3.1., vedere din lateral a barei verticale;

- fig. 3.2., vedere frontala a barei verticale;
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- fig. 4.1., vedere din lateral a bratului de plasare;

- fig. 4.1., vedere generald a bratului de plasare;

- fig. 5, secvente de plasare cap de manipulare-citire pe bara verticala si apoi pe schel§;

- fig. 6.1., vedere din lateral a capului de manipulare-citire;

- fig. 6.2., vedere de sus a capului de manipulare-citire;

- fig. 6.3., vedere din spate a capului de manipulare-citire;

- fig. 7.1., vedere din lateral a corpului capului de manipulare-citire;

- fig. 7.2., vedere de sus a corpului capului de manipulare-citire;

- fig. 7.3., vedere din spate a corpului capului de manipulare-citire;

- fig. 8, vedere generalad a bratului extractor;

- fig. 9, secventa de extragere a unei carti din raft;

- fig. 10.1., vedere de sus a dispozitivului de dat pagini;

- fig. 10.2., vedere de jos a dispozitivului de dat pagini;

- fig. 10.3., vedere din lateral a dispozitivului de dat pagini;

- fig. 10.4., vedere din spate a dispozitivului de dat pagini;

- fig. 10.5., vedere din fata a dispozitivului de dat pagini;

- fig. 11, schema de functionare.

Procedeul de manipulare automatizata si in timp real a cartilor si revistelor aflate in
rafturile bibliotecilor, pentru constituirea unei baze de date cu continutul acestora, si facilitarea
accesului la distanta a acestui continut, consta in urmatoarea succesiune de operati:

1. se inregistreaza, intr-o aplicatie informatica dedicata, dintr-un server SV special
configurat HW si SW al unei biblioteci, o solicitare de continut de carte sau revista;

2. aplicatia informatica ofera ca raspuns informatii despre continutul de carte si/sau
revistd existente in biblioteca, legate de solicitarea primita;

3. daca solicitantul doreste, trimite o a doua solicitare mai detaliata, cu indicatii de titluri
si numere de pagini, care se inregistreaza in aplicatia din server;

4. aplicatia din server trimite o0 comanda catre o unitate UCC de control si comunicatii
wireless, dispusa pe o unitate UM mobild, unitate care deserveste raftul unde se afla prima
carte de accesat; in cadrul unei biblioteci pot functiona mai multe unitati mobile;

5. aceasta unitate UM mobila se deplaseaza prin fata raftului deservit, pe o platforma
PR curoti, avand un sistem ST1 de transmisie cu sistem SPA de partajare a actionarii, realizat
cu un element de transmisie (ax, lant, curea) si o cupla CEm electromagnetica; platforma
ruleaza pe o sind SE electrica, avand rol de alimentare a unui motor ME electric utilizat in
deplasarea unitatii UM mobile, si in alimentarea unui sistem SM-CMC de manipulare, a unui
motor MA-BP pentru actionarea unui brat BP de plasare, a doua linii electrice LE1 $i LE2, unui
contact CEL electric si a unui cap CMC de manipulare-citire plasat pe bara BV verticalg;
unitatea UM mobila se deplaseaza pana in fata cartii pe care o identifica pe baza informatiilor
din comanda primita de la server, intr-un mod manual, utilizand o camera CV video supervizata
de solicitant sau un angajat al bibliotecii, sau intr-un mod automat utilizand un emitator-receptor
ERP de identificare/pozitionare prin tehnologie RFID (identificare prin radio-frecventd) si cititor
de coduri de bare, pentru cartile care au fost anterior accesate si au primit o eticheta RFID pe
cotor;

6. sistemul SM-CMC cap de manipulare, constituit din sistemele de transmisie ST2 si
ST3, sistemul SPA de partajarea a actionarii, bratul BP, motorul MA-BP, realizeaza o pozitio-
nare corecta in fata cartii a unitatii UM mobile prin ansamblu bara BV verticala - cap CMC de
manipulare-citire; capul CMC de manipulare este prevazut cu o fanta "f" si cu un cui CUI-CMC
pentru asamblare, si este luat dintr-o magazie M-CMC de pe unitatea UM mobila; unitatea UM
mobild se va elibera pentru a primi 0 noua solicitare;
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7. executia comenzii complexe pe server se transfera apoi de la o unitate UCC1 de
control si comunicatii wireless la o alta unitate UCC2 de control $i comunicatii wireless;

8. bratul BEX extractor, aflat pe capul CMC de manipulare, executa, gratie unor motoare
MAv si MTC, o miscare compusa, incepand printr-o pivotare de 90 de grade din plan orizontal
in plan vertical spre cartea din raft, si continuénd cu o migcare de translatie liniara spre aceasta,
pana o atinge;

9. bratul BEX extractor ajunge astfel in starea de a prinde cartea cu niste piese PPC de
prindere a cartii, pe care o trage apoi circa 5 cm spre capul CMC de manipulare;

10. doua placi PSC de sustinere, lamelare, de pe capul CMC de manipulare, sunt
actionate de catre motorul MAv prin intermediul sistemul SPA de partajare a actionarii, prin
pivotare cu 90 de grade spre raft si patrunderea prin partea stanga si dreapté a cartii dorite,
intre copertile ei si cartile vecine din stanga si din dreapta ei;

11. bratul BEX extractor pivoteaza 90 de grade spre capul CMC de manipulare, iar
cartea extrasa lasa loc placilor PSC de sustinere a cartilor ramase in raft; astfel se pastreaza
locul liber, facilitdind repunerea in raft;

12. capul CDC de deschidere, de pe un dispozitiv DDP de dat paginile, aflat pe niste
stalpi S-DDP de pe capul CMC de manipulare, se pozitioneaza in lateral pe o axa perpen-
diculara pe carte, gratie unui motor M-DDP, si coboara spre carte, introducand o lama intre
paginile acesteia, in zona paginii cautate, deschizand cartea cu 10...20 grade, copertile fiind
sustinute de un dispozitiv M tip mana, format cu doua placi;

13. prin functia OCR se permite recunoasterea numarului paginii unde a fost deschisa
cartea;

14. dispozitivul DDP de dat paginile, contindnd motorul M-DDP pentru actionari interne,
intrd in functiune dand paginile inspre pagina cautata, folosind patru capete CT de tinere,
montate doua cate dou3;

15. capul CS de scanare de pe dispozitivul DDP de dat paginile coboara in interiorul
cartii, spre cotorul aflat in partea de jos, dupa care se opreste;

16. capul incepe sa se deplaseze in sus, scanand paginile printre care se deplaseaza,
chiar daca a fost solicitatéd doar una dintre acestea, pana cand capul CS de scanare iese dintre
pagini, urmand ca imaginile scanate sa fie trimise la serverul SV prin intermediul unei unitati
UCC de control si comunicatii;

17. daca este nevoie, se dau paginile catre pagina cautata, reluandu-se pasii anteriori
14...16;

18. mana M apropie placile PSCC péana la inchiderea cartii, iar bratul BEX extractor
pivoteaza spre raft, spre a permite translatarea spre el a cartii, pentru a o introduce intre placile
PSC de sustinere a cartii ramase pe raft;

19. terminarea sesiunii presupune aducerea dispozitivul DDP de dat paginile, capului
CDC de deschidere, capului CS de scanare, capului CMC de manipulare pagina si capetelor
CT de tinere in pozitiile initiale;

20. odata cu comanda de la server a unitatii UM mobile, se muta ansamblul BV-CMC
la cartea urmatoare, si se reiau operatiile de la 5 la 20;

21. laterminarea comenzii complexe, informatiile scanate suntintroduse in baza de date
din biblioteca digital&, contribuind la obtinerea cartilor in format digital $i pregatirea spre livrare
a informatiilor solicitate in format digital.

Este prezentatain continuare alcatuirea detaliata a robotului pentru manipularea, intimp
real, a cartilor si revistelor aflate in rafturile bibliotecilor, prin utilizarea reperelor suplimentare,
avand rol de structurare pentru parcurgerea facila a descrierii.
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Serverul SV (fig. 1.1) este special pregatit si configurat HW si SW, pentru a indeplini
functiile din procedeul prezentat.

Schela SCH (fig. 1.1) este alcatuita dintr-o bara superioara si una inferioara, avand rolul
de sustinere intr-o pozitie adecvata a ansamblurilor bara BV verticala - cap CMC de manipulare
carte; ansamblul bara BV verticala - cap CMC de manipulare carte (fig. 1.3) este prezentat cu
rol in manipularea si scanarea cartii; linia electrica LE1 (fig. 1.1) dispusé pe bara superioara are
rolul de a alimenta ansamblul bara BV verticala - cap CMC de manipulare carte.

Sina SE electrica (fig. 1.2) are rol de cale de rulare pentru unitatea UM mobila si de
alimentare a echipamentului electric.

Unitatea UM mobilda (fig. 2.1 si 2.2) este proiectatd pentru a indeplinii functiile
procedeului prezentat, si este alcatuitad pentru acest scop din:

- o platforma PR suport cu roti (fig. 2.1), care poarta toate componentele unitatii UM
mobile si se deplaseaza pe sina SE electrica;

- un motor ME electric (fig.2.1) cu o roatd RD1 dintata, motor folosit pentru deplasarea
unitatii UM mobile si pentru actionarea alternativa a sistemului SM-CMC de manipulare;

- un sistem ST1 de transmisie (fig. 2.1) alcatuit dintr-o axd AXM motoare cu roti cu rol
in deplasarea unitatii UM mobile, o axa AXD de transmitere migcare, o roatd RD2 dintata (fig.
2.2) cu doué randuri de dinti, avand rol in retransmiterea miscarii de la un lant LT1 de
transmisie la un altul LT3 ce pune in miscare pe orizontala sistemul SM-CMC de manipulare,
o roatd RD3 dintat& cu rol de retransmitere a miscarii de la lantul LT1 de transmisie la un altul
LT2, ce pune in miscare pe verticald un brat BP de plasare aflat pe sistemul SM-CMC de
manipulare, un sistem SPA de partajare a actionarii realizat cu un lant LT1 de transmisie si o
cupla CEm1 electromagnetica, pentru cuplarea/decuplarea miscarii transmise de motor la axa
AXM motoare;

- un sistem SM-CMC de manipulare a unui cap de manipulare (fig. 2.2), alcatuit dintr-o
sind SN1 pentru deplasarea pe orizontald a unui brat BP de plasare, un sistem ST2 de
transmisie compus dintr-o axa AXS spiralatd de transmisie, pentru deplasare pe orizontala a
sinei SN1, un sistem SPA de partajare a actionarii, realizat cu un lant de transmisie LT3, o
cupla CEm2 electromagnetica, pentru cuplarea/decuplarea miscarii transmise de motorul ME
la sina SN1, o roatd RD4 dintata, o sind SN2 pentru deplasarea pe verticala a bratului BP de
plasare;

- ansamblu bara BV verticala - cap CMC de manipulare-citire, alcatuit dintr-un suport
SP-CMC de prindere (fig. 4.2), un cap CBL cu bild de cauciuc pentru prinderea si fixarea
capului CMC de manipulare-citire, o cupla CEm4 electromagnetica, o camera CV video, pentru
pozitionarea comandatad manual a capului CMC de manipulare-citire in fata cartii cautate, si un
emitator-receptor ERP de identificare-pozitionare pentru cautare, identificarea etichetei RFID
si citirea codurilor de bare, un motor MA-BP de actionare si un dispozitiv DTC tip cric de
actionare a suportului SP-CMC de prindere, un sistem ST3 de transmisie pentru transmiterea
miscarii de la motorul ME electric la bratul BP de plasare, pentru deplasarea acestuia pe
verticald, o roatd RD5 dintatd, un lant LT2 de transmisie si o cupla CEm3 electromagnetic,
pentru cuplarea/decuplarea miscarii transmise de motorul ME electric la bratul BP de plasare;

- o magazie M-CMC cu capete de manipulare-citire (fig. 2.1) din care sunt trase capetele
CMC de manipulare-citire, pentru a putea fi asamblate cu barele BV verticale inainte de a fi
amplasate pe schela SCH;

- omagazie M-BV de bare verticale (fig. 2.1) utilizate in asamblare impreuna cu capetele
CMC de manipulare-citire;

- o unitate UCC1 de control si comunicatii wireless (fig. 2.1), pentru comunicarea
serverului SV cu unitatea UM mobila si pentru controlul acesteia.
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Barele BV verticale (fig. 1 si 3), care se amplaseaza pe schela SCH, au rol in suportul
capetelor CMC, fiind astfel plasate in fata cartii de scanat, si contin linii electrice pentru
alimentarea bratului BP de plasare si capului CMC de manipulare, si sunt fixate prin intermediul
unor cuie C-CMC.

Capetele CMC de manipulare-citire a cartilor (fig. 1, 2, 5, 6 si 7) au rol in manipularea
cartile, capete ce sunt alcatuite din:

- corpul C-CMC capului de manipulare-citire (fig. 6) este alcatuit dintr-o fanta "f*, un
contact CEL electric pentru alimentare, un cui CUI-CMC (fig. 7.2) pentru sustinerea capului
CMC de manipulare pe bara BV verticald, doua bile BLC de cauciuc, pentru blocarea barei BV
in fantd, doi stalpi S-DDP pentru sustinere si deplasare pe verticald a unui dispozitiv DDP de
dat pagini; pe unul dintre acesti stalpi este montat un sistem SPA de partajare a actionarii,
realizat cu o curea CT1 de transmisie, pentru actionarea dispozitivului DDP de dat pagini, si o
cupla CEm6 electromagnetica (fig. 7.3) pentru deplasarea sus-jos; un motor ME-CMC, pentru
actionarea partajata a unui dispozitiv M tip mana si a dispozitivului DDP de dat pagini, motor
care actioneaza un sistem SPA de partajare a actionarii, realizat cu un ax AxF1 filetat; un motor
MAVv, pentru actionarea partajata prin intermediul unui sistem SPA de partajare a actionarii, un
ax filetat AxF2 pentru actionare sincronizata stanga-dreapta, si pentru miscarea de rotire in plan
vertical, spre raftul cu carti, a unor placi PSC necesare pentru sustinerea cartilor ramase in raft
dupa extragerea cartii de scanat; motorul Mav este folosit si pentru migcarea de rotire in plan
vertical, spre raftul cu carti, a bratului BEX extractor, actionat cu o cupla CEm5 electromag-
netica, pentru cuplarea/decuplarea placii PSC, pentru rotire spre raftul cu carti; o cupla CEmé
electromagnetica, pentru cuplarea/decuplarea placii PSC, pentru deplasare sincronizata stanga-
dreapta, o cupla CEm7 electromagnetica, pentru cuplarea/decuplarea bratului BEX extractor,
un motor MTC pentru translatarea bidirectionala a cartii din raft; motorul MTC actioneaza asupra
ansamblului format din axul AxF2 cu placile PSC si bratul BEX extractor; bratul BEX extractor
(fig. 6, 7, 8 i 9) al cartii din raft contine o magazie M-PPC cu niste piese PPC de prindere carte;
un piston PI-PPC realizat cu un resort RS, pentru impingerea piesei PPC de prindere; un opritor
OPR este montat la gura magaziei, pentru retinerea piesei PPC de prindere in magazie, opritor
ce este actionat de un electromagnet Em1;

- un dispozitiv DDP de dat pagini (fig. 6 si 10), care contine un corp C-DDP, un motor
M-DDP pentru actionarea partajata, prin intermediul unui sistem SPA de partajare a actionarii,
realizat cu ajutorul unui ax AX-C si al unei curele CT2 de transmisie, a unor cuple CEm9,
CEm10, CEm11 electromagnetice, motorul fiind folosit pentru actionarea unui car CCT cu
capete de tinere, cu ajutorul unei curele de transmisie CT3 si CT4, a unor cuple CEm12,
CEm13 electromagnetice; motorul este folosit pentru deplasarea pe orizontala a unui ansambilu
CDC-CS-CMP, iar cu ajutorul unei cuple CEm14 electromagnetice, a unui cap CDC de
deschidere a cartii, a unui cap CS de scanare si a unui cap CMP de manipulare a paginii;

- 0 alta unitate UCC de control si comunicatii wireless (fig. 6.3 si 11), pentru comuni-
carea cu serverul SV si cu capul CMC de manipulare-citire.

Robotul pentru biblioteci, conform cererii de brevet de inventie, este format dintr-o schela
SCH (fig. 1 si 3) realizata dintr-un material convenabil, schela pe care se plaseaza un ansamblu
format dintr-o bara BV verticala si un cap CMC de manipulare-citire. Ansamblul realizat pe o
unitate UM mobila se deplaseaza pe niste sine SE electrice, cu rol in alimentarea unui motor
electric ME. Unitatea mobild UM se deplaseaza pana in fata cartii aflate in raft, pozitionarea
acesteia fiind controlata ori de catre un operator uman, ajutat de niste imagini transmise de o
camera CV video, aflata pe unitatea UM mobila (pentru cartile care sunt operate prima oara de
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robot), ori prin intermediul unui emitator-receptor ERP de pozitionare, care identifica astfel
cartea dupa o etichetd RFID (care se lipeste pe cotorul cartii la prima operare a acesteia de
catre robot). Pentru a scana o carte cu un cap CMC de manipulare-citire, acesta se
pozitioneaza in fata ei, prin metoda prezentata, o extrage din raft prin actiunea unui brat BEX
extractor (fig. 9), brat care actioneaza intai prin pivotare pe un ax din fata cartii, apoi printr-o
miscare de translatie catre raft, prinderea cartii facandu-se prin intermediul unei piese PPC din
plastic, bratul extractor imprimand acesteia o miscare de translatie catre capul CMC de
manipulare-citire si apoi de pivotare in jurul axei, constituitd din muchia de jos din fata a
cotorului cartii. Piesa PPC de plastic este impinsa dintr-un magazin M-PPC (fig. 8), cu o stiva
de piese PPC de plastic, de pe bratul BEX extractor, prin actiunea unui piston PI-PPC cu resort
RS fiind oprita la nivelul fetei bratului BEX extractor de un opritor OPR care urmeaza sa o
elibereze dupa ce aceasta a fost lipitéd pe cotorul unei carti. Capetele pot fi plasate sau luate,
pentru relocare, pe si de pe schela SCH cu ajutorul unui brat BP de plasare, robotizat, aflat pe
unitatea UM mobild, deplasarile si miscarile de lucru ale acestuia fiind prezentate in fig. 5.
Miscarea bratului are 4 grade de libertate, 3 deplasari dupa directiile "X”, "Y" si "Z" si o rotatie
in jurul axei "Z", grade de libertate ce-i permit o mobilitate maxima, pentru a-si putea realiza
functia. Un ansamblu bara BV verticald - cap CMC de manipulare-citire se realizeaza in
momentul extragerii capului CMC de manipulare-citire din magazinul M-CMC de catre bratul BP
de plasare. Ansamblul se realizeazd prin pozitionarea barei BV verticale impinsa dintr-un
magazin M-BV de stocare a barelor in interiorul unei fante f (fig. 5), fanta f fiind practicata in
corpul CMC capului de manipulare-citire, bara fiind impinsa in fanta cu ajutorul unui piston cu
resort, in sine cunoscut. Bratul BP de plasare (fig. 4) actioneaza miscat de catre un motor MA-
BP de actionare. Deplasarile pe orizontala si pe verticald precum si rotatia bratului BP de
plasare sunt reprezentate in fig. 5. Comanda de lucru a robotului se primeste prin intermediul
unui calculator server SV care comunica apoi cu o unitate UCC de control si comunicatii, de
pe unitatea UM mobila prin frecvente radio pe distante scurte, utilizand retele de calculatoare
sau internetul, solicitarea putand fi una complexa, cuprinzand pagini disparate din aceeasi carte
sau din mai multe carti. Pentru cartile care nu au mai fost operate de robot, pozitionarea capului
CMC de manipulare-citire poate fi controlata vizual, de catre solicitant, sau de catre un angajat
al bibliotecii, prin intermediul unei camere CV video plasate pe unitatea UM mobila.

infig. 2 sunt reprezentate cele trei directii de deplasare "X", "Y" si "Z" ale bratului BP de
plasare, utilizdnd un sistem SDC de deplasare in coordonate. O aplicatie care ruleaza pe
calculatorul server SV acceseaza o baza de date continand informatii despre carti si despre
pozitia lor in salile si rafturile bibliotecii, astfel robotul putand fi folosit si la inventarierea
bibliotecii, si la construirea unei baze de date. O altd tehnologie ce poate fi folosita in
pozitionare poate fi cea a codurilor de bare sau tehnologia RFID, caz in care robotul lipeste
etichetele respective cu cod de bare sau eticheta RFID pe carti, construind in acelagi timp baza
de date. Operatia este supravegheata prin sistemul video de angajatii bibliotecii care trebuie,
in paralel cu lipirea etichetelor, sa faca legatura in baza de date intre titlurile cartilor si codul de
bare sau eticheta RFID.

Capul CMC de manipulare-citire este alcatuit dintr-un ansamblu (fig. 6 i 7) care contine
un corp C-CMC cu fanta f, un spatiu in care se depune cartea pentru a fi scanata, bratul BEX
extractor, un dispozitiv DDP de dat pagini, un cap CS de scanare, un dispozitiv M de tip mana
format din doua placi PSCC paralele, care culiseaza pe un ax, un magazin M-PPC aflat pe
bratul BEX extractor, avand niste piese PPC de prindere a cartii, un piston PI-PPC curesort RS
pentru impins piesa de prindere a cartii, si doua placi PSC de sustinere a cartilor ramase in raft,
dupa extragerea cartii solicitate. Cartea este trasa circa 5 cm spre capul CMC de manipulare-
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citire, si apoi pivoteaza in jurul axei definite de muchia de jos din fata a cotorului, si se asaza,
prin actiunea bratului extractor BEX, in spatiul pentru depunerea cartii in capul CMC de
manipulare-citire, pe cotor, cu zona de deschidere a cartii in sus. Dupé ce cartea a ajuns in
pozitie cu cotorul la orizontald, aceasta este deschisa, deschizadndu-se ambele coperti ale cartii
cu 10...20 de grade, limitarea fiind realizata de catre placile PSCC ale dispozitivului M de tip
mana, care se deplaseaza pe un ax.

Pentru mentinerea in pozitie verticala a cartilor ramase in raft, dupa extragerea cartii
solicitate se folosesc niste placi PSC paralele (fig. 7), montate pe corpul capului CMC de
manipulare-citire. Cotorul cartii extrase ramane prins pe bratul BEX extractor in timpul scanarii
cartii. Patru capete CT de tinere (fig. 10) amplasate in partea superioara a capului CMC de
manipulare-citire, au rolul de a strange in dreapta si in stdnga paginile cartii dupa ce aceasta
a fost deschisa. Capetele CT de tinere sunt amplasate pe doua axe paralele fiind cate doua
capete pe fiecare ax. Deschiderea cartii se face de céatre un cap CDC de deschidere care se
deplaseaza pe o sind SD-CDC (fig. 10.3) aflata tot in partea superioard a capului CDC de
deschidere. Pozitionarea acestuia in apropierea paginii cautate, pe o axa orizontala dispusa
transversal pe cotorul cartii, se face pe baza uneiinformatii cuprinse in baza de date, referitoare
la numarul de pagini, sau prin citirea si recunoasterea prin tehnologia OCR, in sine cunoscuta,
a numarului ultimei pagini din carte. Odata pozitionat, capul CDC pentru deschidere desface
cartea introducand o lama subtire intre doua pagini. Se citeste, prin metoda OCR, numarul
paginii deschise si, daca nu este cel cautat, se calculeaza cu cate pagini dreapta sau stanga
trebuie manipulate filele. Pentru manipularea filelor exista pe capul CMC de manipulare-citire
in partea dinapoi a acestuia (in partea opusa raftului) un cap CMP de manipulare pagini dotat
cu un adeziv care permite dezlipirea fara degradare fizica a filei cartii dupa ce a fost data
pagina. Un cap CDC de deschidere a cartii deschide cartea la o paging, iar doua capete CT1.2
si CT2.2 de tinere strang paginile in stanga si in dreapta, oferind astfel o deschidere de
15...20 de grade prin care patrunde un cap CS de scanare aflat initial in partea de sus a paginii.
Acesta coboara pana la cotor, dupa care cartea se inchide prin actiunea placilor PSCC. Capul
incepe sa se deplaseze in sus, scanand ambele pagini din dreapta si din stadnga (chiar daca nu
au fost cerute amandoua). Imaginile paginilor se transmit la calculatorul server prin comunicatii
pe frecvente radio pe distantd scurta, unde sunt livrate ca imagine, ca text recunoscut prin
tehnologie OCR, in sine cunoscuta, sau in amandoua formatele. Pentru a da paginile, capetele
CT1.1,CT1.2, CT 2.1 si CT 2.2 de tinere, capul CDC de deschidere a cartii si capul CMP de
manipulare pagini actioneaza pe rand astfel: odaté deschisa cartea, capetele CT1.2 si CT2.2
de tinere fixeaza paginile din dreapta si din stanga pe copertile cartii sprijinite pe placile PSCC
ale dispozitivului M, in timp ce capetele CT1.1 si CT2.1 de tinere sunt relaxate, se continué cu
secventa de dat pagina, unde capul CMP de manipulare se lipeste pe pagina dinspre directia
de cautare (la mijlocul acesteia in partea opusa raftului), in cazul nostru axa capetelor CT2.1
si CT2.2 de tinere. Capatul CT2.2 de tinere, aflat pe axul dinspre directia de cautare, care tine
paginile stranse, inclusiv cea in procesare, se relaxeaza eliberand paginile tinute. Capul CMP
de manipulare deplaseaza pagina lipitd in sens opus directiei de cautare, pana cand aceasta
pagina atinge grupul de pagini stranse din partea opusa directiei de cautare. Capatul CT1.1 de
tinere, cel dinspre partea de jos a cartii (spre raftul cu carti), care este pe axul dinspre partea
opusa directiei de cautare, si care este in stare de relaxare, prinde pagina lipitd de capul CMP
de manipulare la un loc cu cele stranse de al doilea CT1.2, de pe acelasi ax. Capatul CT1.2 de
tinere, aflat inspre partea de sus a paginii, elibereaza paginile stranse, care sunt tinute acum
de capatul CT1.1 de tinere de pe axul respectiv. Capatul CT1.2 de tinere prinde si el paginile
tinute de capatul CT1.1 de tinere, inclusiv pagina in operare. Capatul CT1.1 de tinere se
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relaxeaza si ramane relaxat pana la o noua secventa de dat pagina. Capatul CT2.2 de tinere,
aflat pe axul dinspre directia de cautare, fiind in stare de relaxare, prinde paginile ramase, fara
pagina in operare. Capul CMP de manipulare se dezlipeste de pe pagina mutata si se
deplaseaza in sensul de cautare, pentru a da o noua pagina. Se reia ciclul pentru a da pagina
urmatoare. Daca la ora cand se efectueaza scanarea nu sunt multe cereri in sistem se
scaneazd atatea pagini cate permite timpul disponibil, pana la epuizarea cartii. Dupéa scanare,
bratul BEX extractor manipuleaza cartea pentru a o pune la loc in raft, imprimandu-i o miscare
de pivotare, in sus, in jurul axei definite de muchia de jos a cotorului, $i catre raft, printr-o
miscare de translatie spre raft, pentru a alinia cartea cu cele ramase in raft. Apoi se extrag din
raft prin pivotare placile PSC paralele. Bara BV verticala, cu capul CMC de manipulare-citire,
se muta la alta locatie, pentru a procesa o noua carte. O carte se scaneaza o singura data.
Sistemul se poate folosi si pentru citirea cartilor solicitate din salile de lectura. intr-o altd
versiune, rolul capului de scanare poate fi preluat de o camera video.

10
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Revendicari

1. Procedeu pentru manipularea, automatizata si in timp real, a cartilor sirevistelor aflate
in rafturile bibliotecilor, pentru constituirea unei baze de date cu continutul acestora, si
facilitarea accesului la distanta a acestui continut, caracterizat prin aceea ca va contine
urmatoarea succesiune de etape:

- inregistrarea unei solicitari de continut de carte sau de revista printr-un server (SV) al
unei biblioteci;

- transmiterea solicitarii unei unitati (UCC) de control si comunicatii wireless, de pe o
unitate (UM) mobila robotica;

- deplasarea unitatii (UM) mobile prin fata raftului deservit, pe o sina (SE) electricg,
avand rol de alimentare a unui motor (ME) electric, pentru deplasarea unitatii (UM) mobile si
pentru actionarea unui sistem (SM-CMC) de manipulare-citire, ce actioneaza un brat (BP) de
plasare de pe sistemul (SM-CMC) de manipulare-citire si a unui cap (CMC) de manipulare-citire
plasat pe o bara (BV) verticala, unitatea (UM) mobila deplaséandu-se pana in fata cartii pe care
o identifica pe baza informatiilor din comanda primita de la server (SV);

- plasarea, prin intermediul sistemului (SM-CMC) de manipulare-citire cu bratul (BP) de
plasare, a ansamblului bara (BV) verticala - cap (CMC) de manipulare-citire, in fata cartii dorite,
pe o scheld (SCH) instalata initial in fata raftului cu carti, ansamblul bara (BV) verticala - cap
(CMC) de manipulare-citire putand fi deplasat stanga-dreapta, pentru o pozitionare corecta,
bara (BV) verticala fiind extrasa dintr-o magazie (M-BV) de pe unitatea (UM) mobila, in acelasi
timp bara fixandu-se intr-o fanta (f) de pe corpul (C-CMC) capului (CMC) de manipulare-citire,
care este extras dintr-o magazie (M-CMC), dupa care unitatea (UM) mobila se elibereaza,
pentru a primi 0 noud solicitare;

- pregatirea cartii pentru parcurgere si citirea acesteia de catre capul (CMC) de
manipulare-citire, conform comenzii primite, si transmiterea informatiilor solicitantului printr-un
server (SV).

2. Procedeu de manipulare, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca identifi-
carea cartii prin intermediul unitati (UM) mobile se realizeaza in mod manual, utilizdnd o
camera (CV) video supervizata de solicitant sau de un angajat al bibliotecii.

3. Procedeu de manipulare, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca
identificarea cartii prin intermediul unitatii (UM) mobile se realizeaza in mod automat, utilizand
un emitator-receptor (ERP) de identificare-pozitionare cu tehnologie RFID si cititor de coduri de
bare, pentru cartile care au fost anterior accesate si au primit o eticheta RFID pe cotor, eticheta
care poate avea si un cod de bare, pentru identificare.

4. Procedeu de manipulare, conform revendicarilor 1...3, caracterizat prin aceea ca mai
include o etapa de comanda a unui brat (BEX) extractor, aflat pe capul (CMC) de manipulare-
citire, brat ce executa o migcare compusa dintr-o pivotare de 90 de grade din plan orizontal in
plan vertical, spre cartea din raft, si o miscare de translatie liniara spre aceasta, pana o atinge,
respectiva carte fiind in situatia fie de a mai fi fost accesata prin acest procedeu, si avand pe
cotor o piesa (PPC) de prindere a cartii continand eticheta (RFID) si/sau coduri de bare, fie,
daca aceasta carte nu a mai fost accesata prin acest procedeu, de a suporta o operatie prin
care piesa (PPC) de prindere s& fie lipité pe cotorul cartii de catre bratul (BEX) extractor care
inglobeaza un magazin (M-PPC) cu piese (PPC) de prindere.

5. Procedeu de manipulare, conform revendicarii 4, caracterizat prin aceea ca operatia
prin care piesa (PPC) de prindere este lipita pe cotorul cartii de catre bratul (BEX) extractor este
realizata prin intermediul unui piston (PI-PPC) de lipire, actionat de un resort (RS).
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6. Procedeu de manipulare, conform revendicarii 4, caracterizat prin aceea ca
pivotarea de 90 de grade din plan orizontal in plan vertical, spre cartea din raft, si miscarea de
translatie liniara spre aceasta se realizeaza cu patrunderea a doua placi (PSC) lamelare de pe
capul (CMC) de manipulare-citire, prin stanga si prin dreapta cartii dorite, dupa care bratul
(BEX) se retrage cu cartea intr-un spatiu de manipulare pentru citire, placile (PSC) lamelare
ramanand sa tina cartile ramase in raft in pozitia initiala, si pastrand locul liber pentru cartea
extrasa, pentru cand urmeaza sa fie repusa in raft.

7. Procedeu de manipulare, conform revendicarilor 1...6, caracterizat prin aceea ¢a mai
include o etapa de pozitionare laterala pe o axa perpendiculara pe carte a unui cap (CDC) de
deschidere de pe un dispozitiv (DDP) de dat paginile de pe capul (CMC) de manipulare-citire,
in functie de informatiile primite de la server (SV), dupa care se introduce o lama intre paginile
cartii, in zona paginii cautate, deschizand apoi cartea la 10...20 de grade, copertile fiind
sustinute de un dispozitiv (M) de tip mana, realizat cu doua placi paralele.

8. Procedeu de manipulare, conform revendicarii 7, caracterizat prin aceea ca o functie
OCR de pe server (SV) sau interventia umana, solicitatad de sistem, identifica numarul paginii
unde a fost deschisa cartea.

9. Procedeu de manipulare, conform revendicarii 7, caracterizat prin aceea ca, pentru
a ajunge la pagina cautata, dispozitivul (DDP) de dat paginile contine patru capete (CT1.1,
CT1.2, CT2.1 5i CT2.2) si un cap (CMP) de manipulare pagina.

10. Procedeu de manipulare, conform revendicarilor 1...6, caracterizat prin aceea ca
mai include o etapa de scanare cu un cap (CS) de scanare montat pe dispozitivul (DDP) de dat
paginile.

11. Procedeu de manipulare, conform revendicarii 10, caracterizat prin aceea ca etapa
de scanare se realizeaza prin apropierea filelor din stanga cartii de cele din dreapta, pana ajung
tangente la capul (CS) de scanare, acesta incepand sa se deplaseze in sus, scanand paginile
intre care se deplaseaza, chiar daca a fost solicitatd doar una dintre acestea, pana cand capul
(CS) de scanare iese dintre pagini, iar imaginile scanate sunt trimise la server (SV), urmand ca
apoi, daca este nevoie, sa se dea paginile spre o altd pagina cautata.

12. Procedeu de manipulare, conform revendicarilor 1...11, caracterizat prin aceea ca
mai include o etapa de terminare a sesiunii $i de repunere a cartii in raft, care consta in
actionarea dispozitivului (M) tip mana, pivotarea bratului (BEX) extractor spre raft, si apoi
translatarea si introducerea cartii intre placile (PSC) lamelare ramase in raft.

13. Robot pentru manipularea automatizata si in timp real a cartilor si revistelor aflate
in rafturile bibliotecilor, pentru constituirea unei baze de date cu continutul acestora, si
facilitarea accesului la distanté a acestuia, care, pentru aplicarea procedeului de larevendicérile
1...12, contine un server (SV) ce primeste de la utilizatori, prin retele de calculatoare sau
Internet, comenzi pentru livrarea de continut informatic din carti (C), de pe rafturi (RC) aflate pe
peretii (PRC) bibliotecilor, caracterizat prin aceea ca mai contine o unitate (UM) mobila,
plasata pe niste schele (SCH) cu care se echipeaza rafturile din biblioteca, care se deplaseaza
si se pozitioneaza prin control manual sau automat, prin intermediul unor gine (SE) electrice,
in dreptul cartii solicitate, unitate (UM) mobila care contine o unitate (UCC) de control si
comunicatii wireless, un brat (BP) de plasare, un ansamblu alcatuit din bara (BV) verticala, si
un cap (CMC) de manipulare-citire, care contine un dispozitiv (DDP) de dat paginile, si care
extrage cartea solicitata din raft, cu scopul de a scana paginile acesteia si de a trimite la server
(SV) imaginile scanate, o camera (CV) video plasata pe bratul (BP) de plasare, si un emitator-

12
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receptor (ERP) pentru identificarea cartii si pozitionarea unitatii (UM) mobile in fata ei, o
magazie (M-CMC) cu capete (CMC) de manipulare-citire, si 0 magazie (M-BV) cu bare (BV)
verticale, in care
capetele (CMC) de manipulare-citire contin:
- un corp (C-CMC) cu o fanta (f) pentru plasarea pe bara (BV) vertical3;
- un dispozitiv (M) de tip mana, format din doua placi paralele de sustinere a
copertilor cartii de scanat;
- niste placi (PSC) necesare pentru sustinerea cartilor ramase in raft dupa
extragerea cartii de scanat;
- un brat (BEX) extractor al cartii din raft, avand si rol de plasare a unor piese
(PPC) de prindere a cartii pe cotorul cartii, brat care foloseste o magazie (M-PPC) cu piese
(PPC) care includ, fiecare, o eticheta electronica RFID si o eticheta cu coduri de bare, pentru
pozitionare-identificare carte, in magazie aflandu-se un piston (PI-PPC) realizat cu un resort
(RS) pentru impingerea pieselor (PPC) in afara si lipirea lor pe carte;
si in care dispozitivul (DDP) de dat pagini contine:
- patru capete (CT1.1, CT1.2, CT2.1, CT2.2) de tinere;
- un cap (CDC) de deschis cartea;
- un cap (CS) de scanat pagini;
- un cap (CMP) de manipulare pagini.
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