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(57) Rezumat:

Inventia se referd la o metodd si un dispozitiv destinat
mentinerii stabilitdtii in timp real a sistemelor mecanice
de stabilizare a aparatelor de filmat care contin arti-
culatii sferice sau de alte tipuri, cu rolul de a inldtura
miscérile de rotatie nedorite, datorate operatorului
aparatului de filmat sau altor factori externi. Metoda
conform inventiei constd in preluarea valorilor a doud
unghiuri de inclinare, cu ajutorul unui sistem senzorial
si in comanda a doud elemente servomotoare care s§
actioneze o masa de contrabalans, astfel incéat aparatul
de filmat sd-gi pastreze limitele de inclinare intr-un
interval care-i oferd stabilitate. Dispozitivul conform
inventiei este alcdtuit dintr-un microcontroler (2) care
include un sistem senzorial, pentru obtinerea inclinatiei
in cele doud plane (ZY si XY), dintr-un element (6) de
fixare cu rol de prindere a unui ansamblu de stabilizare
de un stabilizator (1) mecanic de tip "Steadicam",
ansamblul de stabilizare fiind alc&tuit dintr-un servo-
motor (5) avand rolul de a schimba centrul de greutate
al stabilizatorului (1) mecanic in planul ZY, prin
actionarea unei mase (3) de contrabalans, si dintr-un
servomotor (4) avand rolul de a schimba centrul de
greutate al stabilizatorului (1) mecanic in planul XY, prin
actionarea aceleiagi mase (3) de contrabalans.

Revendicari: 4
Figuri: 3

Fig. 1

Cu incepere de la data publicdrii cererii de brevet, cererea asigurd, in mod provizoriu, solicitantului, protecfia conferitd potrivit dispozifiilor
art.32 din Legea nr.64/1991, cu excepfia cazurior in care cererea de brevet de invenfie a fost respinsd, retrasd sau consideratd ca fiind retrasd.
Intinderea protecfiei conferite de cererea de brevet de invenjie este determinatd de revendicdrile confinute in cererea publicatd in conformitate

cu art.23 alin.(1) - (3).
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Metodi si dispozitiv de stabilizare in timp real a sistemelor de stabilizare mecanice

destinate camerelor de filmat

Inventia se referd la o metoda si un dispozitiv destinat mentinerii stabilitatii n timp real a
sistemelor de stabilizare mecanica destinate aparatelor de filmat.

Sunt cunoscute sistemele de stabilizare mecanice cum ar fi: Steadicam Jr brevetat de
Joseph P. Lenney, Edward B. Robinson, Jr., Donald E. Wetzel, James M. Bartell, Garrett W.
Brown, "Camera support and stabilizing system", care este primul dispozitiv de stabilizare
pentru camerele manipulate in mana, Merlin fiind varianta imbunatititd cu o greutate mai
mic3 care conferd si o stabilizare mai buna decat modelul predecesor Steadicam Jr.

Scopul inventiei este de a stabiliza in timp real dispozitivul steadicam pe care este montat
aparatul de filmat avand urméitoarele avantaje: eliminarea unor greutiti de pe dispozitivul de
stabilizare mecanicd, stabilizarea mai eficientd, fati de cea a operatorul uman, datorita
intervalului mai scurt de corectare, autoadaptarea la influenta factorilor negativi externi cum
ar fi vantul si balansul creat de miscarea operatorului. Metodele implicAnd o unitate de
comanda si control necesitd o sursd de alimentare auxiliard montatd pe sistemul de stabilizare
inlocuind greutétile de echilibrare.

Metodele constau in preluarea, folosind un sistem senzorial, a valorilor a doud unghiuri de
inclinare (date de rotirea in jurul axei X si rotirea in jurul axei Z) si comanda a doua elemente
de actionare (servomotoare), astfel incét aparatul de filmat sd-si pastreze limitele de inclinare,
intr-un interval care-i oferd stabilitate.

Abaterile datorate rotirilor dispozitivului de stabilizare mecanicd in jurul axelor: X
(descrisd de linia orizontului apartindnd planului senzorului) si Z (axa descrisa de directia
perpendiculard pe suprafata senzorului), cu originea sistemului de coordonate in centrul
articulatiei universale, sunt corectate in timp real de un sistem computerizat pe care s-a
implementat un algoritm in bucld inchisa de tipul PID (Proportional Integrative Derivative),
acesta avand un timp de reactie superior controlului operatorului uman. Intervalul pentru
preluarea inclinatiilor, calculul si comanda actuatorilor este mai mic de 10ms. Algoritmul PID
este capabil sd comande actuatorii tindnd cont de evolutia in timp a miscérilor relative la
pozitia ideald conferind o stabilizare mai rapida a sistemului spre deosebire de algoritmii de
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tipul treapta sau P (proportional). Actuatorii sunt doud servomotoare care manipuleazd o masa
de contrabalans pentru schimbarea centrului de greutate al sistemului, actionand in cele doud
planuri: planul paralel cu cel descris de senzorul camerei (planul XY), si planul perpendicular
pe acesta (planul ZY), astfel incat s prevind inclinarea, datd de factorii externi.

Se da in continuare un exemplu de realizare a inventiei in legétura si cu figurile 1,2,3 care
reprezinta:

Fig. 1 - reprezinta dispozitivul de stabilizare in timp real pentru sistemele de stabilizare de
tipul SteadicamJr;

Fig. 2 - reprezinta dispozitivul de stabilizare in timp real pentru sistemele de stabilizare de
tipul Merlin;

Fig. 3 — reprezintd diagrama bloc a metodei de stabilizare.

Dispozitivul de stabilizare in timp real (Fig. 1) este montat pe sistemul de stabilizare
mecanic de tipul SteadicamJr (1) si se compune din: unitatea de comandd si control (2)
(include: microcontroler, senzori pentru monitorizare a inclinatiei ansamblului in planurile
XY si ZY), masa de contrabalans (3), servomotor (4) pentru manipularea masei de
contrabalans (3) in planul XY, servomotor (5) pentru manipularea masei de contrabalans (3)
in planul ZY si elementul de fixare (6) al dispozitivului de contrabalans format din (5), (4) si
(3).

Dispozitivul de stabilizare in timp real (Fig. 2) este montat pe sistemul de stabilizare
mecanic de tipul Merlin (1) si se compune din: unitatea de comanda si control (2) (include:
microcontroler, senzori pentru monitorizare a inclinatiei ansamblului in planurile XY si ZY),
masa de contrabalans (3), servomotor (4) pentru manipularea masei de contrabalans (3) in
planul XY, servomotor (5) pentru manipularea masei de contrabalans (3) in planul ZY si
elementul de fixare (6) al dispozitivului de contrabalans format din (5), (4) si (3).

Deoarece sistemul (fig. 1 si fig. 2) este instabil la influenta factorilor externi, pentru
inlaturarea miscérilor de balans (in jurul axei X) in planul (ZY), s-a introdus sistemul de
contrabalansare in timp real format din servomotorul (5) care actioneaza masa de contrabalans
(3). Similar pentru inldturarea miscérilor de balans (in jurul axei Z) in planul (XY), s-a
introdus sistemul de contrabalansare in timp real format din servomotorul (4) care actioneazi
masa de contrabalans (3).

Din diagrama bloc a metodei de stabilizare prezentatd in Fig. 3 se pot identifica
urmdtoarele etape in functionare: microcontrolerul citeste informatia primitd de la senzorul de
inclinatie in planul ZY (senzor axa X), calculeazi eroarea fatd de pozitia doritd si trimite
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semnale PWM (Pulse Width Modulation) la placa cu microcontrolerul ATMEGAS8 care
comandi direct servomotorul (5). Similar microcontrolerul citeste informatia primiti de la
senzorul de inclinatie in planul XY (senzor axa Z), calculeaza eroarea fati de pozitia doritd si
trimite semnale PWM la placa cu microcontrolerul ATMEGAS8 care comandi direct
servomotorul (3). Placa cu microcontrolerul ATMEGAS8 a fost necesard pentru preluarea
calculelor legate de generarea semnalului pentru comanda servomotoarelor (5) si (4).
Servomotoarele (5) si (4) actioneazd masa de contrabalans (3) astfel incat schimba centrul de

greutate al sistemului pentru corectarea inclinatiei in planurile ZY respectiv XY.
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REVENDICARI
Metodi si dispozitiv de stabilizare in timp real a dispozitivelor de stabilizare

mecanice destinate camerelor de filmat

1. Metoda de corectare a inclinatiei in timp real a sistemelor de stabilizare mecanice, de
tipul Steadicam JR, destinate camerelor de filmat caracterizati prin aceea ci, are la bazi un
algoritm in bucld inchisd implementat pe un microcontroler ce primeste semnal digital privind
unghiurile de inclinare de la un sistem senzorial (senzor axa X si senzor axd Y) si actioneazi
servomotoarele (5) si (4) care manipuleazad masa de contrabalans (3). Prin schimbarea pozitiei
masei de contrabalans (3) se schimbai in timp real centrul de greutate al sistemului astfel incat
se compenseaza actiunea factorilor externi, cum ar fi vantul, sistemul devenind stabil.

2. Metoda de corectare a inclinatiei in timp real a sistemelor de stabilizare mecanice, de
tipul Merlin, destinate camerelor de filmat caracterizatd prin aceea cii, are la bazi un
algoritm n bucla inchisd implementat pe un microcontroler ce primeste semnal digital privind
unghiurile de inclinare de la un sistem senzorial (senzor axa X si senzor axd Y) si actioneazi
servomotoarele (5) si (4) care manipuleazi masa de contrabalans (3). Prin schimbarea pozitiei
masei de contrabalans (3) se schimbai in timp real centrul de greutate al sistemului astfel incat
se compenseazd actiunea factorilor externi, cum ar fi vantul, sistemul devenind stabil.

3. Dispozitiv de stabilizare a inclinatiei in timp real a sistemelor de stabilizare mecanice,
de tipul Steadicam JR, destinate camerelor de filmat functiondnd conform metodei descrisi in
revendicarea 1, caracterizat prin aceea ci este alcdtuit din: sistemul de calcul cu
microcontroler (2) care include un sistem senzorial (2) (senzor axi X, senzor axd Z) pentru
obtinerea inclinatiei in cele doud plane (ZY) si (XY), elementul de fixare (6) cu rolul de
prindere a ansamblului dispozitivului de stabilizare (5)(4)(3) cu sistemul de stabilizare
mecanic Steadicam JR (1). Ansamblul dispozitivului de stabilizare este format din:
servomotorul (5) cu rolul de a schimba centrul de greutate al stabilizatorului mecanic (1) in
planul ZY (in jurul axei X), servomotorul (4) cu rolul de a schimba centrul de greutate al
stabilizatorului mecanic (1) in planul XY (in jurul axei Z) prin actionarea masei de
contrabalans (3).

4. Dispozitiv de stabilizare a inclinatiei in timp real a sistemelor de stabilizare mecanice,
de tipul Merlin, destinate camerelor de filmat functiondnd conform metodei descrisi in
revendicarea 2, caracterizat prin aceea ci este alcdtuit din: sistemul de calcul cu
microcontroler (2) care include un sistem senzorial (2) (senzor axd X, senzor axd Z) pentru
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obtinerea inclinatiei in cele doud plane (ZY) si (XY), elementul de fixare (6) cu rolul de
prindere a ansamblului dispozitivului de stabilizare (5)(4)(3) cu sistemul de stabilizare
mecanic Steadicam JR (1). Ansamblul dispozitivului de stabilizare este format din:
servomotorul (5) cu rolul de a schimba centrul de greutate al stabilizatorului mecanic (1) in
planul ZY (in jurul axei X), servomotorul (4) cu rolul de a schimba centrul de greutate al
stabilizatorului mecanic (1) in planul XY (in jurul axei Z) prin actionarea masei de

contrabalans (3).
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DESENE EXPLICATIVE

Fig. 2
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