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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un robot mobil telecomandat pentru
masurarea iluminarii verticale Tn trafic. Robotul, conform
inventiei, are un sasiu si o caroserie (1) de forma unei
calote sferice de Tnaltime redusa, cu roti motrice si
directoare (2) care dispun de suspensii pasive retrac-
tabile Tntr-un spatiu (3) disponibil, in partea centrala si
superioard a robotului fiind pozitionat un senzor lux-
metric (4) care poate fi retras automat intr-un locas (5)
in situatia n care robotul este apasat de o forta supe-
rioara, retragerea senzorului (4) fiind urmata imediat de
glisarea unui capac (6) blindat care protejeaza senzorul
(4) si care are o perie (7) pentru curatarea acestuia.
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Robot carosabil pentru misurarea iluminirii verticale in trafic

Inventia se referd la un robot mobil telecomandat si cu un grad ridicat de autonomie care este echipat
cu un sistem de achizitie a datelor pentru iluminarea verticala pe ciile rutiere, §i care poate efectua

masuritori fard a necesita oprirea traficului auto.

Proiectarea sistemelor de iluminat stradal este reglementatd prin seria de standarde EN 13201.
Principalul parametru luminotehnic impus la proiectare §i la implementarea sistemelor de iluminat
stradal este luminanta ciii de rulare, masurata din punctul de vedere al conducatorului de autovehicule
(observator aflat la inaltimea de 1,5m si vizdnd puncte la distanta de 60+160m pe banda sa de deplasare).
In intersectii aceasti configuratie nu poate fi indeplinita, §i de aceea in EN 13201 se indica posibilitatea
masurarii nivelului de iluminare. Aceastd iluminare se poate masura in regim manual, in care un
operator pozeazi un luxmetru pe o anumita grild de masurare din teren. Exista §i posibilitatea utilizarii
de autovehicule echipate cu luxmetre sau luminantmetre, insa conditia greu de asigurat pentru aceste

sisteme este aceea de a nu exista trafic auto, care denatureazi in mod evident rezultatele méasuratorilor.

Problema tehnicd pe care o rezolva inventia este realizarea masurétorilor nivelului de iluminare pe
suprafata rutiera fird a fi necesard intreruperea circulafiei autovehiculelor, sau programarea
misuritorilor la ore tirzii din noapte, cdnd oricum operatorul trebuie si se retragid de pe carosabil,
impreuna cu senzorul (luxmetrul) pentru a permite circulatia vehiculelor. Traficul din prezent, din cele
mai multe orage, nu garanteaza ci este posibil sa se efectueze aceste masuratori in conditii tehnice
rezonabile §i de securitate deplind a operatorului. De aceea aceste masuratori nu se pot realiza, desi EN

13201 le indicd in mod imperativ.

Un prim scop al inventiei este de a realiza un sistem de mésura bazat pe un robot mobil care s& se poata

deplasa pe suprafata carosabild, fiind telecomandat dar §i cu un grad ridicat de autonomie, §i care si
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aiba proprietatea de a fi carosabil, in sensul de a permite autovehiculelor sa isi continue deplasarea chiar

daci robotul se afla pe traiectoria lor, pe banda de mers sau chiar in dreptul rotilor.

Un al doilea scop al inventiei este sa elimine influentele farurilor vehiculelor aflate in deplasare, prin

citiri multiple ale nivelului de iluminare si prelucrarea corespunzitoare a datelor.

Obiectivul principal precum si scopurile prezentate sunt obtinute cu ajutorul inventiei de fata, prezentata
in cele ce urmeazi si conform revendicarilor, cu ajutorul unui robot carosabil, non invaziv, cu sistem
de propulsie autonom, telecomanda si sistem de navigafie autonoma, sistem de achizitie a datelor in

sistem GIS si prelucrare/stocare a lor.

Robotul carosabil conform inventiei este format dintr-un sasiu si o carcasé cu profil non invaziv pentru
traficul auto, permitind s fie parcurse, traversate de citre autovehiculele care astfel nu vor trebui s isi
modifice traseul. Carcasa va avea forma unei calote sferice, cu o indltime cit mai redusi (cétiva
centimetri, orientativ 7 cm) si diametru de cca 40 cm, asemanétoare cu pastilele (cocoasele) limitatoare
de vitezi. Vizual, robotul nu va avea nici un element care sa surprinda soferii (lumini de pozitie sau de
navigatie, de exemplu), avand o culoare inchisa, apropiati de nuanta asfaltului. Suspensia sistemului de
rulare va fi retractabild complet in situatia in care robotul este ,cdlcat” de pneul unui vehicul, iar
sistemul de tractiune va intra in regim de limitare a puterii, pentru a permite blocarea rotilor fira a se

suprasolicita.

Robotul este telecomandat si plasat pe traiectoria doritd (axele benzilor de circulatie din intersectii),

dupi care poate urmiri un anumit traseu impus, datorita echiparii cu receptor GPS.

Misurarea ilumindrii verticale se realizeazi cu ajutorul unui senzor luxmetric amplasat la partea
superioari, care se retrage automat in interior §i este protejat printr-un capac blindat care se inchide
atunci cind robotul este ,,cilcat”. La ,eliberarea” robotului, capacul se deschide, senzorul revine in
pozitia expusd la lumind, migcarea de revenire beneficiind §i de o operatie de stergere/curatire a

eventualelor impurititi.

Operatia de achizitie a datelor este pilotati de un microsistem cu rhicroprocesor, care are rolul de a
prelucra datele misurate i de a elimina citirile afectare de farurile vehiculelor in migcare. Algoritmul
acestei prelucriri este de tipul identificirii valorilor minimale ale ilumindrii masurate intr-un anumit
punct. Numai dupi validarea unei méasuritori se comanda deplasarea la urmitorul punct de misur3, in

functie de pasul mésurétorilor (1m sau 2m, respectiv 3m).

Inventia poate fi exploatatd industrial prin realizarea unor roboti utilizabili la receptia lucririlor de
modernizare a sistemelor de iluminat public, dar si in cadrul lucrdrilor de mentenanti periodicd. Aceste
misuritori pot determina interventii de curatire a aparatului optic al corpurilor de iluminat sau chiar

inlocuirea surselor de lumini. in prezent masuritorile performantelor sistemelor de iluminat public sunt
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reglementate prin seria de standarde SR EN 13201, insi in lipsa unor metode §i mijloace adaptate
situatiei reale din teren, aceste misuritori nu se efectueazi. Inventia rezolva in mod practic acest

deziderat.

Robotul carosabil pentru masurarea iluminarii verticale in trafic prezintd urmatoarele avantaje:

e elimind necesitatea interventiei operatorului uman in trafic, pentru a amplasa luxmetrul in
punctele de masur3, agteptind o perioada de absenti temporara a vehiculelor in acea zona;

e elimind necesitatea opririi traficului auto, conditie obligatorie dacd s-ar utiliza alte sisteme de
achizitie automata a datelor, de tipul celor care echipeazi un automobil in migcare;

e indexarea in sistem GIS a valorilor masurate ale ilumindrii permite urmérirea in timp a
degradarii fluxului luminos. Aceste masuratori permit elaborarea strategiilor de CLO (Constant
Light Output), care astizi se implementeazi in lipsa unor masuritori efective i sistematice,
conform EN 13201. Indexarea datelor in sistem GIS permite ca masuritorile ulterioare (anuale)
sa se realizeze exact in aceleasi puncte, putdndu-se calcula tendinte de evolutie ale deprecierii

fluxului luminos.

Se di in continuare un exemplu de realizare a inventiei in legatura cu fig.1 si 2 care reprezinti:

Fig.1 — Robotul carosabil pentru mésurarea ilumindrii verticale in trafic in pozitie de deplasare/
masurare

Fig.2 — Robotul carosabil pentru misurarea ilumindrii verticale in trafic in pozitie de repaus la
traversarea/rularea sa de citre roata unui autovehicul.

In legituri cu Fig.1 se prezinti robotul carosabil pentru misurarea ilumindrii verticale care este realizat
avind la bazi un sasiu §i o caroserie/carcasi 1 de forma unei calote sferice, cu indlfime redusi (orientativ
7 cm), cu roti motrice si directoare 2 care dispun de suspensii pasive retractabile intr-un spatiu disponibil
3, care permite retractarea totald a rofilor pand la agezarea pe sol a carcasei 1 in situatia unei forte de
greutate superioara aplicati pe carcasi. In partea centrald si superioard a robotului este amplasat un
senzor luxmetric 4, care poate fi retras automat intr-un locas S, in situatia cind robotul este apisat de o
fortd superioard. Retragerea senzorului 4 este urmati imediat de glisarea unui capac blindat 6 care

protejeazi senzorul §i care are o perie 7 pentru curitarea senzorului 4.

In figura 2 se prezinti robotul carosabil pentru masurarea ilumindarii verticale in trafic in pozitie de
repaus la traversarea/rularea sa de cétre roata unui autovehicul, situatie in care carcasa 1 este apisati
pana se sprijind pe sol, rotile 2 fiind retrase in spatiul disponibil 3. Imediat dupa aparitia fortei de
apisare pe robot (generati de roata autovehiculului care trece la partea superioara) senzorul 4 se retrage
in interiorul spatiului 7, capacul glisant 6 fiind inchis complet. La inchiderea capacului 6 peria 7

efectueazi o cursi de curitare grosierd a senzorului 4, pentru eliminarea eventualelor depuneri.
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Revendiciri

1.

Robot carosabil pentru mésurarea ilumindrii verticale in trafic, care in scopul efectudrii
masuratorilor fara a intrerupe circulatia rutierd, este caracterizat prin aceea cé este carosabil,
fiind permisa traversarea sa de cétre autovehicule, avand profil minimal de forma unei calote
sferice de indltime redusa care i conferd caracterul non invaziv atit pentru automobilele in
migcare dar si pentru soferii care nu trebuie s il perceapa ca pe un obstacol.

Robot carosabil pentru masurarea iluminarii verticale in trafic, care in scopul efectuirii
masuratorilor fira a intrerupe circulatia rutierd, este caracterizat prin aceea c are o constructie
robustd, tren de deplasare cu suspensie retractabila care se retrage in momentul in care robotul
este traversat de citre un autovehicul, iar electromotorul intrd in regim de limitare pentru a nu
intra in regim de suprasarcina.

Robot carosabil pentru misurarea ilumindrii verticale in trafic, care in scopul efectuarii
misuratorilor fird a intrerupe circulatia rutierd, este caracterizat prin aceea ci are senzor
luxmetric plasat la pozitia superioara, retractabil si protejat de un capac blindat pe perioada in
care robotul este traversat de un autovehicul, dupa care senzorul revine in pozifia de masura,
beneficiind §i de o manevra de curitire.

Robot carosabil pentru méasurarea iluminirii verticale in trafic, care in scopul efectudrii
mdsuritorilor fird a intrerupe circulatia rutiera, este caracterizat prin aceea ca prelucreaza local
datele misurate, pe baza unui algoritm de calcul a valorilor minime pentru a elimina efectul
farurilor vehiculelor in miscare, si comanda deplasarea la urmatorul punct de masura numai
dupai validarea fiecarei masuratori.

Robot carosabil pentru mésurarea ilumindrii verticale in trafic, care in scopul efectudrii
masuratorilor fard a intrerupe circulatia rutieré, este caracterizat prin aceea ca dispune de sistem
de deplasare cu telecomanda si grad ridicat de autonomie in sistem GPS, deplasarea pe perioada
mésuritorilor fiind subordonati validarii fiecarei valori mésurate, adica robotul se opreste i

prelucreaza datele pentru a elimina efectul perturbator al farurilor vehiculelor in migcare.
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