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Inventia de fata se refera la un robot de curatare a camerelor de supraveghere sila
un procedeu de indepartare a prafului, murdariei si panzei de paianjen atat de pe obiectivul
unei camere de supraveghere cat si din zona aflata in imediata apropiere a obiectivului si din
perimetrul care cuprinde unghiul de vedere al camerei de supraveghere, utilizand robotul de
curatare conform inventjei.

Camerele de supraveghere sunt folosite pentru a captura imagini din mediul
inconjurator cu scopul de a oferi securitate pentru bunuri dar si un sentiment de confort si
siguranta utilizatorului.

Cele mai mari probleme cu care se confrunta camere de supraveghere sunt
murdaria, praful si panzele de paianjen, care obtureaza o parte sau chiar toata suprafata
obiectivului camerelor, stricand calitatea imaginii capturate.

Sistemele de curatare pentru camere de supraveghere cunoscute pana in prezent
rezolva unele din aceste probleme dar nu le elimina pe toate. Printre aceste probleme se
numara si faptul ca elementele constructive si metoda de curatare folosita de sistemele de
curatare cunoscute, nu asigura o curatare profunda a obiectivului acestora si nu permit
curatarea Tmprejurimii obiectivului, ci doar a lentilei. De asemenea, capul de curatare sau
diversele elemente de curatare folosite de acestea necesita, in mod suplimentar, curatarea
sau autocuratarea acestora.

Astfel, din documentul US 2014267715 A1 este cunoscut un dispozitiv de curatare
pentru camere de supraveghere, cuprinzand un motor electric, o cutie electronica continand
un circuit de control al motorului si un circuit de control al timpului pentru inceperea,
terminarea si durata ciclurilor de curatare, un braf vertical cu lungime ajustabila montat pe
carcasa cutiei electronice si in continuare pe un picior crestat, o balama pivotanta in forma
de L care se roteste liber si este dispusa pe bratul vertical, un dispozitiv cu mecanism de
transmisie cu motor electric si o unitate de curatare care poate consta din fire de nailon, perii
moi, perii de nailon sau alt material flexibil. Unitatea de curatare include si o elice actionata
de motorul electric determindnd ca ansamblul angrenajului inchis de carcasa si balamaua
in forma de L sa se ridice din pozifia de repaus de sub camera in pozitia de curatare.
In&ltimea bratului vertical, ce este montat pe un picior cu fante, poate fi reglatd pentru a asi-
gura capul de curatare sa fie aliniat orizontal cu lentila camerei atunci cand se afla in pozitia
de curatare si sterge murdaria, umezeala si alte resturi de pe obiectivul camerei, in timp ce
ansamblul stergator rotativ creeaza o presiune scazuta in fata lentilei, tragand panzele de
paianjen din carcasa camerei si le indeparteaza. Dupa ce ruleaza continuu timp de minim
5 secunde, unitatea este scoasa din tensiune de circuitul de control si gravitatia face ca
unitatea sa revina in pozitia de repaus, in afara campului vizual al camerei. Dispozitivul de
curatare este prevazut cu senzor de temperatura si senzor de lumina, led de stare, recipient
de aer sau lichid actionat electric, duza de pulverizare si cordon electric pentru insecte.

Mai este cunoscut din documentul KR 20130046124 A un dispozitiv de curatare
automat pentru camera de supraveghere, dispozitivul cuprinzand o carcasa, un ansamblu
de operare, un ansamblu de miscare si un ansamblu de curatare. Carcasa include o camera
de montare a elementelor componente ale acesteia in interiorul carcasei sistemului, un canal
de rotire/miscare format in carcasa situat imediat dupa camera de montare si adaptat sa
comunice cu incinta de montare, o canelura de ghidare formata in suprafata interioara a
carcasei si extinzandu-se paralel cu canalul de miscare, canelura de ghidare avand un capat
frontal corespunzator deschiderii de pivotare si o portiune de ghidare curbata care este
formata pe o suprafata interioara a carcasei si este prevazuta la capatul frontal al canelurii
de ghidare, ansamblul de operare fiind montat prin axul de pivotare al carcasei si canalului
de miscare. O tija de operare are un capat pivotant si un capat de montare, un conector
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montat in incinta de montare si conectat pivotant la tija de actionare. Un ansamblu de
antrenare este montat intr-o camera de montare a carcasei si conectat la conector,
antrenand astfel ansamblul de actionare intr-o maniera liniara. Ansamblul de curatare include
un motor de curatare montat pe un capat de montare al tijei de actionare si un cap de
curatare conectat la motorul de curatare.

Un dispozitiv de monitorizare a securitatii cu functie antisoc, descris in documentul
CN 209943884 U, cuprinde un suport de montare al carui capat superior este prevazut cu
doua seturi de blocuri de sustinere pe peretii exteriori din fata si din spate. Fata de capat
opusa a lui blocurilor de sustinere este prevazuta cu un cadru fix printr-un arbore de legatura,
a carui parte superioara este prevazuta cu un cadru de limitare, al carui perete exterior este
infasurat cu un lant. Cavitatea interioara a suportului de montare este prevazuta cu o
carcasa interioara, peretele exterior din spate al suportului de montare fiind prevazut cu o
carcasa de protectie exterioara. Cavitatea este prevazuta cu un motor de antrenare, capatul
de iesire al motorului fiind conectat la arborele rotativ, iar celalalt capat al arborelui se extinde
pana la cavitatea interioara a carcasei interioare. La imbinarile carcasei interioare si ale
carcasei exterioare sunt prevazuti rulmenti, iar celalalt capat al lanfului se extinde pana la
cavitatea interioara a carcasei interioare si este infasurat pe arborele rotativ. Peretele
exterior al cadrului fix este prevazut cu un amortizor, partea inferioara a acestuia fiind
conectata la camera, iar peretele exterior al capatului stang al cadrului fix este conectat la
o biela, peretele exterior al bielei fiind prevazut cu un inel elastic de limitare, iar partea
inferioara a bielei prevazuta cu o tija de impingere electrica. O perie de bumbac este prinsa
mobil pe peretele exterior drept al capatului mobil al tijei.

Din cererea de brevet GB 2527916 A este cunoscut un dispozitiv pentru indepartarea
obstacolelor din zona din fata lentilei unei camere CCTV, cuprinzand un actuator, un brat
alungit cu mai multe proeminente alungite, in care bratul este montat pivotabil pe dispozitivul
de actionare, iar dispozitivul de actionare roteste bratul din repaus intr-o pozitie de lucru,
astfel Incat sa treaca prin zona din fata obiectivului camerei, dislocand obstacole (de
exemplu, panze de paianjen, praf sau resturi). Tija poate fi cilindrica, iar proeminentele se
pot extinde perpendicular din pariile opuse ale acesteia. Marimea si forma protuberantelor
pot depinde de marimea si forma lentilei. Proeminentele pot fi curbate sau turnate la capetele
lor distale la arbore. Raza de curbura a proiectiilor poate corespunde cu zona de curatat.
Braful poate fi inclinat. Proieciiile pot fi fabricate din material moale, flexibil. Dispozitivul poate
fi o perie. Un suport poate atasa dispozitivul de curatare la carcasa, corpul sau capacul de
protectie al camerei (de exemplu, parasolar) sau pe o zona (de exemplu, perete) adiacent
camerei.

Cererea de brevet US 20140267715 A1 face referire la un dispozitiv de curatare
pentru camere de supraveghere cuprinzand un motor electric, o cutie electronica continand
un circuit de control al unui motor pentru controlul miscarii motorului si un circuit de control
al timpului pentru inceperea, terminarea si durata ciclurilor de curatare, un brat vertical cu
lungime ajustabila montat pe carcasa cutiei electronice si in continuare pe un picior crestat,
o balama pivotanta in forma de L care se roteste liber si este dispusa pe brat vertical, un dis-
pozitiv cu mecanism de transmisie cu motor electric si o unitate de curatare in forma de con,
cu varf plat, acoperit cu un tampon de curatare din microfibra sau alte materiale moi.
Unitatea de curatare include un cap de curatare si o elice cu lama care se roteste pentru a
ridica unitatea de curatare din pozitia de repaus intr-o pozitie de curatare pentru a curata
suprafata lentilei camerei de supraveghere. Balamaua pivotanta in forma de L permite
miscarea dispozitivului de curatare intre pozitia de repaus si pozitia de curatare. Elicea este
invartita de motorul electric iar dispozitivul de curatare astfel propulsionat, se ridica din

3

11

13

15

17

19

21

23

25

27

29

31

33

35

37

39

41

43

45

47



11

13

15

17

19

21

23

25

27

29

31

33

35

37

39

41

43

45

47

RO 135818 B1

pozitia de repaus in pozitia de curatare si executa o migcare de rotatie imprimata de arborele
rotativ. Procesul de curatare este realizat prin rotirea elicei la turatii astfel alese incat sa se
creeze o scadere de presiune scazuta in fata lentilei cu care este prevazuta camera de
supraveghere. Elicea poate avea mai multe viteze de rotatie. Dispozitivul de curatare este
prevazut cu senzor de temperatura si senzor de lumina, siguranta electrica, led de stare,
recipient de aer sau lichid actionat electric, duza de pulverizare, cordon electric pentru
insecte si optional poate avea acumulator.

Prin urmare, un prim obiectiv al prezentei inventii este acela de a furniza un robot de
curatare a camerelor de supraveghere care sa inlature dezavantajele mentionate mai sus,
asociate cu stadiul tehnicii, realizand o curatare eficienta a obiectivului camerei de
supraveghere.

In plus, un alt obiectiv al prezentei inventii este acela de a furniza un procedeu de
indepartare a prafului, murdariei si panzei de paianjen de pe o camera de supraveghere pe
care este montat robotul de curatare conform inventiei, procedeu care sa asigure acesteia
un unghi maxim de vedere in timpul functionarii. Este de la sine inteles ca toate carac-
teristicile particulare, proprietatile, precum si avantajele sau altele asemenea, care sunt
explicate mai jos numai in raport cu un aspect al inventiei, in scopul evitarii repetarilor inutile,
se aplica in mod corespunzator in ceea ce priveste si celelalte aspecte ale inventiei, fara ca
acest lucru sa necesite o mentiune explicita.

Mai mult, este de la sine inteles ca in ceea ce priveste urmatoarele specificatii de
valori, numere si intervale relevante nu trebuie sa fie intelese ca restrictive; mai degraba,
este de la sine Tnteles pentru persoana de specialitate in domeniu ca abaterile de la
domeniile sau de la informatiile specificate pot fi facute in cazuri individuale sau pe baza
aplicatiei, fara a se indeparta de contextul prezentei inventii, in plus, toate valorile, inter-
valele, parametrii sau altele asemenea, mentionate mai jos, pot fi, in principiu, determinate
sau stabilite prin metode care sunt in sine familiare persoanei de specialitate in domeniu.

Un prim aspect al inventiei se refera la un robot de curatare a camerelor de
supraveghere care cuprinde un sistem de perii format din niste perii de curatare, un prim
motor cu reductor pe arborele caruia este dispus sistemul de perii de curatare, o protectie
pentru primul motorul cu reductor, un braf mobil de lungime reglabila aflat in legatura cu
primul motor cu reductor si cu un al doilea motor electric cu reductor pentru actionarea
bratului mobil, o fanta pentru ajustarea lungimii bratului mobil prevazuta pe bratul mobil, o
cutie protectoare pentru cel de-al doilea motor electric cu reductor in care este dispus acesta
impreuna cu un microcontroler care declanseaza curatarea si monitorizeaza mediul
inconjurator al camerei de supraveghere si niste drivere pentru motoarele cu reductor, unde
sistemul de perii de curatare este dispus pe un suport de forma "T" aflat in legatura cu primul
motor cu reductor si este format din perii de curatare avand rotatie simultana bidirectionala,
fiecare din periile de curatare fiind dispusa pe cate un capat diferit al suportului de forma "T"
astfel incat numai una din perii sa poata ajunge in contact cu obiectivul, si unde bratul mobil
de lungime reglabila transmite asupra obiectivului microsocuri generate de cel de-al doilea
motor electric cu reductor, prin intermediul periei care ajunge in contact cu obiectivul camerei
de supraveghere.

Procedeul de indepartare a prafului, murdariei si panzei de paianjen de pe obiectivul
si din perimetrul care cuprinde unghiul de vedere al unei camere de supraveghere, conform
inventiei consta in:

- atasarea unui robot de curatare la camera de supraveghere, robotul de curatare
cuprinzand un sistem de perii format din niste perii de curatare, un prim motor cu reductor
pe arborele caruia este dispus sistemul de perii de curatare, o protectie pentru primul motorul
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cu reductor, un braf mobil de lungime reglabila aflat in legatura cu primul motor cu reductor
si cu un al doilea motor electric pentru actionarea bratului mobil, o fanta pentru ajustarea
lungimii bratului mobil prevazuta pe bratul mobil, o cutie protectoare pentru cel de-al doilea
motor electric cu reductor in care este dispus acesta impreuna cu un microcontroler care
declanseaza curatarea si monitorizeaza mediul inconjurator al camerei de supraveghere i
niste drivere pentru motoarele cu reductor, unde sistemul de perii de curatare este dispus
pe un suport de forma "T" aflat in legatura cu primul motor cu reductor si este format din perii
de curatare avand rotatie simultana bidirectionala, fiecare din periile de curatare fiind dispusa
pe cate un capat diferit al suportului de forma "T" astfel incat numai una din perii sa poata
ajunge in contact cu obiectivul, iar bratul mobil de lungime reglabila transmite asupra
obiectivului microsocuri generate de cel de-al doilea motor electric cu reductor, prin
intermediul periei care ajunge in contact cu obiectivul camerei de supraveghere;

- declansarea curatarii de catre microcontrolerul robotului de curatare, unde curatarea
consta n:

a) actionarea bratului mobil de cel de-al doilea motor electric cu reductor pentru ca
bratul mobil sa deplaseze sistemul de perii de curatare in dreptul obiectivului astfel incat
numai una din periile de curatare sa vina in contact cu obiectivul;

b) declansarea miscarii de rotatie bidirectionala a sistemului de perii de curatare de
primul motor cu reductor timp de 2-15 secunde in ambele directii consecutiv, simultan cu
transmiterea asupra obiectivului camerei de supraveghere a unor microsocuri generate de
cel de-al doilea motor electric, prin intermediul bratului mobil si a periei de curatare care vine
in contact cu obiectivul;

c) retragerea bratului mobil si a sistemului de perii de curatare aflate in continuare
in miscare de rotatie din perimetrul de vedere al camerei de supraveghere pana intr-o pozitie
de asteptare, realizdnd simultan cu retragerea, curatarea zonei din imediata apropiere a
camerei de supraveghere pe toata lungimea cursei bratului mobil.

Avantajele oferite de robotul de curatare si de procedeul de indepartare a prafului,
murdariei si panzei de paianjen conform inventiei sunt:

- asigura o curatare mult mai avansata a obiectivului camerelor de supraveghere dar
si a zonei aflata in imediata apropiere a acesteia, cu ajutorul sistemului de perii de curatare
rotative si prin actiunea microsocurilor;

- realizeaza atat curatarea lentilei cat si a zonei din imprejurimea obiectivului si
indeparteaza praful, murdaria si panzele de paianjen din perimetrul care cuprinde unghiul
de vedere al unei camere de supraveghere, oferind un unghi maxim de vedere pentru
camerele de supraveghere in timpul functionarii;

- asigura curatare regulata, programabila, pe termen lung;

- previne "orbirea" camerelor de supraveghere;

- faciliteaza scaderea traficului de date pentru camerele de supraveghere;

- permite reducerea spatiului de stocare a inregistrarilor video;

- In cazul in care un factor mecanic extern ar impiedica braful mobil sa ridice peria
la locul de curatare, in urmatorul ciclu, robotul va incerca din nou fara a fi nevoie de nicio
interventie umana;

- scaderea costurilor de curatare;

- nu necesita la montaj un circuit electric separat pentru alimentarea robotului, ci
utilizeaza circuitul de alimentare pentru camera de supraveghere;

- in standby are un consum de energie foarte redus;

- este prietenos cu mediul inconjurator, curatand obiectivul camerelor de
supraveghere fara substante chimice.
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Prezentarea pe scurt a figurilor:

- fig. 1, prezintd in vedere schematica elementele constructive ale robotului de
curatare;

- fig. 2, este o vedere schematica a robotului de curatare atasat de camera de
supraveghere in pozitie caracteristica procesului de curatare, cu peria aflata in contact cu
lentila camerei de supraveghere;

-fig. 3, vedere schematica a robotului de curatare atasat de camera de supraveghere
in pozitie caracteristica fazei de asteptare pentru urmatorul proces de curatare.

Curatarea sistemelor de supraveghere este necesara pentru a creste randamentul
acestora.

In multe situatii, in mod traditional chiar si in prezent, unele din sistemele enumerate
sunt curatate manual. Cresterea continua a costurilor cu forta de munca umana odata cu
raspandirea exploziva a sistemelor de securitate si supraveghere, face din ce in ce mai
dificila curatarea acestor sisteme.

Este cunoscut faptul ca murdaria, praful si panzele de paianjeni impreuna au efect
sinergic. Acestea reflecta lumina infrarosu (folosita pentru iluminare in intuneric) in obiectivul
camerei de supraveghere, "orbind-0" partial sau chiar in totalitate. Atunci cand panzele de
paianjeni depuse pe camerele de supraveghere sunt miscate de vant, adesea, are loc
declansarea de alarme false pentru miscare, ceea ce conduce la cresterea volumului de
stocare a inregistrarilor video (NVR - Network Video Registration).

Robotul de curatare a camerelor de supraveghere prin indepartarea prafului,
murdariei si panzei de paianjen conform inventiei, poate fi atasat si sistemelor de tipul
camere de securitate, senzori de sistem de securitate, senzori antiefractie, camere de
recunoastere a placutelor de inmatriculare, lampi de iluminat exterioare, echipamente de
iluminat expuse la poluare ambientala in fabrici, mine, tuneluri si alte echipamente expuse
prafului sau formarii de panze de paianjen, in scopul curatarii acestora.

Robotul de curatare pentru camere de supraveghere conform inventiei este setat
pentru a relua periodic curatarea camerei de supraveghere, perioada dintre doua actiuni de
curatare putand fi setata manual cu ajutorul unui buton dispus pe robot. Un senzor de
temperatura si lumina este integrat pe placa de baza a microcontrolerului (montat pe PCB).
Acesta poate sa verifice daca temperatura este prea scazuta, caz in care nu se va declansa
curatarea pentru a se preveni formarea de gheata pe periile de curatare, ceea ce ar avea
efecte nedorite asupra obiectivului camerei de supraveghere.

In continuare, este prezentat un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu
figurile atasate.

Asa cum se vede infig.1 si 2, robotul de curatare conform inventiei este utilizat atasat
la echipamentul care se doreste a fi curatat cu un colier de prindere 10. Robotul de curatare
este actionat de un microcontroler care declanseaza curatarea atunci cand parametrii
ambientali (temperatura, lumina) sunt corespunzatori. Dupa conectarea alimentarii, acesta
asteapta timp de cateva secunde Tnainte de a porni procesul de curatare, astfel incat
sistemul de alimentare sa nu fie incarcat simultan cu pornirea camerei de supraveghere.

Motorul electric cu reductor 7 actioneaza bratul mobil 6 prin intermediul caruia periile
de curatare 1 si 2 sunt deplasate la locul de curatare (in dreptul obiectivului camerei de
supraveghere), unde acestea asigura curatarea suprafetei obiectivului si a spatiului din jurul
acestuia, fiind antrenate in miscare de rotatie bidirectionala de motorul cu reductor 3. Peria
1 este singura dintre periile de curatare care vine in contact cu obiectivul si astfel curata
suprafata obiectivului in timp ce periile 2 curata spatiul din jurul acestuia.
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Dupa incheierea acfiiunii de curatare a suprafetfei obiectivului si a spatiului din jurul
acestuia, bratul mobil 6 se retrage si simultan cu retragerea acestuia, perechea de perii 2
realizeaza prin rotire curatarea zonei din imediata apropiere a camerei de supraveghere pe
toata lungimea cursei bratului mobil 6, angrenand panzele paianjen din toata zona respec-
tiva. Ulterior, bratul mobil 6 ramane in pozitia de asteptare pana la inceperea urmatorului
ciclu de curatare.

In standby, robotul de curatare conform inventiei are un consum de energie foarte
redus.

Datorita rotirii, sub actiunea fortei centrifuge, praful sters se indeparteaza din perii in
mod natural, nefiind nevoie de o etapa suplimentara de curatare a acestora. Asta face ca
robotul de curatare conform inventiei sa fie prietenos cu mediul inconjurator, curatand
obiectivul camerelor de supraveghere fara a fi nevoie de folosirea de substante chimice
speciale.

Sistemul de perii de curatare 1 si 2 este dispus pe un suport de forma "T" care este
atasat motorului cu reductor 3. Fiecare din perii este dispusa pe cate un capat diferit al unui
suport de forma "T",

Forma speciala "T" a suportului de perii i modul de dispunere a periilor 1 si 2 asigura
0 curatare avansata prin:

a) actionarea bratului mobil de cel de-al doilea motor electric cu reductor pentru ca
bratul mobil sa deplaseze sistemul de perii de curatare in dreptul obiectivului astfel incat
numai peria de curatare 1 sa vina in contact cu obiectivul;

b) declansarea miscarii de rotatie bidirectionala a sistemului de perii de curatare de
primul motor cu reductor timp de 2-15 secunde inh ambele directii consecutiv, simultan cu
transmiterea asupra obiectivului camerei de supraveghere a unor microsocuri generate de
cel de-al doilea motor electric, prin intermediul bratului mobil si a periei de curatare 1 care
vine Tn contact cu obiectivul;

c) retragerea bratului mobil si a sistemului de perii de curatare aflate in continuare
in miscare de rotatie din perimetrul de vedere al camerei de supraveghere pana intr-o pozitie
de asteptare, realizdnd simultan cu retragerea, curatarea zonei din imediata apropiere a
camerei de supraveghere pe toata lungimea cursei bratului mobil.

Asa cum este prezentat mai sus, in etapa b) obiectivul camerei de supraveghere este
curatat de robotul de curatare cu ajutorul periei de curatare 1 care indeparteaza murdaria,
praful, panzele de paianjen de pe aceasta. Pentru o curatare mai buna, la pornire, peria 1
se roteste pentru o perioada de timp cuprinsa intre 2 si 15 secunde intr-un prim sens de
rotatie (prima faza de rotatie), apoi se opreste si se roteste in sens invers (a doua faza de
rotatie) pentru acelasi interval de timp.

Atunci cand pe obiectiv se afla fixat un element de protectie a acestuia, robotul de
curatare actioneaza asupra respectivului element de protectie si nu direct asupra obiectivului,
asigurand curatarea sa.

Concomitent cu curatarea obiectivului camerei de supraveghere in etapa b), este
curatata si zona aflata in imediata apropiere a obiectivului camerei de supraveghere prin
rotirea simultana a periilor 2 cu peria 1, scopul si in final rezultatul actiunii fiind indepartarea
panzelor de paianjeni din zona aflata in Tmprejurimea lentilei; in etapa c¢) de curatare, au loc
in mod simultan, retragerea bratului mobil 6 din pozi{ia de curatare a obiectivului sau a
elementului de protectie al obiectivului camerei de supraveghere si curatarea zonei din
imediata apropiere a camerei de supraveghere pe toata lungimea cursei bratului mobil 6, prin
actiunea de rotatie a perechii de perii 2. Periile de curatare 1 si 2 sunt conectate direct la
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arborele rotativ in forma literei D al motorului cu reductor 3, astfel ca acestea se rotesc
intotdeauna simultan, iar viteza de rotatie este cuprinsa intre 50-500 RPM, fiind in mod
evident aceeasi cu cea a arborelui motorului cu reductor 3 (50-500 RPM).

Motorul cu reductor 3 este dispus intr-o cutie de material plastic 4 pentru a fi protejat
impotriva depunerii prafului.

Motorul cu reductor 3 pentru actionarea periilor este atasat de bratul mobil 6 care are
rolul de aridica periile rotative la locul de curatare, respectiv la obiectivul/protectia de obiectiv
a camerei de supraveghere.

Lungimea bratului mobil 6 este reglabila pentru a permite ca robotul de curatare con-
form inventiei sa fie compatibil cu mai multe modele si dimensiuni de camere de
supraveghere.

Reglarea se face prin intermediul fantei 5 pentru ajustarea lungimii bratului 6, fanta
5 fiind prevazuta pe bratul mobil 6.

Stabilirea lungimii bratului mobil 6 are loc prin fixarea protectiei 4 intr-o pozitie dorita
la bratul mobil 6, prin intermediul unui dispozitiv de prindere situat in protectia 4. Protectia
4 pentru motorul cu reductor 3 consta intr-o cutie de material plastic care are rol de protectie
contra depunerii directe a prafului pe aceasta. Bratul mobil 6 este astfel actionat de motorul
electric cu reductor 7, astfel incat acesta sa permita periei 1 sa atinga obiectivul camerei de
supraveghere sau elementul de protectie al acesteia. Bratul mobil 6 este prevazut cu un tub
pentru a face cablajul aferent invizibil (pentru a masca cablajul de alimentare pentru motorul
reductor 3) si pentru a-i conferi o rezistenta crescuta la intemperii.

Bratul mobil 6 al robotului de curatare este conectat direct la arborele motorului
electric cu reductor 7.

Bratul mobil 6 este o structura cu un interior gol prevazut cu zabrele (vizibil in fig.1)
ceea ce il face mai usor.

Turatia arborelui motorului electric cu reductor 7 este cuprinsa intre 1-12 RPM.
Motorul electric cu reductor 7 pentru actionarea bratului 6, are inca o functie majora: gene-
reaza in maniera controlata microsocuri care sunt transmise la peria rotativa 1 prin inter-
mediul bratului mobil 6, conducand la o curatare mai eficienta, mai profunda. Motorul electric
7 pentru actionarea brafului 6 este incorporat intr-o cutie 8 pentru fixarea mai facila a
acestuia la camera de supraveghere si pentru a fi protejat de actiunea mediului inconjurator.

Atat motoarele cu reductor 3 si 7 cat si intreg procesul de curatare sunt comandate
de un microcontroler, care este responsabil pentru desfasurarea procesului de curatare.
Acesta comanda motoarele monitorizeaza mediul inconjurator prin senzorul de temperatura
si de lumina pentru determinarea conditiilor optime pentru declansarea curatarii. Senzorul
de temperaturda amana declansarea sau opreste procesul de curatare daca temperatura
ambientala este mai mica de 2° Celsius, iar pentru asigurarea unei curatari optime,
calculeaza timpul de asteptare intre cicluri. Dupa incheierea procesului de curatare, bratul
reglabil va iesi din perimetrul de actionare al camerei de supraveghere si va reveni in pozitia
inifiala pana la o noua curatare. Astfel, acesta este indepartat din unghiul de vedere a
camerei pentru a nu deranja functionarea acesteia.

Intr-un astfel de ciclu de curatare, robotul de curatare conforminventiei, indeparteaza
murdaria, praful si paAnzele de paianjen realizadnd o curatare profunda a obiectivului, a zonei
aflata in imediata vecinatate a obiectivului camerei de supraveghere precum si a zonei din
imediata apropiere a camerei de supraveghere, pe toata lungimea cursei bratului mobil 6,
respectiv a perimetrului care cuprinde unghiul de vedere al camerei de supraveghere.
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Tn cazul robotului de curatare conform inventiei, impactul pe sistemul de alimentare
al camerei de supraveghere existent inaintea montarii robotului de curatare pe aceasta, este
unul foarte scazut.

Infig. 1 robotul de curéatare pentru camere de supraveghere este prezentat in pozitia
de curatare.

Robotul de curatare conform inventiei este atasat de camera de supraveghere asa
cum se vede in fig. 2 si 3. In fig. 2, sistemul de perii de curatare este prezentat pozitionat pe
locul de curatare prin intermediul bratului mobil 6, in timp ce in fig. 3 acesta se afla in pozitia
specifica de asteptare pentru urmatoarea curatare, intregul proces de curatare este
automatizat/robotizat, functionand fara nicio implicare umana.

Intr-o prim& etapa de curatare, peria speciald 1 pentru indepartarea murdariei si a
prafului de pe obiectivul camerei de supraveghere, este rotita de motorul cu reductor 3 cu
o turatie cuprinsa intre 50-500 RPM pentru 2-15 secunde intr-un sens de rotatie, ulterior
avand loc schimbarea directiei de rotatie in sens opus, durata fiind aceeasi in fiecare directie
de rotatie.

Astfel, are loc apasarea periei 1 pe obiectivul sau protectia de obiectiv a camerei de
supraveghere, cu generarea de microsocuri care asigura o curatare profunda, fara a afecta
obiectivul.

In mod simultan cu rotirea periei 1, in aceeasi etapa de curatare, prin rotirea periilor
2 (fig. 1) are loc indepartarea panzelor de paianjen din apropierea obiectivului sau a
elementului de protectie a obiectivului camerei de supraveghere.

In urméatoarea etapa de curéatare, simultan cu retractarea bratului mobil 6 dintr-o
pozitie de curatare a obiectivului sau a elementului de protectie a obiectivului camerei de
supraveghere, perechea de perii 2 realizeaza prin rotire curatarea zonei din imediata
apropiere a camerei de supraveghere, pe toata lungimea cursei bratului mobil 6.

Periile 1 si 2, dispuse pe acelasi suportin forma de "T", sunt rotite pentru un interval
prestabilit cuprins intre 2 si 15 secunde pentru fiecare directie de rotatie.

Periile 1 si 2 de curatare pot fi din materiale sintetice sau naturale in functie de locul
unde este utilizat robotul de curatare.

Odata cu montarea robotului de curatare conform inveniiei pe camera de
supraveghere, dar inaintea declansarii primei curatari, bratul mobil 6 se poate ajusta manual
pentru a se potrivi exact modelului de camera de supraveghere.

Dupa incheierea etapei de curatare b) are loc faza de retractare a bratului mobil 6 Tn
pozitia indicata in fig. 3, concomitent cu aceasta avand loc rotirea perechii de perii 2 ceea
ce are ca efect indepartarea panzelor de paianjen din imediata apropiere a camerei de
supraveghere, pe toata lungimea cursei bratului mobil 6.

Prin intermediul bratului mobil 6 periile de curatare 1 si 2 sunt mutate in afara
perimetrului de actiune (a unghiului vizual) a camerei de supraveghere pana in pozitia
de asteptare (fig. 3) a ciclului urmator de curatare.

Tot ciclul de curatare, cuprinzand deplasarea sistemului de perii in pozitie de
curatare, efectuarea etapelor de curatare, retragerea sistemului de perii din perimetrul de
vedere al camerei, miscarea sistemului de perii la pozitia de asteptare a unui nou ciclu de
curatare, este controlat de un microcontroler.

Microcontrolerul monitorizeaza si mediul inconjurator al camerei de supraveghere
(temperatura, lumina) pentru a gasi momentul optim pentru curatare. Robotul de curatare
este prevazut cu un buton pentru programarea modului de lucru, a timpului de asteptare intre
procesele de curatare si un led pentru confirmare vizuala pentru utilizatori.
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Dupa incheierea actiunii de curatare, bratul mobil 6 se retrage in pozitia de asteptare
pana la inceperea urmatorului ciclu de curatare, care este declansat automat, din nou, in
functie de conditiile de mediu si de setari.

In pozitie de asteptare, periile de curadtare sunt orientate in jos, ceea ce face ca
umiditatea sa fie indepartata in mod natural si cu mai multa usurinta din perie. Timpul dintre
ciclurile de curatare este programat cu ajutorul butonului aflat pe robotul de curatare.

Motorul cu reductor 3 si motorul cu reductor 7 sunt adapostite in carcase de protectie
pentru a asigura o durata lunga de viata chiar si intr-un mediu plin de murdarie, praf, etc.

Robotul de curatare este alimentat cu curent continuu cu putere redusa. Asa cum s-a
precizat si mai sus in descrierea de fata, dupa conectarea alimentarii, robotul de curatare
este programat sa astepte timp de cateva secunde Tnainte de a porni procesul de curatare.
Intervalul de asteptare este randomizat si este atribuit fiecarui dispozitiv astfel incat sistemul
de alimentare sa nu fie incarcat simultan cu pornirea camerei de supraveghere.

In cazul interventiei unui factor mecanic extern care ar impiedica bratul mobil s ridice
peria la locul de curatare, in urmatorul ciclu de curatare, robotul va relua din nou ridicarea
periei, fara a fi nevoie de interventia umana.

Odata instalat si configurat corespunzator, nu mai este necesara interventia umana,
in afara exceptiilor de impacte mecanice externe.

Lista simbolurilor de referinta:

1 - perie pentru curatarea obiectivului;

2 - pereche de perii pentru curatarea zonei din imediata apropiere a obiectivului
camerei de supraveghere si a zonei din imediata apropiere a camerei de supraveghere pe
toata lungimea cursei bratului mobil;

3 - motor cu reductor;

4 - protectie pentru motorul cu reductor 3;

5 - fanta pentru ajustarea lungimii bratului 6;

6 - brat mobil;

7 - motor electric cu reductor pentru actionarea bratului mobil 6;

8 - cutie protectoare pentru motorul electric cu reductor 7;

9 - obiectiv camera de supraveghere/protectie obiectiv;

10 - colier de prindere a robotului pe camera de supraveghere.

10
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Revendicari

1. Robot de curatare pentru camere de supraveghere care cuprinde un sistem de
perii format niste perii de curatare (1, 2), un prim motor cu reductor (3) pe arborele caruia
este dispus sistemul de perii (1, 2), o protectie (4) pentru motorul cu reductor (3), un brat
mobil (6) de lungime reglabila aflat in legatura cu motorul cu reductor (3) si cu un al doilea
motor electric (7) pentru actionarea brafului mobil (6), o fanta (5) pentru ajustarea lungimii
bratului (6) prevazuta pe acesta, o cutie protectoare (8) pentru motorul electric (7) in care
este dispus acesta impreuna cu un microcontroler care declanseaza curatarea si
monitorizeaza mediul nconjurator al camerei de supraveghere si niste drivere pentru
motoare (3, 7), caracterizat prin aceea ca sistemul de perii este dispus pe un suport de
forma "T" aflat in legatura cu motorul cu reductor (3) si este format dintr-o perie de curatare
(1) si o pereche de perii de curatare (2) avand rotatie simultana bidirectionala, fiecare din
periile de curatare (1, 2) fiind dispusa pe cate un capat diferit al suportului de forma "T",
astfel incat numai peria de curatare (1) ajunge in contact cu obiectivul, si bratul mobil (6) de
lungime reglabila transmite asupra obiectivului prin intermediul periei de curatare (1),
microsocuri generate de motorul electric (7).

2. Robot de curatare conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca peria (1) si
perechea de perii (2) se rotesc pentru o perioada de timp cuprinsa intre 2 si 15 secunde
intr-un prim sens de rotatie, apoi se rotesc in sens invers pentru acelasi interval de timp,
acestea avand aceeasi viteza de rotatie.

3. Robot de curatare conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca periile (1,
2) de curatare pot fi din materiale sintetice sau naturale.

4. Robot de curatare conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca turatia
arborelui motorului electric cu reductor (7) pentru actionarea bratului mobil (6) este cuprinsa
intre 1-12 RPM, iar turatia arborelui motorului cu reductor (3) este cuprinsa intre 50-500
RPM.

5. Robot de curatare conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca perechea
de perii (2) este dispusa pe acelasi ax cu peria (1) si acestea au aceeasi viteza de rotatie
cuprinsa intre 50-500 RPM.

6. Procedeu de indepartare a prafului, murdariei si panzei de paianjen de pe
obiectivul si din perimetrul care cuprinde unghiul de vedere al unei camere de supraveghere,
constand in:

- atasarea unui robot de curatare la camera de supraveghere, robotul de curatare
cuprinzand,

- un sistem de perii format niste perii de curatare (1, 2), un prim motor cu
reductor (3) pe arborele caruia este dispus sistemul de perii (1, 2), o protectie (4) pentru
motorul cu reductor (3), un brat mobil (6) de lungime reglabila aflat in legatura cu motorul cu
reductor (3) si cu un al doilea motor electric (7) pentru actionarea bratului mobil (6), o fanta
(5) pentru ajustarea lungimii bratului (6) prevazuta pe acesta, o cutie protectoare (8) pentru
motorul electric (7) in care este dispus acesta impreuna cu un microcontroler care
declanseaza curatarea si monitorizeaza mediul inconjurator al camerei de supraveghere i
niste drivere pentru motoare (3, 7), unde

- sistemul de perii de curatare este dispus pe un suport de forma "T" aflat in
legatura cu motorul cu reductor (3), si este format dintr-o perie (1) si o pereche de perii (2)
cu rotatie simultana bidirectionala, fiecare din periile de curatare (1, 2) fiind dispusa pe cate
un capat diferit al suportului de forma "T", astfel incat peria de curatare (1) sa poata ajunge
in contact cu obiectivul, si
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- bratul mobil (6) de lungime reglabila transmite asupra obiectivului micro-
socuri generate de motorul electric (7);

- declansarea curatarii de catre microcontrolerul robotului de curatare, curatarea
constand in:

a) actionarea bratului mobil (6) de catre motorul electric (7) pentru ca braful
mobil (6) sa deplaseze sistemul de perii in dreptul obiectivului astfel incat peria de curatare
(1) sa ajunga in contact cu acesta;

b) declansarea miscarii de rotatie bidirectionala a sistemului de perii de
curatare (1, 2) de catre motorul cu reductor (3), simultan cu transmiterea asupra obiectivului
camerei de supraveghere, prin intermediul bratului mobil (6) si a periei de curatare (1), a unor
microsocuri generate de motorul electric (7);

c) retragerea bratului mobil (6) si a sistemului de perii de curatare (1, 2) aflate
in continuare in migcare de rotatie din perimetrul de vedere al camerei de supraveghere
pana intr-o pozifie de asteptare, realizand simultan cu retragerea, curatarea zonei din
imediata apropiere a camerei de supraveghere pe toata lungimea cursei bratului mobil (6)
prin intermediul periilor de curatare (2).
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Fig. 1
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Fig. 2
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