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¢4 DISPOZITIV INTEGRAT PENTRU VIDEO ASAMBLARI

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un dispozitiv de filmare si capturare
de imagini 3D din care se pot extrage dimensiunile
obiectelor cuprinse intr-un cadru, cu aplicatii in domenii
care necesitd efectuarea de masuratori multiple cumar
fi domeniul constructiilor, al industriei auto avansate si
altele. Dispozitivul conform inventiei cuprinde o unitate
cu senzor ToF (Time of Flight) care, printr-un sub-
ansamblu generator (1.1-1.5), genereaza un fascicul (2)
de lumina modulata si emite un flux IR catre un mediu,
iar printr-un subansamblu receptor (1.6-1.8) capteaza
fasciculul (2a) reflectat de acel mediu, incarcat cu date
privind cotele si il transmite printr-o magistrala de date
la o unitate (5) centrala de procesare si o unitate (4)
video care capteaza imaginea cadrului/ mediului si o
transmite printr-o magistrala video cétre aceeasi unitate
(5) centrald de procesare care preia si proceseaza
aceste informatii cu ajutorul unui software dedicat
cuprinzadnd un set de instructiuni prin care se efec-
tueaza suprapunerea pe o imagine 3D a datelor despre
adancimea si dimensiunile obiectelor/persoanelor din
acea imagine, realizadnd asamblarea video, semnalele
asamblate fiind salvate intr-o unitate (6) de stocare cu
mai multe memorii si afisate pe un display (13) sau

transmise in eter, permitand vizualizarea/prelevarea
dimensiunilor din cadrul/mediul analizat, fie in timp real,
fie ulterior, la comanda unui utilizator.
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DOMENIUL DE APLICARE

(0001) Inventia se referd la un sistem de filmare si capturare de imagini 3D, si in
particular la un dispozitiv de asamblare video cu afisarea acestui ansamblu din care
se pot extrage dimensiunile obiectelor dintr-un cadru, cu aplicatii in domenii care
necesita efectuarea de multiple masuratori, cum ar fi domeniul constructiilor,
domeniul industriei auto avansate in ceeace priveste siguranta activd a pietonilor,
detectia pre accident si alte aplicatii cum ar fi detectarea in afara zonei si mersul in
vehicule autonome ce se pot deplasa fara sa fie necesara implicarea soferuiui, in
domeniul aplicatiilor interfata om-masina sau jocuri, care utilizeaza tehnica de
recunoastere a “vederii’ computerului si a gesturilor, la masurarea sarcinii de
umplere, de ex. pentru masurarea inalfimii de umplere in silozuri, sau la distingerea
miscarii corpurilor intr-o ferma, ia controlul diferentiat al accesului prin anumite usi ale
fiintelor cum ar fi animale si oameni sau al obiectelor care trec printr-un transportor;
In domeniul roboticii astfel incat robotii mobili vor putea construi rapid o hartad a
tmprejurimilor lor, permitadndu-li-se sa evite obstacolele sau sd urmareascd o
persoana care ii ghideaza; In domeniul modelelor digitale de Tnaltime, a topografiei
suprafetei terestre, pentru studii in geomorfologie.

STADIUL TEHNICI,

(0002) Dispozitiveie de captare a scenelor, imaginilor, cum ar fi inregistratoarele
video, camerele de luat vederi si telefoanele mobile au devenit din ce in ce mai
accesibile si omniprezente furnizand o cantitate tot mai mare de date video captate,
stocate si vizualizate, din care se doreste obtinerea unei cat mai mari cantitati de
informatii in mod rapid si convenabil. Datorita evolutiei puterii de procesare a
dispozitivelor mobile acum existd posibiliatea de a exploata/integra toate aceste
componente la potentialul lor maxim pentru o furniza capacitatea de masurare in timp
real a oricariu cadru sau creearea unor modele virtuale ce pot fi prelucrate ulterior in
programe de modelare digitala.

{0003) Se cunosc unele dispozitive si procedee pentru filmare si capturare de imagini
virtuale, pentru cartografierea si obtinerea de harti sau dimensiuni de obiecte.
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(0004) Astfel se cunoaste din documentul D1 W02016/025962 (the University of
Akron, US) cu titlul” Device and method for three-dimensional video communication”
un dispozitiv de comunicatii 3D care include o camera stereoscopica 3D pentru
captura video si a fotografiilor 3D, un ecran pentru afisarea filmelor si fotografiilor
capturate, care poate functiona autonom, permitand comunicatia intre un utilizator
tocal si unul sau mai multi utilizatori de la distanta.

(0005) Se mai cunoaste pistolul de masurat, cu care insa se poate obtine o singura
dimensiune la fiecare tragere si indica numai o distanta, dintre pistol si planut in care
este indreptat, nu se poate creea o imagine de ansamblu cu el.

(0006) Se mai cunoaste un dispozitiv conform inventiei US2019293792 ,TIME OF
FLIGHT SENSOR, A THREE-DIMENSIONAL [IMAGING DEVICE USING THE
SAME, AND A METHOD FOR DRIVING THE THREE-DIMENSIONAL IMAGING
DEVICE “, in traducere : “SENZOR DE TIMP DE ZBOR, UN DISPOZITIV DE
IMAGISTICA TRIDIMENSIONALA CARE UTILIZEAZA ACEST SENZOR SI O
METODA DE CONDUCERE A DISPOZITIVULUI DE IMAGISTICA
TRIDIMENSIONALA " care contine un Senzor de timp de zbor, un dispozitiv de
imagistica in trei dimensiuni utilizand acest sensor si o metoda de conducere a
dispozitivului de imagistica in trei dimensiuni) care are un senzor de timp de zbor
(ToF) in legatura cu un aparat de imagistica 3D si cu un aparat de imagini 3D si care
permite furnizarea unei metode de conducere a senzorului ToF, astfel incat sa
permitd sa se reduca cerintele de memorie prin achizitionarea de informatii de
profunzime din datele de imagine ale unui cadru, incluzand patru pixeli, cu patru
fotoporti pentru primirea luminii reflectate de un obiect si generarea mai multor
semnale cu patru faze diferite.

(0007) Se mai cunosc dispozitive cum ar fi cel conform inventiei EP3428571, cu titlul
“Graphic overlay for measuring dimensions of features using a video inspection
device”, in traducere “Suprapunere graficA pentru masurarea dimensiunilor
caracteristicilor utilizdnd un dispozitiv de inspectie video”, conform caruia pentru
masurarea dimensiunilor se utilizeaza un dispozitiv de inspectie video in legatura si
cu plasarea unor cursoare de masurare pe pixelii imaginii obiectului, pentru a
identifica si masura dimensiunile anomaliilor pe un obiect (de exemplu, o fisura intr-o
lama de turbin}.

(0008) De asemenea se mai cunoaste sistemul LIDAR. Sistemul Lidar este o

tehnologie de teledeteclie utilizatd pentru estimarea distantei si a adancimii unui
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obiect intr-un mediu. LIDAR, este o metoda de supraveghere care masoara distan{a
fata de o tinta prin iluminarea tintei cu lumina laser si masurarea luminii reflectate cu
un senzor. Diferentele de timp de intoarcere cu laser si lungimi de unda pot fi apoi
utilizate pentru a face reprezentari digitale 3-D ale tintei. Denumirea lidar, folosita
acum ca acronim de detectare a luminii si care variaza [1] (uneori, imagistica,
detectarea si difuzarea luminii), a fost initial un portmanteau de lumina si radar. [2] [3]
Lidar este uneori numit scanare laser 3D, o combinatie speciald dintre o scanare 3D
si 0 scanare laser. Are aplicatii terestre, aeriene si mobile.Lidar este utilizat in mod
obisnuit pentru a face harli de inalta rezolutie, cu aplicatii in geodezie, geomatica,
arheologie, geografie, geologie, geomorfologie, seismologie, silvicultura, fizica
atmosfericd, [4] ghidare cu laser, mapare cu swath cu laser (ALSM) si altimetrie
laser. Tehnologia este de asemenea folositd in control si navigatie pentru unele
masini autonome. (WIKIPEDIA); Tehnologia include Radar laser cu vizionare
tridimensionala.

(0009) Mai putem mentiona un sistem de aparat de fotografiat care utilizeaza tehnici
de timp de zbor (ToF) pentru a rezolva distanta dintre aparatul de fotografiat si
subiectul fotografiat, pentru fiecare punct al imaginii, prin masurarea timpului dus-
intors, de calatorie, a unui semnal luminos artificial furnizat de un laser sau un LED
(Wikipedia)

(0010) Alt dispozitiv conform inventiei US2015144790 cu titlul “VIDEO AND 3D
TIME-OF-FLIGHT IMAGE SENSORS” , poate include pixeli de imagine in timp de
zbor (ToF). Fiecare pixel ToF poate include o fotodioda, un prim condensator cuplat
la fotodioda printr-o prima poartd de transfer, un al doilea condensator cuplat la
fotodioda printr-o a doua poarta de transfer si un al treilea condensator cuplat ta
fotodioda printr-o a treia poarta de transfer. Prima poarta de transfer poate fi pornita
pentru o anumitd durata pentru a stoca o prima incarcare in primul condensator. A
doua poartd de transfer poate fi pornitd pe o durata datd pentru a stoca o a doua
incércare in al doilea condensator. A treia poarta de transfer poate fi pornita pentru ¢
duratd mai lungad decat durata datad pentru a stoca o a treia incarcare in al treilea
condensator. Informatiile de adancime pot fi calculate pe baza primei, a doua si a
treia incéarcari stocate si a unei constante de pixeli corespunzatoare.

(0011) Dupa cum se vede din stadiul tehnicii prezentat, unele dispozitive pentru
masurarea dimensiunilor existd, dar sunt bazate fie pe principii diferite, fie au in
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componenta sa subansamble diferite, implementate diferit, fie nu redau imaginea
reala, In general utilizeaza sisteme complexe, echipamente costisitoare sau necesita
multe manevre sau calibrari facute de catre utilizator pana la obtinerea informatiei de

dimensiune sau o specializare suplimentara a operatorului.

(0012) Pentru a inlatura dezavantalele dispozitivelor cunoscute din stadiul tehnicii,
dispozitivul conform inventiei prezinta urmatoarele caracteristici avantajoase :

- nu utilizeaza ochelari speciali

- permite crearea unei imagini de ansamblu, redd o imagine comparabild cu cea
reala si da spatialitate;

- percepe adancimea unui obiect si informatiile corespunzatoare despre pixeli si
textura si date telemetrice;

- nu are nevoie de echipamente anexe costisitoare, cabluri sau alimentar
suplimentare;

- se utilizeaza doar putind putere de calcul, consumul de energie si de putere de
procesare permite utilizarea unor baterii mai mici astfel permitand o fiexibilitate mai
mare in ceeace priveste forma si greutatea dispozitivului;

- este un dispozitiv portabil, compact, usor si usor de manevrat;

- nu necesita calibrare;

- are un raport pret / calitate / portabilitate redus, convenabit;

- are un pret de fabricatie scazut

- prezinta si o parte audio care permite comanda cu voce nu numai cu joystick;

- prezinta senzor de migcare care permite inlocuirea comenzilor efectuate cu joystick-
ul cu comenzi efectuate doar prin miscarea mainii;

DESCRIERE SUMARA

{0013) Inventia se referd la un dispozitiv de filmare si capturare de imagini 3D din
care se pot extrage toate dimensiunile obiectelor cuprinse intr-un cadru cu ajutorul
luminii pulsate si crearea unei acoperiri video, prin folosirea a doi senzori; un sensor
ToF si un senzor video conventional si asamblarea video a semnalelor acestora,
astfel incat se creeaza imagini video a obiectelor sau a cadrului , in general si se
obtine profunzimea, spatialitatea cadrului si se pot masura dimensiunile detaliilor
virtuale din campul de masurare pe un display.
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(0014) Prezenta inventie, cuprinde o unitate sensor ToF (Time of Flight), care printr-
un generator genereaza fasciculul de lumina modulata si emite un flux IR catre un
cadru / mediu si printr-un receptor capteaza fasciculul reflectat de acel cadru/mediu,
incarcat cu date asupra cotelor, transmitandu-| printr-o magistrala de date catre o
unitate centrala de procesare si totodata printr-o unitate sensor video capteaza
imaginea video a cadrului / mediului si o transmite printr-o magistrala video catre
aceeasi Unitatea Centrala de Procesare, care preia aceste semnale de retur, aceste
informatii asupra mediului, de date si de imagine si le proceseaza, asa cum este
proiectat/programat sa o faca, cu un soft personalizat, conform inventiei, conform
setului de intructiuni cu care este configurat, realizand suprapunerea pe o imagine
3D a datelor despre adancimea si dimensiunile obiectelor/persoanelor din acea
imagine, realizand video asamblarea, semnalele asamblate fiind apoi transmise ca
metataguri, salvate in memoriile dispozitivului si afigate pe un display sau transmise
in eter, permitand vizualizarea/prelevarea dimensiunilor din cadrul / mediul analizat,
fie in timp real fie in stil playback.

SCURTA DESCRIERE A DESENELOR

(0015) Dupa ce s-a descris inventia in termeni generali, acum se va face referire la
desenele insotitoare, care nu sunt neaparat la scara si in care:

FIG. 1. Prezintd o schema bloc care ilustreaza un dispozitiv conform inventiei

FIG. 2. Prezinta o schema bloc a subansamblului de asamblare a semnalelor de date
si imagine.

FIG. 3. Prezinta o reprezentare exterioara a carcasei, pregatitid pentru a incorpora
subansambiele dispozitivului.

DESCRIEREA DETALIATA, cu referire la desene

(0016) Dispozitivul conform prezentei inventii, Fig. 1, cuprinde (cel putin) o unitate
sensor ToF (Time of Flight) 1, cu cel putin o dioda preferabil intre 1 si 8 diode
emitatoare de lurnina modulat in infrarosu, unitate ToF care este compusa dintr-o
subansamblu generator de fascicule modulate 1.1-1.5, compus dintr-un oscilator 1.1,
un circuit de acordare 1.2, un circuit de formatare 1.3, un circuit de modulare 1.4 si

un circuit de comanda a LED-urilor de putere in infrarosu 1.5 care genereaza
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fasciculul de lumina modulatd 2, flux IR emis catre cadrul 3, cu o rezolutie de
320*240 pixeli , in timp real, si un subansamblu receptor a fluxului de lumina
modulata reflectatd 2a, contindnd subansamblele 1.6-1.8, urmatoare: un receptor de
pixeli in infrarosu 1.6, demodulator per pixel 1.7 , circuit de formatare ( 1.8) , care
subansamblu capteaza fluxul reflectat 2.a, incarcat cu date asupra cotelor,
transmitandu-l prin magistrala video IR 2b, conform Fig. 2, catre procesorul 5 si o
unitate sensor video 4 care capteaza doar imaginea cadrului 3 cat si o unitate audio
asociata 18, acestea , imagine si sunet, fiind transmise prin magistrala video 2.c la
procesorul 5, care le preia si proceseaza aceste informatii asupra mediului, de date si
de imagine, in asa fel cum este proiectat, programat sa o faca, conform instructiunilor
dintr-un soft personalizat, conform inventiei, realizand suprapunerea pe o imagine
3D a datelor despre adancimea si dimensiunile obiectelor/persoanelor din acea
imagine, deci realizand video asamblarea;

{0017) Unitatea centrala de procesare ( CPU) 5, avand o putere mare de calcul si
porturi de mare viteza, prelucreaza semnalul asamblat, conform setului de intructiuni
cu care este configurat, il converteste in metataguri, pe care le transmite pe o
magistrala de date de 32 biti 2e cu o interfatd de date capabila sa acceseze extern
pana la 128 MB, pentru a fi salvate in unitatea de memorii 6 compusa din memoria
A 6.1, si memoria B 6.2, montate in paralel pe magistrala de 32 biti a procesorului de
semnal, folosind la maxim aceasta magistrala si care permite programuiui
(programelor) sa gestioneeze pachete mari de date ( cadre video) la o viteza
adecvata proceselor ce au loc in cadrul programelor rulate in procesorul de semnal;
memoria 7 (BOOT) avand rolul de a porni procesorul de semnal iar memoria 10.2
de stocare continut, avand rolul unui tampon flash, de scriere, citire a formatelor
video comprimate (H264 suprapuse peste informatia de adancime a fiecarui pixel
asociat continutului de imagine vizibil respectiv);

(0018) Semnalele asamblate se transmit printr-un modul de comunicatie USB (8),
modulul fiind implementat pe o magistrala de 8 biti, implementare USB compatibild
cu standardul USB2.0 cu o bandd de transfer de maxim 12 Mbps (full speed
copmpatible);

(0019) Semnalele asamblate pot fi transmise catre o unitate de retea 9 (Wi-Fi) si
emise in eter, unitatea 9 avand ca piesa centrala un cip (SoC) care cuprinde o parte
centrala a procesorului avand o viteza de transfer putand ajunge pana la 150 Mbps

si care este compus dintr-un comutator receptie-emisie, amplificator de
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radiofrecventd, adaptor de impedanta, amplificator de zgomot redus pentru receptie
cat si module de criptare si doua interfele de comunicatie seriale de viteze foarte
mari sau o interfatd SPI ce poate atinge o frecventa de clock de 50 MHZ, atat
unitatea USB cat si unitatea de retea sunt suficiente pentru aplicatiile care ruleaza pe
dispozitivul conform inventiei si anume fisiere video comprimate ocupand 1 Mbps;
semnalele asamblate mai pot fi stocate si pe 0 memorie externa, card 10.1, avand
interfafd pentru carduri secure digital (SD) ce poate opera cu 2X4 biti lafime de
magistrald; semnalele asamblate sunt afisate pe display-ul-afigor 13, permanent sau
periodic prin apasarea unei taste, vizualizarea fiind imbunatatita cu ajutorul unitatii
de backlight 12, de iluminare a afigorului 13 , care este responsabila de controlul
curentului prin led-urile din spatele acestuia ;

(0020) Determinarea dimensiunilor se face cu ajutorul Joystick-ului15, prin stabilirea
unor puncte de referinta intre care se doreste obtinerea dimensiunilor, cotelor;
acestea fiind citite direct pe afisorul 13, pentru toate cotele dorite, alese, din imaginea
asamblata impreuna cu dimensiunile tuturor punctelor din cadrul inregistrat.

(0021) Determinarea dimensiunilor mai poate fi efectuata si cu ajutorul unitatii-senzor
de gesturi si lumina ambianta 11, care contine un senzor de lumina ambianta, prin
care se poate determina precis cantitatea de lumina din mediu si deci se poate regla
in consecinta curentul prin led-urile din afisor, crescandu-le luminozitatea, daca este
lumina multa , iar daca intensitatea luminii ambientale este redusa, se poate reduce
curentul ptin LED-urile din afisor, reducand astfel intensitatea imaginii de pe afigor
{luminozitatea), un senzor pentru masurarea culorilor precum cat si un circuit de
detectie a prezentei, inglobdnd un LED in infrarosu si patru senzori care masoare
reflexia de energie din spectrul infrarosu, care contine un circuit de recunoastere de
gesturi( minimal) permitand implementarea unor comenzi minimale doar prin gesturi
{(START, STOP, PAUZA, INREGISTRARE, STREAM, etc.) protejand carcasa si
elementele de comanda ale dispozitivului, mai ales in situatiile in care utilizatoul se
murdareste pe maini cu diferite materiale: Iut, ulei etc., fara a mai fi nevoie de
actionarea Joystick-lui 15;

{0022) Semnalele captate pot contine si 0 componenta audio prin unitatea 18;
(0023) Alimentarea sistemului se face prin unitatea de alimentare 16 si respectiv
bateria 17 de mare capacitate de 10.000 mak .

(0024) Fiecare subansamblu in parte este configurat cu instructiunile de programare
in cod masina ca sa isi realizeze functia determinata si toate in ansamblu, conduse

-
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de procesor, functioneaza conform programului de aplicatie stabilit de programator
cu un program dedicat, destinat rezolvarii cerintelor de functionare a dispozitivului si
de obtinere a deminesiunilor, conform inventiei.

(0025) Intr-un exemplu de realizare ( FIG: 3) se prezintad si o carcasa 19 pregatitia
pentru a incorpora subansamblele unui dispozitiv integrat de asamblare video, in
mod compact, carcasa continand o decupare 19.1 prin care se monteaza senzorii 1,
un perete despartitor 19.2 cu rolul de a partaja spatial interior astfel incat toate
subansamblele sa se pozitioneze corect, un cant 19.3 de aducere la nivelul carcasei
a ecranului de protectie, un cant 19.4 pe care se monteaza display-ul 13, un decupaj
cu o forma mai speciald 19.5 pentru montarea comenzilor joystick-ului 15, un decupaj
cu capac si surub 19.6 in care se monteaza senzorul de gesturi 11, capac superior
19.7, manevrabil prin alunecare cu o singura mana, o decupare interioara 19.9 in
care se vor monta subansamblele in interior si deasupra ecranul, placa inferioara
49.8 urmand o formatare prin adancire spre interior a carcasei, alungitd, pentru a
permite tinerea usoara in mana a dispozitivului, iar in final un capac posterior 19.10 in
care sunt montate un port USB si mufa de alimentare, toate acestea asigurand ¢
carcasa ergonomica, usoara si adaptata unei utilizari facile de masurare, asigurand si
parametri optimi de functionare a dispozitivului.

by
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REVENDICARI

Dispozitiv integrat pentru video asamblari caracterizat prin aceea ca
cuprinde, cel putin, o unitate sensor ToF (Time of Flight) (1), cu cel putin o
dioda preferabil intre 1 si 8 diode emitatoare de lumina modulata in
infrarosu, unitate ToF care este compusa dintr-un subansamblu generator
- de fascicule modulate (1.1-1.5), (fig.2) compus dintr-un oscilator ( 1.1), un
circuit de acordare (1.2), un circuit de formatare (1.3), un circuit de
modulare (1.4) si un circuit de comanda a LED-urilor de putere in infrarosu
(1.5) care genereaza fasciculul de lumina modulata (2), flux IR emis catre
cadrul (3), si un subansamblu receptor con{inand subansamblele (1.6-1.8)(
fig 2) urmatoare: un receptor de pixeli in infrarosu (1.6), demodulator per
pixel ( 1.7) , circuit de formatare ( 1.8) , care subansamblu receptor
capteaza fluxul reflectat (2a), incarcat cu date asupra cotelor din cadrul (3),
transmitandu-l prin magistrala video IR, ca semnal (2b), catre procesorul
(6) si o unitate sensor video (4) care capteaza imaginea cadrului ( 3)
transmitand-o prin magistrala video, semnal (2c), cat si o unitate audio
asociata (18), care transmite, prin magistrala audio, semnalul audio (2d),
toate catre procesorul (5), care preia si proceseaza aceste informatii
asupra mediului, de date si de imagine/ audio, asa cum este programat sa
o facd, conform instructiunilor dintr-un soft personalizat, dedicat,
implementat in dispozitiv conform inventiei, prelucreazd semnalul video
asamblat si il trimite catre unitatile de memorii (6), si/sau la cardul (10.1)

Si/sau in sistem prin modulul retea (9) si in special catre display-ul (13)
pentru a fi vizualizate, comandat cu ajutorul joystick-ului(15) sau cu ajutoru!
unitatii de gesturi si lumina ambianta (11), sau a vocii, dispozitiv alimentat
de unitatea de alimentare (16) si bateria (17) (Fig.1), intreg dispozitivul
integrat fiind asamblat in carcasa (19) (Fig.3), in mod compact. Carcasa
(19) continand o decupare (19.1) prin care se monteaza senzorii (1,4), un
perete despartitor (19.2) cu rolul de a partaja spatial interior astfel incat
toate subansamblele sa se pozitioneze corect, un cant ( 19.3) pe care se
monteaza un ecran de protectie, un cant (19.4) pe care se monteaza
display-ul (13), un decupaj cu o forma mai speciala ( 19.5) pentru montarea
joystick-ului ( 15), un decupaj cu capac si surub (19.6) in care se monteaza
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senzorul de gesturi ( 11), capac superior , manevrabil cu o singura mana
{19.7), o decupare interioara (19.9) in care se vor monta subansamblele in
interior si deasupra ecranul, o formatare rotunjit-alungitd adancita inspre
interior, a partii inferioare a carcasei (19.8) pentru a permite tinerea usoara
in mana a dispozitivului,

Dispozitiv integrat pentru video asamblari conform revendicarii 1 ,
caracterizat prin aceea ca ca fluxul de lumina modulatad in infrarosu,
IR,(2) de la 1-8 diode emitatoare de lumina modulata in infrarosu, catre
cadrul (3), se intoarce de la cadru sub forma unui flux in infrarosu
corespondent, flux reflectat ( 2a), incarcat cu date asupra cotelor in timp
real, este receptat de un receptor de pixeli in infrarosu (1.6) si trimis pe o
magistrala ca semnal (2b), impreuna cu imaginea video de la senzorul (4)
trimisa pe o magistrala ca semnal (2¢) si impreuna cu semnalul audio (2d)
trimis pe o alta magistrala, catre procesorul (5), care processor, prin
programul stabilit, realizeazad suprapunerea datelor despre adancimea si
dimensiunile obiectelor / persoanelor din acea imagine / cadru, capturate
de senzorul ToF(1), prin fluxul reflectat (2a), pe o imagine 3D capturata de
senzorul video (4), realizand video asamblarea;

Dispozitiv integrat pentru video asamblari conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca rezolutia aleasd pentru flux IR emis catre
cadrul (3), este de 320*240 pixeli , in timp real, conferd scanari cu o
precizie de o sutime a subiectului.

Dispozitiv integrat pentru video asamblari conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca procesorul ( 5), avand o putere mare de calcul
st porturi de mare viteza, prelucreazad semnalul video asamblat, conform
setului de intructiuni cu care este configurat, 1l converteste in metataguri,
pe care le transmite pe o0 magistrala de date de 32 biti (2e) cu o interfata de
date capabila sa acceseze extern pana la 128 MB, pentru a fi salvate in
unitatile de memorii (6), montate in paralel pe magistrala de 32 biti a
procesorului de semnal, folosind la maxim aceasta magistrala si care
permite programului (programelor) sa gestioneeze pachete mari de date
(cadre video) la o viteza adecvata proceselor ce au loc in cadruf
programelor rulate in procesorul de semnal sau pentru a fi salvate pe

cardul (10.1) sau pentru a fi transmise in sistem prin modulul retea (9).
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Dispozitiv integrat pentru video asamblari conform revendicarii 1,
caracterizat prin aceea ca procesorul (5) prelucreaza semnalul asamblat,
conform setului de intructiuni cu care este configurat, il converteste in
metataguri, pe care le transmite pe o magistrala de date de 32 bifi (2e) cu o
interfatd de date capabila sa acceseze extern pana la 128 MB pentru a fi
afisate pe display-ul (13) si a fi vizualizate, in diferite puncte, cu ajutorul
joystick-ului(15).

Dispozitiv conform revendicarii 4 caracterizat prin aceea ca procesorul
(5) transmite semnalele video asamblate catre un display (13), pe care
acestea pot fi vizionate, impreuna sau separat, in timp real, sau in payback,
utilizatorul putand comuta intre mai multe moduri de vizualizare a
subiectului si anume: ca un spectrometru color, randare 3 D monolocor sau
datorita senzorului video, la imaginea originala a subiectului astfel putand
urmari diverse aspecte care pot ajuta in realizarea taskurilor.

Dispozitiv conform revendicarii 4 caracterizat prin aceea ca prezinta si o
unitate senzorul de gesturi si lumina ambianta (11), care contine un
senzor de lumina ambianta, prin care se poate determina precis cantitatea
de lumina din mediu si deci se poate regla in consecinta curentul prin led-
urile din afisor, crescandu-le luminozitatea, daca este lumina multa , iar
daca intensitatea luminii ambientale este redusa, se poate reduce curentul
ptin LED-urile din afisor, reducand astfel intensitatea imaginii de pe afigor
{luminozitatea), un senzor pentru masurarea culorilor precum cat si un
circuit de detectie a prezentei, ingloband un LED in infrarosu.

Dispozitiv conform revendicarii 4 caracterizat prin aceea ca prezinta si o
unitate Senzorul de gesturi si lumina ambianta (11), acesta avand patru
senzori care masoare reflexia de energie din spectrul infrarosu, care
contine un circuit de recunoastere de gesturi( minimal) permitand
implementarea unor comenzi minimale doar prin gesturi (START, STOP,
PAUZA, INREGISTRARE, STREAM, etc.) protejand carcasa si elementele
de comanda ale dispozitivului, mai ales in situatiile in care utilizatoul se
murdareste pe maini cu diferite materiale: lut, ulei etc., fara a mai fi nevoie
de actionarea Joystick-lui (15};

Dispozitiv conform revendicarii 1 caracterizat prin aceea ca prezinta un
modul integrat WI-F| ( 9) ceeace permite o conectivitate usoara, uploadul

11
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informatiilor devine flexibil, facil si rapid, permitand impartasirea datelor
aproape instantaneu cu mai multi utilizatori.

Dispozitiv conform revendicarii 1 caracterizat prin aceea ca prezinta o
buna portabilitate datorita bateriilor ( 17) de mare capacitate de 10.000
mah , care pot asigura o autonomie de pana la 4 ore pentru a scana
obiecte care necesita un acces mai dificil.

Dispozitiv conform revendicarii 1 caracterizat prin aceea ca datorita
implementarii unei unitati audio (18) , comenzile pot fi efectuate si cu
ajutorul vocii.

Dispozitiv conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca este montat
intr-o carcasa (19) configurata intr-o maniera de asa natura incat permite
montarea tuturor componentelor dispozitivului intr-un spatiu mic, compact,
fiind ergonomica, usoara si astfel incat sa poata fi tinutd intro singura
mana fiind comod de utilizat datorita greutatii prpoprii mici cat si a greutatii
minimalizate a subansamblelor integrate, adaptata unei utilizari facile de
masurare, asigurand astfel parametri optimi de functionare, carcasa
continand o decupare (19.1) prin care se monteaza senzorii ( 1), un perete
despartitor (19.2) cu rolul de a partaja spatial interior astfel incat toate
subansamblele sa se pozitioneze corect, un cant ( 19.3) pe care se
monteazd un ecran de protectie, un cant (19.4) pe care se monteaza
display-ul (13), un decupaj cu o forma mai speciala ( 19.5) pentru montarea
joystick-ului ( 15), un decupaj cu capac si surub (19.6) in care se monteaza
senzorul de gesturi ( 11), capac superior , manevrabil cu o singura mana
(19.7), o decupare interioara (19.9) in care se vor monta subansambiele in
interior si deasupra ecranul, o formatare rotunjit-alungitd adancita inspre
interior, a partii inferioare a carcasei (19.8) in care sunt asamblate
componentele unui dispozitiv integrat de asmblare video, in mod compact.
Principiu dispozitivului de asamblare video, caracterizat prin aceea ca,
conform acestuia se realizeazd asamblarea, de catre procesor (5), intre
semnalul (2b) de la iesirea unitatatii sensor Tof (1) si semnalele video (2b)
de la iesirea senzorului video (4) si semnalul audio (2d) de la iesirea
unitatii audio (18), prin suprapunere.

Principiu conform revendicarii 13, caracterizat prin aceea ca transmiterea
de la un dispozitiv ToF generator (1.1-1.5), a unui fascicul de lumina
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modulata (2), flux IR emis catre cadrul (3), cu o rezolutie de 320*240 pixeli,
in timp real si primirea de catre un subansamblu receptor ( 1.6-1.8) a
fluxului de lumind modulata reflectatd (2a), de la cadrul (3) si totodata
primirea de catre un sensor video ( 4) a imaginilor video si audio, de la
acelasi cadru (3), directionarea acestora catre procesorul (5) care
proceseazd aceste semnale in semnale video asamblate
corespunzatoare cadrelor astfel incat matatagurile obtinute se compun
astfel: o parte corespunde semnalelor reflectate incarcate cu date, a doua
parte corespunde semnalelor incarcate cu imagini video, o a treia parte cu
semnale incarcate cu semnale audio, alte parti fiind pentru sincronizare
Principiu conform revendicérii 13, caracterizat prin aceea ca, conform
acestuia semnalul asamblat (2e) de catre procesor (5), este salvat si stocat
in memorii (6.1, 6.2)

Principiu conform revendicarii 13, caracterizat prin aceea ca, conform
acestuia, semnalul asamblat (2.e, 2.f ) de cétre procesorul (5), este afigat
pe un display (1.3) pe care poate fi vizionat in timp real sau inregistrat
Principiu conform revendicarii 13, caracterizat prin aceea ca, conform
acestuia, in care semnalul asamblat si afigat reda intreg cadrul (3) continuu
sau la un moment dat, conform comenzii primate.

Principiu conform revendicarii 16, caracterizat prin aceea ca, semnalui
asamblat afigat este comandat de la Joystick-ul(15) .

Principiu conform revendicarii 17, caracterizat prin aceea ca semnalul
asamblat afigat este comandat de la unitatea de gesturi (11).

Principiu conform revendicarii 17, caracterizat prin aceea ca semnalul
asamblat afigat este comandat de la voce prin unitatea (11).

Principiu conform revendicarii 16, caracterizat prin aceea cid semnalul
asamblat afigat poate fi emis in eter prin unitatea de retea (9)

13

U2



Lumina iesita

RO 135130 A2

Lumina refrectata I 1 1 2> 7 |
Magistrala video 2b
TOF 1TU656 PPIC ein 2e Mem A ggm B Mem C ._éSLBOO
') RAM Boot
Cadru L e CXEE . 4 7 ]
3 Procesor
Senzor Magistrala video 2¢ S a2 a2 00,0 MTABLC] €M1 BA2TG AIT3/316
Video ITUGSE ’ BRI
4 2f
fes e . - - Unitate Afisare
P 13
\_m k-— Unitate sreme o ey et |
Audio | | 125 '
18 Exapandoare|
F}—— o 10 :
SPORT1 4 s e
10543432
* tuluminare
afisor
Card SD 125 *?
10.1
12C 12C
Memorie | ..ol irsees 12 Senzor gesturi si-
Flash I1u1m|na ambientala
10.2 Sursa
limentare
16 Giroscop
12¢C
Baterie
17

FIG 1

—

4



RO 135130 A2

3 24 23 22 25
.~ |LED Driver Moduiator <= Generator
Emitator Semnal Semnal
Camera ==o=>] Panou de control |
T — Receptor si comanda
Date Nemad atg)
asamblate 26
capturate
Informaftie
obtinuta
FIG.2




RO 135130 A2

Fig.3

4¥

.—!/



	Bibliographic Data / Abstract
	Description
	Claims
	Drawings



