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Obroza ze wskaznikiem laserowym

Przedmiotem wynalazku jest obroza ze zrédtem $wiatta sterowanym za pomocg napedu
z silnikiem, pozwalajgcym na zdalne wyznaczanie drogi i polecen.

Dotychczas ze zgtoszenia patentowego CN111109119A | opisu wzoru uzytkowego
CN212464521U znana jest laserowa zabawka dla zwierzat z punktowym zrédiem Swiatta, ktére
mozna regulowaé w szerokim zakresie katéw. Korpus zawiera reflektor majgcy przegub uniwersalny.
Jednostka napedowa zapewnia site dzieki temu kat Swiecenia reflektora moze by¢ automatycznie
regulowany. Mozliwe jest sterowanie zdalne. Zabawka tam ma szeroki zakres jesli chodzi o sposéb
uzycia poniewaz mozna jg zamontowac na $cianie jak réwniez w obrozy dla zwierzaka.

Z opisu zgtoszenia patentowego CN108965815A znany jest system i sposéb zdalnego
wskazywania. Uklad potgczony z obrozg sktada sie z wskaznika laserowego i podstawy potgczonej
z urzadzeniem napedowym. Wskaznik laserowy wskazuje pozycje docelowg i kierunek

przemieszczania sie za pomocg wydanych instrukcji gtosowych przez operatora.

Celem wynalazku jest bezgtosowe wydawanie komend i wskazywanie zadanego kierunku

poruszania zwierzeciu poddajgcemu sie tresurze.

Przedmiotem wynalazku jest obroza ze zrédtem Swiatta, do ktérej do obrozy zamocowany jest
wskaznik laserowy. Jej istotg jest to, ze do obrozy zamocowane jest ramie z zamocowanym na jego
koricu mechanizmem sktadajgcym sie z napedu pozycjonujacego z zyroskopem, do ktérego podstawg
podigczona jest obudowa posiadajgca podstawe i Scianke boczng. Do podstawy zamocowany jest
serwonaped, potgczony z pierwszym koncem watu znajdujgcego sie wewngtrz obudowy. Na wale
zainstalowana jest tarcza z otworami rozmieszczonymi na hiej promieniowo oraz w obudowie znajduje
sie wskaznik laserowy utozony przy jej Sciance w ten sposéb, ze jego promieh pada na tarcze
prostopadle do jej powierzchni. Naped pozycjonujgcy, serwonaped oraz wskaznik laserowy potgczone
sg elektrycznie z mikrokomputerem z modutem tgcznosci bezprzewodowe;.

Opcjonalnie:

— Do obrozy zamocowany jest modut GPS potgczony z mikrokomputerem.

— Do obrozy zamocowany jest gtosnik potgczony z mikrokomputerem.

— Do obrozy zamocowany jest poprzez uktad napedéw pozycjonujgcych kamera potgczony
z mikrokomputerem.

— Do obrozy zamocowany jest mikrofon potgczony z mikrokomputerem.

Korzystnym skutkiem zastosowania wynalazku jest mozliwo$sé zdalnego bezgtosowego
wyznaczania drogi i polecen zwierzeciu. Wynalazek daje mozliwo$é kierowania polecen z dalekich
odlegtosci. Dodatkowg funkcjg wynalazku jest monitorowanie jego pofozenie przy wykorzystaniu

modutu GPS. Zastosowanie gto$nika pozwala na wydawanie polecen w formie gtosowej w przypadku
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nie wykonania ich na skutek sterowania $wiattem lasera. Obraz z kamery umozliwia obserwacje
otoczenia i zachowania zwierzecia. Gtosnik moze réwniez stuzyé do uczenia polecen dla zwierzecia,
ktore ma wykonywaé na skutek dziatania wskaznika laserowego lub do komunikacji operatora
urzgdzenia ze spotkang przez zwierze osobg.

Przedmiot wynalazku w przyktadzie wykonania jest uwidoczniony na rysunku, na ktérym
poszczegdlne figury przedstawiaja:
fig. 1 — obroze w widoku perspektywicznym,
fig. 2 - widok korpusu wskaznika laserowego z wyrwaniem,
fig. 3 — widok tarczy z przodu
fig. 4 - schemat blokowy potgczen elektirycznych.

Do obrozy 1 ze zrodtem $Swiatta w przykfadzie wykonania przedstawionym na rysunku

zamocowane s3:

— akumulator 15 - Li-Pol Gens Ace 2200mAh,

— przetwornica 10 - przetwornica step-down DFRobot DFR0205,

— modut sterujgcy — mikrokomputer 9 - Raspberry Pi 4 model B WiFi DualBand Bluetooth 4GB

RAM 1,5GHz z modutem tgcznosci bezprzewodowej - modut Wi-Fi,

— modut GPS 11 - Modut GPS USB/TTL dla Raspberry,

— gtodnik obrozy 12 - modut gto$nika Grove.

— kamera 14 - Kamera AR1335 13Mpx OBISP MIPI do Raspberry Pi oraz Nvidia Jetson Nano
Do obrozy 1 zamocowane jest ramie 2 z zamocowanym na jego koncu mechanizmem skfadajgcym
sie z pierwszego napedu pozycjonujgcego 3.1, potgczonego za pomocg dwdch ramion z drugim
napedem pozycjonujgcym 3.2 z zyroskopem. Osie obrotéw pierwszego napedu pozycjonujacego 3.1 i
drugiego napedu pozycjonujgcego 3.2 sg do siebie prostopadte. Do drugiego napedu
pozycjonujgcego 3.2 podigczona jest podstawg cienkoScienna obudowa 4 o zarysie walca
posiadajgca jedng podstawe i $cianke boczng. Do podstawy zamocowany jest serwonaped 5,
potgczony z pierwszym koncem watu 6 znajdujgcego sie wewnatrz obudowy 4 w jej osi. Na wale 6
zainstalowana jest tarcza 7 znajdujgca sie w jej Srodku z sze$cioma otworami 7.1 o réznych
ksztattach, rozmieszczonymi na niej promieniowo o jednakowy kat. W obudowie 4 znajduje sie
wskaznik laserowy 8 utozony przy jej Sciance w ten sposéb, ze jego promien pada na tarcze 7 pod
katem prostym do jej powierzchni w miejscu potozenia wyj$ciowego jednego z otworéw 7.1. Napedy
pozycjonujgce 3.1, 3.2, serwonaped 5 oraz wskaznik laserowy 8 potgczone sg elekirycznie
z mikrokomputerem 9 z modutem tgcznoéci bezprzewodowej. Wskaznik laserowy 8 ma nagwintowany
element, gdzie znajduje sie nakretka zapobiegajgca jego obracaniu czy wykrecaniu. Wskaznik
laserowy 8 to Amecam LM635005-D12L40AM20 po wymaganych modyfikacjach, serwonaped 5 -
Micro serwo SG90, napedy pozycjonujgce 3.1, 3.2 to silniki krokowe 28BYJ-48, zyroskop to trzy
osiowy akcelerometr i zyroskop MPU-6050. Do obrozy 1 zamocowana jest dodatkowo kamera 14

ktora jest potgczona z modutem sterujgcym — mikrokomputerem 9, napedy pozycjonujgce 13.1, 13.2
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to silniki krokowe 28BYJ-48. Wymienione komponenty elekiryczne tworzg uktad elektryczny

przedstawiony na fig. 4 rysunku.

Dziatanie obrozy 1 przedstawionej w przyktadzie wykonania polega na tym, ze na skutek
wydania przez uzytkownika poprzez modut sterujgcy wybranego polecenia modut sterujgcy
przekazuje bezprzewodowo sygnat do mikrokomputera 9, ktéry przetwarza informacije i wysyta sygnat
sterujgcy do wybranych komponentéw w postaci drugiego napedu pozycjonujgcego 3.2 lub
serwonapedu 5 lub wskaznika laserowego 8 lub gtosnika 12. Drugi naped pozycjonujgcy 3.2 przesuwa
potozenie obudowy 4 w lewo lub w prawo powodujac skierowanie Swiatta lasera w wybranym kierunku
co wskazuje zwierzeciu polecony kierunek jego poruszania. Serwonaped 5 obraca tarcze 7 zgodnie
z zadanym potozeniem kgtowym w ten sposob aby Swiatto wskaznika laserowego 8 padato na zadany
otwor 7.1 tarczy 7 i przybierato ksztatt tego otworu 7.1 co wskazuje zwierzeciu zadane polecenie.
Modut akcelerometru i zyroskopu zamontowanego do obudowy 4 wysyla informacje do
mikrokomputera 9 o biezgcym potozeniu obudowy 4. Mikrokomputer 9 przelicza zadawane informacje
i przesyfa informacje do drugiego napedu pozycjonujacego 3.2, ktéry przemieszcza obudowe w ten
sposOb aby zwierze caty czas widziato Swiatto lasera. Zastosowanie modutu WI-Fi i GPS 11 pozwala
na wskazanie uzytkownikowi aktualnego potozenia zwierzecia w terenie. W przypadku gdy, zwierze
nie wykona odpowiedniej komendy wy$wietlonej za pomocg wskaznika laserowego 8 i odpowiedniego
znacznika odwzorowujgcego ksztatt otworu 7.1. lub nie dotrze w miejsce pozycji docelowej
wyswietlonej przez wskaznik laserowy 8, wiasciciel moze wydac polecenie glosowe z odpowiednig
komendg poprzez gtosnik 12. Gtosnik 12 i mikrofon moze by¢é réwniez wykorzystywany do
komunikacji z cztowiekiem, ktory spotka zwierze posiadajgce obroze wedtug wynalazku. Kamera 14
stanowi dodatkowg informacje zwrotng dla uzytkownika na temat zachowania i aktualnych warunkéw
otoczenia zwierzecia w postaci obrazu z kamery. Kamera 14 dzieki zastosowaniu napedow
pozycjonujgcych 13.1, 13.2 moze wykonac¢ obrét prawo-lewo, géra- dét. Silniki krokowe sg sterowane

przy pomocy sterownika silnikéw krokowych ktory komunikuje sie ze sterownikiem centralnym.

Podany opis dziatania jest przyktadem zastosowania rozwazajgcym giéwny cel wynalazku,
jednak nie wyklucza dotgczenia zastosowania innych funkcjonalnoéci w celu jego rozbudowania lub
innej konfiguracji dziatania danych elementéw. Uktad ten znajduje zastosowanie dla zwierzat, ktore

poddajg sie tresurze.
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Wykaz oznaczen:

Obroza

Ramie

Naped pozycjonujacy
Obudowa
Serwonaped

Wat

Tarcza

Otwory rozmieszczone promieniowo na tarczy
Wskaznik laserowy
Mikrokomputer
Przetwornica

Modut GPS

Gtodnik

Naped pozycjonujacy
Kamera

Akumulator



