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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un procedeu automat de cdutare si
autoaliniere a doua fascicule laser, fatd de niste
fotodetectoare corespondente, in scopul transmisiei
bidirectionale de date, prin mediul liber. Procedeul con-
form inventiei constd din aceea ca realizarea si men-
tinerea coliniaritatii unor fascicule laser se efectueaza
dupa parcurgerea unei etape de cautare, prin baleierea
spatiald a unei zone probabile in care se afla un
fotodetector (2), urmata de o a doua etapa de mentine-
re a directiei gasite, si de corectare a erorilor de aliniere
care pot aparea in timp, baleiajul zonei cautate reali-
zandu-se prin descompunerea fiecarei linii (a) de
cautare Tn trepte (b) succesive, pe verticald si orizon-
tala, fiecare treapta (b) fiind transmisa codat si multi-
plexat, prin modularea unei diode a unui emitator laser
(4), cuvantul de cod transmis continand informatia
asupra valorii treptei curente, si informatii asupra valorii
treptei receptionate, cu amplitudinea cea mai mare,
permitand ca intr-un ciclu de baleiaj sa se cunoasca cu
precizie coordonatele treptelor optime atét la emisie, cat
si la receptie.
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PROCEDEU AUTOMAT DE CAUTARE SI AUTOALINIERE A DOUA
FASCICULE LASER

Inventia se referd la un procedeu automat de cautare si autoaliniere a doud
fascicule laser fatd de fotodetectoarele corespondente in scopul transmisiei de date
bidirectional, prin mediul liber.

Sunt cunoscute sistemele de transmisie a datelor prin modularea unui fascicul
laser, care trebuie orientat si pozitionat cu mare precizie pe elementul fotodetector
corespondent. Orientarea manuald prin pozitionarea mecanica, fie ca ne referim la un
singur spot, sau la doud spoturi pentru cazul transmisiilor bidirectionale este foarte
anevoioasi, mai ales pentru distante mari.

Se cunoaste un aparat cu laser cu fascicul reglabil dupa patru grade de libertate ( RO
103022), care se referd la un sistem ce permite pozitionarea precisd a unui fascicul laser,
prin ajustarea pozifiilor unor medii reflectorizante.

Dezavantajul acestui sistem decurge din faptul ca devierea fasciculului laser se face prin
actionare mecanica asupra unor prisme si oglinzi si nu permite includerea procesului de
reglare intr-un sistem de reglare automata.

Se mai cunoaste brevetul (JP2006-203601), care se refera la un sistem complex de
transmisie §i reglare automatd a unei legéturi de transmisie a informatiei pe suport optic
prin mediul liber.

Dezavantajul acestui procedeu se refera la faptul cd prin acest procedeu nu se efectueaza
o cautare inifiald intre cele doua locatii de emisie si de receptie, ci asigurd doar
mentinerea colinearitatii dupé ce alinierea a fost realizaté anterior.

Deasemeni sistemul nu permite ca in timpul transmisiei, cele doud amplasamente ale
emitatorului si recepturului sa fie in miscare relativa unul fata de celalait.

Problema pe care o rezolvd inventia, este autoalinierea spotului laser fatd de
fotodetectorul corespondent, care poate fi la distantd de sute de metri , care este
precedatd de o etapa de cautare automata, prin baleierea spatiului probabil in care se
poate afla receptorul optic.

Procedeul, conform inventiei este caracterizat prin aceia cd realizarea §i mentinerea
colinearitatii fasciculelor se efectueaza dupa parcurgerea intdi a unei etape de cautare prin
baleierea spatiald a zonei probabile in care se afla un fotodetector, urmata de o a doua
etapd de mentinere a directiei gésite si corectare a erorilor de aliniere ce pot apare in timp,
baleiajul zonei céutate realizdndu-se prin descompunerea fiecarei linii de cautare, in trepte
succesive, pe verticald si orizontala, fiecare treapta fiind transmisa codat i multiplexat
prin modularea diodei unui emitétor laser, cuvantul de cod transmis contindnd informatia
asupra valorii treptei curente si informatia valorii treptei receptionate cu amplitudinea cea
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mai mare, permitand ca intr-un ciclu de baleiaj si se cunoasci cu precizie coordonatele
treptelor optime atét la emisie cét si la receptie.

Prin aplicarea inventiei se obtin urmitoarele avantaje:

- cele doud puncte intre care se face transmisia bidirectionald de date prin fascicul
laser nu mai trebuie sa fie fixe, acestea pot avea o miscare relativa intre ele, de pani la
cativa metri.

- sistemul emititor si receptor se cautd permanent pentru a se mentine colineare.

- orice intrerupere accidentald genereaza o noud secventd de cautare dupa care
transmisia se poate relua.

Se dd in continuare un exemplu de realizare a inventiei, in legétura cu fig. 1, 2, 3a,
3b, 4 care reprezinta :

Fig.1. Schema bloc a asamblului emisie-receptie.

Fig.2. Schema baleierii unei suprafete in spatiu pentru determinarea pozitiei
fotoelementului de receptie.

Fig.3a. Schema de principiu a servomecanismului de deplasare pe doud directii a diodei
laser.

Fig.3b. Schema explicativa a obtinerii deviatiei spotului laser in scopul baleierii spatiale
si a intersectarii cu directia fotodetectorului.

Fig.4. Schema bloc de prelucrare a semnalelor in scopul transmisiei datelor si a mentinerii
colinearitétii.

Procedeul de cédutare si autoaliniere a doud fascicule laser, conform inventiei, este
alcatuit dintr-un sistem optic de receptie 1, in focarul céruia este montat un dispozitiv
fotodetector 2, care este fixat rigid impreuna cu sistemul optic de emisie 3, in focarul céruia
este montatd o dioda fotoemisiva laser 4, care poate fi deplasaté controlat pe verticala si
orizontald de cétre un servosistem 5, care permite deviatia fascicolului laser in unghiul de
baleiaj spatial «. Intreg acest ansamblu este sustinut de un servomecanism 6, de orientare
unghiulard pe verticald Y si orizontald X. Toate componentele sunt interconectate electric la
un bloc de procesare a datelor si a marimilor de comanda 7, indeobste cunoscut, ce foloseste
un procedeu de cidutare spatiald a fotodetectorului corespondent, prin generarea unor tensiuni
de baleiaj 1n trepte, baleidndu-se o suprafatd 8 in zona de probabilitate a fi intalnit sistemul
optic de receptie 1, impreuna cu fotodetectorul 2, rezultand niste linii de baleiaj a, compuse
fiecare in parte dintr-un anumit numar de trepte pe orizontala si verticald b. Se propune
utilizarea generdrii treptelor cu ajutorul unui microprocesor, folosind o rezolutie de 8 biti ceea
ce conduce la generarea a 255 de trepte componente atit pentru baleiajul vertical cét si pentru

cel orizontal.
s
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Servosistemul de deplasare a diodei emitatoare laser, pe distante mici, de o parte si de alta a
pozitiei focarului sistemului optic se realizeazi cu ajutorul pieselor polare 11, in jurul cirora
sunt plasate piesele bobinate pereche 12-12° si 13-13°, diametral opuse. Acestea sustin prin
intermediul unor distantieri 14, dioda fotoemisiva laser 4. Atunci cand bobinajul nu este
parcurs de curent, dioda laser se afld in echilibru in focarul sistemului optic de emisie. Prin
aplicarea unei tensiuni corespunzatoare, sub forma de trepte, dioda laser 4 se deplaseazi din
A in B, rezultand la iegirea din sistemul optic de emisie deplasarea directiei de la AA’ la BB’,
in acest mod controldndu-se cu precizie, functie de tensiunea aplicata, pozitia in spatiu pe
care o stribate raza laser. Schema bloc a pértii electronice este compusé dintr-un cap
fotodetector 15, alcétuit dintr-un numar de cel putin noud elemente fotodetectoare
Fd1.....Fd9, pe suprafata carora se focalizeaza un spot laser 16 provenit de la emititorul laser.
Semnalele primite de fotoelementele Fd1........ Fd 9 sunt amplificate intr-un blocl amplificator
17 si apoi convertite in semnal digital cu ajutorul unui convertor 18. Iesirea acestui convertor
este aplicatd unui bloc de prelucrare a datelor 19. La acest bloc au acces si anumite date ¢,
care urmeaza a f1 transmise prin sistem. De asemeni blocul 19, furnizeaza semnalele necesare
actiondrii unui servomecanism 20, de corectie a colinearitafii, unui servomecanism 21, de
deplasare a diodei laser 4 si unui bloc modulator 22, a datelor pentru dioda laser 4. Pentru
fiecare treaptd generatd de blocul de baleiaj 21, se genereaza de cétre blocul modulator 22,
doua secvente de date care sunt aplicate laserului emitétor 4, pereche cu capul fotodetector si
anume o secvent{d care contine numarul treptei pe verticald si orizontald, urmata de o secventa
care contine codul treptei receptionate cel mai puternic de capul fotodetector.

Astfel, dupa un ciclu complet, ambele blocuri de emisie — receptie vor cunoaste precis treapta
pe verticald si orizontald ce va produce nivelul maxim detectat de cétre cele doud capete
fotodetectoare.

Urmatoarea etapd pe care o parcurge unitatea de procesare 19 din ambele sisteme de emisie si
receptie, constd in generarea semnalelor necesare blocului 21, de orientare unghiularé pentru
a aduce amprenta spotului laser 16, in centrul capului fotodetector 15. In acest mod se
realizeazi orientarea spatiala si alinierea celor doud sisteme emisie-receptie. Semnalele de
mentinere a colinearititii sunt transmise multiplexat impreuna cu datele curente ce trebuie
vehiculate Intre cele doua puncte din spatiu.
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Revendicari

Procedeu automat de cédutare si autoaliniere a doua fascicule laser fata de
fotodetectoarele corespondente, caracterizat prin aceea ci, realizarea si mentinerea
colinearitatii fasciculelor se efectueaza dupa parcurgerea intii a unei etape de cautare
prin baleierea spatiald a zonei probabile in care se afla un fotodetector (2), urmati de o
a doua etapa de mentinere a directiei gasite si corectare a erorilor de aliniere ce pot
apare in timp, baleiajul zonei cdutate realizandu-se prin descompunerea fiecarei linii (a)
de cautare, in trepte succesive (b), pe verticald si orizontald, fiecare treapta fiind
transmisa codat si multiplexat prin modularea diodei unui emitator laser (4), cuvantul
de cod transmis continind informatia asupra valorii treptei curente si informatia valorii
treptei receptionate cu amplitudinea cea mai mare, permitind ca intr-un ciclu de baleiaj
sd se cunoasca cu precizie coordonatele treptelor optime atét la emisie cét i la receptie.

Procedeu automat de c@utare si autoaliniere a doud fascicule laser fata de
fotodetectoarele corespondente conform revendicdrii 1, caracterizat prin aceea ci, in
vederea baleiajului spatial, precum si in procesul automat de corectie si mentinere a
colinearitatii, are loc deplasarea unei diode emititoare laser (4) in plan vertical si
orizontal fata de focarul dispozitivului optic, aceastd deplasare pe cele doud directii
fiind comandati proportional cu treptele de tensiune (b), ce realizeaza devierea directiei
spotului laser, de la pozitia AA" la pozitia BB'.
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