ROMANIA

(19) OFICIUL DE STAT
PENTRU INVENTII $I MARCI
Bucuresti

11y RO 133441 A0
51) Int.Cl.
F41G 3/06 %9V
F41G 3/16 ¢ 01)
F41G 1/48 ¢ 01)
B25J 9/00 ¢ on’

(12) CERERE DE BREVET DE INVENTIE

(21)  Nr.cerere: d 2018 00655
(22)  Data de depozit: 06/09/2018

(41) Data publicarii cererii:
28/06/2019 BOPI nr. 6/2019

(71) Solicitant:
» IMC POSITIVE BUSINESS SOLUTIONS
S.R.L, STR.SIBIU NR.29, BL.Z9, SC.1, ET.8,
AP.54, SECTOR 6, BUCURESTI, B, RO

(72) Inventatori:
+ BRUJA ADRIAN IOAN,
STR.GRIGORE MOISIL, NR.1, BL.13B,
SC.2, AP.63, SECTOR 2, BUCURESTI, B,
RO;
+ SPOIALA AVRAM, STR.MENTIUNII,
NR.172A, SECTOR 2, BUCURESTI, B, RO

9 SISTEM ROBOTIZAT, ADAPTIV, MONTAT PE O PLATFORMA
MOBILA, TERESTRA SAU NAVALA, CU SCOPUL
DE A ORIENTA $I A MENTINE UN ECHIPAMENT
OPTOELECTRONIC PE DIRECTIA UNEI TINTE AFLATE

iN MISCARE

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un sistem robotizat, adaptiv, mon-
tat pe o platforma mobil3, terestra sau navala, cu sco-
pul de a orienta si a mentine un echipament opto-
electronic pe directia unei tinte aflate in miscare. Sis-
temul robotizat, conform inventiei, este format dintr-o
unitate (10) centrald de comanda si control, care, pe
baza informatiilor despre migcarea tintei primite de laun
echipament (1) optoelectronic si a informatiilor privind
migcarile platformei mobile primite de la un giroscop (9),
comanda si controleaza, intr-un cdmp limitat de niste
senzori (17), miscarile de rotatie ale unor actuatori (2,
3 si 4) ai unui mecanism robot, de tip 3R, prin inter-
mediul unor controlere (7, 6 si 5) si al traductorilor
incorporati in actuatori (2, 3 si 4), in asa fel incat echi-
pamentul (1) optoelectronic sa fie orientat si mentinut
de catre mecanismul robot pe directia tintei aflate in
migcare, tot ansamblul fiind alimentat cu energie
electrica de la sistemul de alimentare format dintr-o
baterie (16) de acumulatori, un invertor (14), un bloc
(15) de surse stabilizate, un bloc (12) de monitorizare a
alimentarii cu energie si un modul (13) de comanda a
alimentarii si protectie.
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SISTEM ROBOTIZAT, ADAPTIV, MONTAT PE O PLATFORMA

MOBILA, TERESTRA SAU NAVALA,
CU SCOPUL DE A ORIENTA SI A MENTINE
UN ECHIPAMENT OPTOELECTRONIC
PE DIRECTIA UNEI TINTE AFLATE IN MISCARE

DESCRIEREA INVENTIEI

Inventia se referd la un sistem robotizat,
adaptiv, montat pe o platforma mobilda cu scopul de a
urmdari prin intermediul unui echipament
optoelectronic o tinta mobila si se 1incadreaza 1in

domeniul Y10S8901/08 (roboti) conform CPC.

In principiu, pentru a obtine, cu ajutorul unei
camere video, imagini corespunzatoare ale unui obiect
sau persoane, care, generic, vor fi numite in
continuare tinte, este necesar ca pozifia camerei sa
fie orizontald, direcfia ei sa 1incadreze tinta,
distanta padna la tintd sa fie constanta etc.

Operatia de mentinere a camerel 1in pozitie fixa

pe directia tintel se numeste stabilizare a imaginii,

de unde, prin extindere, s-a ajuns la stabilizarea
camerei, echipament de stabilizare, echipament
stabilizat, platformda stabilizata etc.

Dacd, 1in conditiile 1in care finta s$i camera sunt
fixe,un operator uman poate obtine imagini bune, in

cazul deplasdrii simultane a tintel si a camere]j

s




22018 00655 06/09/2018

operatorul uman nu mai face fatda conditiilor impuse
si sunt necesare echipamente speciale pentru

stabilizarea imaginii.

Pentru camere de mici dimensiuni au fost create
echipamente stabilizate care pot fi purtate, o data
cu camera, de catre un operator uman
(https://www.youtube.com/watch?v=6cws0 _G86B0O;https://
www . youtube.com/watch?v=DLaBwhQrTp0 ). In general
sunt construite pe principiu gravitational.
(https://www.youtube.com/watch?v=pjyItiLXdPs;
https://www.youtube.com/watch?v=SAkKkNv1WpnXE ).

Avantajele acestor echipamente sunt legate de
faptul c¢c& sunt simple, usocare, ieftine. Pentru a
asigura o stabilitate mai bunda se poate realiza o
frecare véscoasd, prin reglarea fortei de apdsare
intre piese in articulafii.

Dezavantajele sunt legate de faptul ca orientarea
pe directia tintei o face operatorul uman, nu au
motoare, deci nu pot fi conduse cu calculatorul, pot
fi wutilizate doar pentru tinte fixe sau care se
deplaseazd cu viteze mai mici sau egale cu cea a
operatorului. In general durata filmdrilor este
relativ scurtd si depinde de conditia fizica a
operatorului.

In cazul utilizdrii unor camere de zi si noapte
si senzori de mdsurare a distantei, acestia sunt
montatfi In asa numite blocuri de senzori a cdror masa

poate ajunge la 15-20 kg.

/4
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echipamentului stabilizat care poate ajunge si ea la
cidteva zeci de kilograme.

In aceste conditii echipamentul stabilizat, pe
care este fixat blocul de senzori, se monteaza fie pe
un suport fix (https://shop.movensee.com/en/ ;
https://soloshot.com), fie pe o platformd mobiléa
terestrd, navala sau aeriand. In cazul primelor doué,
situatie la care se referda inventia, este vorba de un
vehicul, respectiv o nava. Se rezolvda in acest caz
problema stabilizdrii 1in cazul unor tinte care se
deplaseaza cu viteze relativ mari, terestru sau pe
apa. Se considera ca vitezele de deplasare ale fintei
sunt 1in limitele normale pentru cele doua medii 1in

care are loc deplasarea.

Au fost executate astfel de echipamente, numite
si platforme stabilizate, cu diferite complexitati,
in functie de miscdrile/ axele, in raport cu care s-a
facut stabilizarea.

In general sunt platforme stabilizate pe maxim
doud axe, gilratie si elevatie, pentru aplicatii
militare .In continuare sunt date céteva exemple de
astfel de Sisteme (platforme) produse in
Canada (http://www.obzerv.com/products/
accessories/argc-2400-gyro-stabilized-positioner/),
(http://www.ascendentgroup.com/uploads/files/VPR-
2050-AF-FF-128-835-CTZ-HD-GS Brochure2.pdf),

Israel (http://www.controp.com/files/product web pdf/s
ga-2_web.pdf),Germania (http://www.imar-

3
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navigation.de/media/zoo/images/IPSC-

MSG1l 1cf84928f04%ec7720alaect8857e7db.jpg ).

Problemele care apar, atdt 1in cazul vehiculului
cdt si al navei, sunt legate de miscarile de tangaj,
ruliu, giratie si pe verticald ale acestor mijloace
de transport, miscari produse de mediul in care se
deplaseazad, deniveldri si panta drumurilor, respectiv
valuri.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia se
referda la faptul ca sistemul robotizat propus face
stabilizarea pentru miscarile de giratie, tangaj,
ruliu si pe verticalda ale platformei purtdtocare si
pentru miscarile pe orizontala, verticala si de

apropiere sau de depdrtare ale tintei.

Sistemul robotizat, adaptiv, montat pe o)
platforma mobild, terestrd sau navala, cu scopul de a
orienta si de a mentine un echipament optoelectronic
pe directia unei tinte aflate 3iIn miscare, conform
inventiei, rezolva problema tehnicd enuntatd mai sus
prin aceea ca este constituit dintr-o unitate
centrala de comanda si control care, pe Dbaza
informatiilor privind deplasarea tintei, primite de
la un echipament optoelectronic format din doua
camere video, de zi si1 de noapte si un telemetru si
pe baza informatiilor privind miscdrile platformei
mobile, primite de la un giroscop montat pe

platforma, comanda, prin intermediul a

4.
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controlere, miscarile motoarelor celor trei mecanisme
(giratie, tangaij, ruliu) montate 1n cuplele de
totatie ale unuil mecanism robot, tip 3R, care sustine
blocul de senzori si le controleaza cu ajutorul
traductorilor incorporati in actuatori, in asa fel
incéat echipamentul optoelectronic (camere +
telemetru) sa& fie orientat tot timpul spre tintd, tot
sistemul fiind alimentat de la o  baterie de
acumulatori reincarcabili, prin intermediul unor

surse stabilizate.

Sistemul este robotizat pentru ca dupa fixarea
initiala pe tintd, efectuata de un operator uman cu
ajutorul monitorului si joystickului, urmarirea
tintei, in continuare, se face 1n regim robotizat, pe
baza datelor obfinute de la senzorii sistemului.
Sistemul este adaptiv (robot adaptiv), pentru ca 1in
timpul urmaririi fintei 1si adapteazd parametrii
miscdrii 1in functie de modificdrile conditiilor de
mediu 1In care se deplaseaza vehiculul ©purtator
,parametrii cinematici ai deplasdrii acestuia, precum
si in functie de parametrii cinematici ai deplasarii

tintei.

Avantajele aplicdrii inventiei sunthl
- permite pentru prima oard stabilizarea pentru
miscdrile de rotatie ale platformei mobile in raport

cu 3 axe (giratie, elevatie, ruliu) si deplasarea pe

/f
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verticald precum s$1 pentru deplasarile tintei pe 3
axe;

- datoritd sistemului robotizat este permisa
stabilizarea pentru viteze mari ale platformei si ale
tintei;

- prin solutia constructivd adoptatd, dezvoltare
pe verticala pentru mecanismul robot, este marita
zona de operare, fata de alte solutii existente,
pentru mecanismul de elevatie;de asemenea permite
miscarea mecanismului de ruliu,inexistent la alte
solutii,pe o zona de operare comparabila cu a celui

de elevatie;

- sistemul este compact, robust si fiabil.

Se da 1in continuare un exemplu de realizare a
inventiei, in legatura cu fig. 1, 2, care reprezinta:

- fig. 1 - schema bloc a sistemului robotizat,
adaptiv, montat pe o platformda mobild terestra sau
navalda cu scopul de a orienta si mentine un
echipament optoelectronic pe direcfia unei tinte 1in
miscare;

- fig. 2 — mecanismul robot al sistemului

robotizat adaptiv.

Sistemul «robotizat, conform inventiei, are 1in
componentda (fig. 1) unitatea centrald de comanda si
control 10, cu accesoriile ei, monitor 11, tastatura,
mouse si joystick, care, impreuna cu controlerele 5,

6, 7, este montatda, 1in pozitie fixa, in interiorul
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platformei mobile de transport, formdnd pupitrul de
comanda.

Tot 1In interiorul platformei transportatoare este
situat si sistemul de alimentare, format din bateria
de acumulatori 16, invertorul 14 pentru 1incarcarea
acumulatorilor si transformarea curentului continuu
de la acumulatori iIn curent alternativ la 230
V/50Hz,cadnd este necesar, blocul de surse stabilizate
15, Dblocul de monitorizare a alimentdrii 12, toate
comandate prin modulul de comandda si protectie a

alimentdarii 13.

Sistemul de alimentare poate fi alimentat, la
réandul sdu, de la o retea de curent alternativ, céand
vehiculul este in repaus, pentru incarcarea
acumulatorilor cu ajutorul invertorului 14, sau cénd
sistemul este instalat pe o nava. Cand vehiculul se
deplaseaza 1incarcarea acumulatorilor se face de la
reteaua de <c.c. 24 V a acestuia, alimentarea
componentelor sistemului cu curent alternativ la
230V/50 Hz facandu-se cu ajutorul invertorului 14. In
cazul 1intreruperii curentului 1in refeaua de curent
alternativ (nava), se trece la alimentarea de 1la

acumulatori.

In exteriorul ©platformei transportatoare este
instalat un mecanism robot de tipul 3R (3 cuple de
rotatie), actionat la nivelul cuplelor cu 3 actuatori

rotativi, 2 (ruliu), 3 (elevatie) si 4

7




a 2018 00655 06/09/2018

mecanism care sustine si orienteazd echipamentul
optoelectronic 1

Fiecare actuator este format dintr-un motor, un
reductor armonic, un traductor incremental de rotatie
si o fradnd inglobata.

Mecanismele de ruliu si elevafie sunt prevazute,
fiecare, cu <cate 2 senzori de proximitate, 17,
montati la capetele de cursa ale acestor mecanisme.

Mecanismul de girafie are un singur senzor de
proximitate, 17, pentru marcarea pozitiei O.

Legatura intre componentele echipamentului
optoelectronic 1 (2 camere video + telemetru) si
unitatea centralda 10 si 1intre componentele celor 3
actuatori 2, 3, 4 (motoare, traductori, fréne) si
controlerele coresounzatoare 7, 6, 5 se face prin
cabluri. La fel si legdtura intre senzorii de
proximitate 17 si controlerele 5, 6, 7 sau giroscopul

9 si unitatea centrala 10.

Echipamentului optoelectronic 1, actuatorii 2, 3
si senzorii de proximitate aferenti 17, sunt montati
pe partea rotitoare a mecanismului robot pusda 1in
miscare de actuatorul de giratie 4 montat la partea
fixd a acestui mecanism. Pentru a asigura legatura
acestor componente cu controlerele 6, 7 si unitatea
centrala 10, fixe, a fost prevazut conectorul rotativ

8.

Tot pe partea fixa a mecanismului robot este

fixat si giroscopul 9 legat la unitatea centrala 10.
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Unitatea centrala 10, pe baza informatiilor
despre miscarea tintei primite de la echipamentul
optoelectronic 1 si a informatiilor despre miscdrile
platformei purtdtoare mobile primite de la giroscopul
9, comandd si controleazd miscdrile actuatorilor 2,
3, 4, prin intermediul controlerelor 7, 6, 5 si a
traductorilor 1incorporati 1in actuatori, 1in asa fel
incdt echipamentul optoelectronic 1 sa fie orientat
si mentinut de cdtre mecanismul robot pe directia
tintei aflate in miscare, tot ansamblul fiind

alimentat de sistemul de alimentare.

In fig.2 este ©prezentat mecanismul robot al
sistemului. Echipamentul optoelectronic 1 este
sustinut si orientat de catre mecanismul robot format
din mecanismul de ruliu 2, care executda miscari de
balans in jurul axeli X, mecanismul de elevatie 3,
care executa miscdari de balans in jurul axei Y si
mecanismul de giratie 4 care pune 1in miscare de
rotatie partea mobilda a mecanismului robot, formata
din subansamblele 1, 2, 3, 1in raport cu platforma
purtatoare 5 pe care este fixat.

Tot la partea fixa sunt montati conectorul
rotativ 6 si giroscopul 7.

Fiecare din mecanismele 2, 3, 4 este actionat cu
ajutorul wunui actuator, montat coaxial cu axa de
rotatie a mecanismulul respectiv si care in fig.l au

fost notati la pozitiile 2, 3, respectiv 4.

2
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SISTEM ROBOTIZAT, ADAPTIV, MONTAT PE O PLATFORMA
MOBILA, TERESTRA SAU NAVALA,
CU SCOPUL DE A ORIENTA SI A MENTINE
UN ECHIPAMENT OPTOELECTRONIC
PE DIRECTIA UNEI TINTE AFLATE IN MISCARE

REVENDICARI

1. Sistem robotizat, adaptiv, montat pe o platformd
mobild, terestrd sau navalda, cu scopul de a orienta
si a mentine un echipament optoelectronic pe directfia
unei tinte 1in miscare, caracterizat prin aceea ca
este format dintr-o unitate centralda de comanda si
control 10,care pe baza informatiilor despre miscarea
tintei primite de la echipamentul optoelectronic 1 si
a informatiilor privind miscarile platformei
purtdtoare mobile primite de la giroscopul 9, comanda
si controleaza 1intr-un cé@mp limitat de senzorii 17
miscdrile de rotatie ale actuatorilor 2, 3, 4 ai unui
mecanism robot tip 3R prin intermediul controlerelor
7, 6, 5 si a traductorilor 1iIncorporati 1in actuatori,
in asa fel incdt echipamentul optoelectronic 1 sa fie
orientat si mentinut de catre mecanismul robot pe
directia tintei aflate 1iIn miscare, tot ansamblul
fiind alimentat cu energie electricd de la sistemul
de alimentare format din bateria de acumulatori 16,

invertorul 14, blocul de surse stabilizate 15, blocul

10
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de monitorizare a alimentdrii cu energie 12 si

modulul de comandd a alimentdrii si protectie 13.

11
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DESENE EXPLICATIVE
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Fig.2
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