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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un dispozitiv pentru masurarea
absoluta a coordonatelor unuiobiect intr-un spatiu plan,
destinat aplicatiilor microrobotice. Dispozitivul conform
inventiei este constituit dintr-un spatiu (1) plan, pe care
sunt imprimate o serie de repere pozifionale absolute,
dispuse matriceal pe linii si coloane, cu distante fixe
intre acestea, reprezentdnd constante de calcul n
cadrul unui proces de video-masurare, fiecare reper
pozitional fiind definit printr-un contur imprimat cu o
geometrie riguros stabilita, cu un punct caracteristic fata
de care se executa calculul de distanta, si cu o pozi-
tionare absoluta fata de originea spatiului bidimensional
in care este integrat, si dintr-un sistem video-optic (2 si
3) de detectie, interpretare si calcul.
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DISPOZITIV PENTRU VIDEO-MASURAREA ABSOLUTA A
COORDONATELOR UNUI OBIECT INTR-UN SPATIU PLAN DESTINAT
APLICATIILOR MICROROBOTICE

DESCRIERE

Inventia se referi la un dispozitiv de mdsurare absolutd destinat aplicatiilor
microrobotice, utilizind un mod de codificare binard a informatiei legate de pozitia spatiald.

in cele ce urmeazi este redat sistemul tehnic global in care trebuie integrat
dispozitivul inventat pentru a se derula determinarea automati a datelor. In acest sens se va
urmdri figura 1.

Elementul 1 din figura 1, reprezintd spatiul plan pe care sunt imprimate informatiile
legate de pozifia absolutd a unor repere pozitionale (aceste repere pot fi asimilate cu niste
borne kilometrice pe care sunt indicate informatii legate de distanta absolutd fatd de un reper
considerat a fi origine) distribuite matriceal, pe linii si coloane. Distantele dintre linii si
coloane sunt fixe si impuse constructiv, reprezentdnd constante de calcul in cadrul
programului informatic de detectie, interpretare si calcul.

Elementele 2 si 3 din figura 1 constituie sistemul video-optic de detectie, interpretare

si calcul, functii ce au la bazd prelucrarea de imagini.
Notd 1: Metodele de detectie §i calcu, precum §i elementele video-optice §i de calcul (PC) sunt
clasice §i fac obiectul domeniului , procesare de imagine,,, nefiind esentiale in aceastd prezentare,
dar fiind amintite in anumite puncte explicative, pentru a se realiza §i imaginea de ansamblu in care
este integrat dispozitivul inventat. Esential este modul in care codificatd informatia pozifionald in
cadrul dispozitivului amintit, in vederea deruldrii procesului de mdsurare a coordonatelor unui
micro-obiectpe care in cele ce urmeazd o sd il denumim simplu obiect.

Obiectul céruia i se vor misura coordonatele absolute, trebuie sd fie amplasat pe
spatiul imprimat, in campul focal al sistemului video-optic. Acesta va fi detectat de cétre
sistemul amintit, asociindu-i-se automat un punct caracteristic dupd un anumit criteriu
geometric, punct fatd de care se vor realiza calculele de coorodonate absolute.

Campul vizual al sistemului video-optic este limitat la un spatiu suficient de mare
incat sd cuprindd cel putin un reper pozitional imprimat pe dispozitiv astfel incat si fie
detectat integral Tn vederea interpretirii sale corespunzitoare. Deasemeni, obiectul c#ruia i se
vor calcula coordonatele absolute trebuie si fie integral cuprins in cAmpul vizual al sistemului
video-optic, in spatiul adiacent reperului/reperelor pozitional/e proxim/e, pentru a se realiza

video-méisurarea.
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Notd 2: Elementul de bazd al dispozitivului inventat este un reper pozifional absolut ce se aseamdnd
cu 0 bornd kilometricd, dupd cum s-a amintit anterior, cu diferenta cd face referire la un spafiu
geometric bidimensional, descris de doud coordonate x §i y.

Un reper pozitional absolut (bornd) este un contur imprimat cu o geometrie riguros
definiti, cu un punct caracteristic fatd de care se executd calculul de distanti si cu o
pozitionare absoluti fatii de originea acestui spatiu bidimensional.

in figura 2 este redat modul binar de codificare a cifrelor O si 1, cifre cu care sunt
formate numerele ce vor reprezenta codurile coordonatelor x si y. Practic, doud spatii
geometrice pitrate, alb pentru O si negru pentru 1. Prelucrarea de imagine va interpreta
valoarea matematicd a spatiului respectiv, ca fiind O sau 1, dupa pragul de alb sau negru
detectat in aceastd zond de codificare.

Codificarea informatiei este realizatd in sistem binar, coordonatele absolute (x, y) ale
unei borne fiind exprimate matematic prin doud numere binare formate din n cifre,
corespunzdtoare fiecdrei coordonate in parte.

in figura 3 este redati structura geometrici a unei borne (reper pozitional absolut). Se
poate observa ci sunt imprimate doud rinduri de spatii geometrice pitrate, cu cite n elemente
geometrice fiecare. Primul rind reprezintd codul binar al coordonatei x, al doilea rind
reprezinti codul binar al coordonatei y. In fapt, fiecare rind este ordonat astfel incét el
reprezintd un numdr binar de n cifre. Astfel, in aceasti zond a spatiului sistemului este
imprimat un cuplu de numere binare (x, y), reprezentind codul coordonatelor absolute
aferente bornei (reperului) respectiv. Coordonata x absolutd efectivi se obtine din calcul, prin
inmultirea numerelor codificate x cu distanta fixa dintre doud randuri de borne (repere), iar
coordonata y absolutd efectivd se obtine din calcul, prin inmultirea numerelor codificate y cu
distanta fixd dintre doud randuri de coloane (repere). Aceste distante fixe sunt constante ale
dispozitivului, impuse constructiv. Punctul ORB este punctul caracteristic al unei borne, iar
informatia numericd codificatd prin imprimare, asa cum s-a explicat anterior, se referd la
coordonatele sale absolute fatd de originea unica a dispozitivului.

In figura 4 este redat modul in care unui obiect inserat in spatiul imprimat al
dispozitivului inventat, i se asociazd automat de cétre sistem un set de coordonate (x_o, y_o).

Intre dispozitiv (spatiul imprimat cu borne) si subsistemul video-optic poate exista o
miscare relativd de translatie, astfel incat, prin dreptul cAmpului vizual vor trece alte si alte
zone ale acestuia, ce includ diverse obiecte implicate in aplicatia microrobotici. Imediat ce
intrd in cAmpul vizual al sistemului, fiecdrui obiect distinct din zona adiacenti bornelor

proxime, i se vor asocia coordonatele absolute, in vederea reperdrii globale ale acestuia in
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cadrul aplicatiei microrobotice (spre exemplu, micromanipuldri specifice necesare

imbindrilor constructive de cdtre un sistem microrobotic in vederea deruldrii un proces de

microasamblare). Este important de specificat faptul cd obiectele si bornele reprezintd in

procesul de video-detectic doud mulfimi disjuncte, nesuprapuse spatial, astfel incét orice

suprapunere conduce la alterarea decodificarii informatiei necesare calculului de coordonate.

Pentru a ordona informatia explicativé, se redd o listd a pasilor de lucru ai sistemului

de video-mésurare per ansamblu, ce include dispozitivul inventat:

1.

Dispozitivul (spatiul plan cu borne) peste care sunt suprapuse o mulfime de
obiecte in aplicatia microrobticd rspectivd, este deplasat intr-o noud pozitie de
lucru (prin aplicarea unor translatii succesive).

Subsistemul de video-detectie suprinde in cAmpul vizual o serie de obiecte si cel
putin o bornd (oricum am deplasa sistemul, in spatiul de lucru se va include
integral cel putin o bornd).

Prin procesare de imagine, se detecteazd toate obiectele existente si se asociazi
puncte caracteristice acestora conform unui criteriu stabilit (centrul geometric spre
exemplu).

Se decodificd informatia binard referitoare la coordonatele ORB ale bornei cea
mai apropiatd de colful stdnga sus al ecranului de imagine captat. Se calculeazi,
utilizdnd constantele sistemului, coordonatele punctului caracteristic al ORB
aferent bornei de referinta.

Se calculeazi prin procesare pixelicd de imagine, in cadrul ecranului, coordonatele
relative ale obiectelor existente in raport cu punctul caracteristic ORB al bornei de
referinti.

Prin transfer de coordonate, se calculeazi coordonatele absolute ale obiectelor
existente in cadrul de imagine al cdmpului vizual al sistemului.

Se reia seria de pasi 1-6, de fiecare datd cand in cAdmpul vizual se percep deplasari

noi de obiecte/ borne.
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REVENDICARI

1. Dispozitivul constituit dintr-un spatiu plan pe care sunt imprimate o serie de repere
pozifionale absolute (borne), dispuse matriceal pe linii si coloane, cu distante fixe
intre acestea, reprezentiand constante de calcul in cadrul procesului de video-misurare.

2. Reperul pozitional absolut (bornd) definit printr-un contur imprimat cu o geometrie
riguros stabilitd, cu un punct caracteristic fatd de care se executd calculul de distantd
si cu o pozitionare absolutd fatd de originea spatiului bidimensional in care este
integrat (integrati).

3. Codificarea binard a coordonatelor absolute ce caracterizeazd pozitia absolutd a

fiecdrei borne din spatiul dispozitivului.
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DISPOZITIV DE VIDEO-MASURARE ABSOLUTA A COORDONATELOR UNUI OBIECT INTR-UN
SPATIU PLAN DESTINAT PROCESELOR DE MICROASAMBLARE

FIGURI
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Figura 1.

Figura 2.
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Figura 3.
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