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Obroza ze wskaznikiem laserowym dla zwierzgt wodnych

Przedmiotem wynalazku jest obroza ze wskaznikiem laserowym dla zwierzgt wodnych
sterowana za pomocg napedu z silnikiem, pozwalajgcym na zdalne wyznaczanie drogi i polecen.

Dotychczas ze zgtoszenia patentowego CN111109119A i opisu wzoru uzytkowego
CN212464521U znana jest laserowa zabawka dla zwierzat z punktowym zréditem Swiatta, ktére mozna
regulowac w szerokim zakresie kgtéw. 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 spos6b uzycia poniewaz
mozna jg zamontowac na Scianie jak réwniez w obrozy dla zwierzaka.

Z opisu zgloszenia patentowego CN108965815A znany jest system i spos6b zdalnego
wskazywania. Uklad potgczony z obrozg sktada sie z wskaznika laserowego i podstawy potgczonej
z urzgdzeniem napedowym. Wskaznik laserowy wskazuje pozycje docelowg i kierunek

przemieszczania sie za pomocg wydanych instrukcji gtosowych przez operatora.

Celem wynalazku jest bezglosowe wydawanie komend i wskazywanie zadanego kierunku

poruszania zwierzeciu znajdujgcemu sie pod woda.

Przedmiotem wynalazku jest obroza ze wskaznikiem laserowym dla zwierzat wodnych, do ktérej
to obrozy zamocowany jest wskaznik laserowy. Jej istotg jest to, ze do obrozy zamocowane jest za
pomoca napedow pozycjonujgcych wskaznik laserowy. Do obrozy zamocowany jest koniec liny-kabla,
ktory nawiniety jest i zamocowany drugim koricem do kotowrotka znajdujgcego sie na ptywaku oraz na
ptywaku znajduje sie mikrokomputer z modutem tgcznosci bezprzewodowej. Naped pozycjonujacy oraz
wskaznik laserowy pofaczone sg elekirycznie z mikrokomputerem, tudziez potgczenie elektryczne
realizowane jest za pomoca liny-kabla, tudziez na ptywaku znajduje sie akumulator.

Opcjonalnie:

— na linie-kablu znajduje sie wtyczka bezpieczenstwa,

— do obrozy zamocowany jest zyroskop potgczonych z mikrokomputerem,

— do obrozy zamocowane sg pletwy za pomocg mechanizméw sterujgcych pofgczonych
z mikrokomputerem,

— do obrozy zamocowana jest kamera,

— do obrozy zamocowana jest czujnik ultradzwickéw potgczony z mikrokomputerem,

— kotowrotek w swojej osi potgczony jest z silnikiem krokowym potgczony z mikrokomputerem,

— na ptywaku zamocowany jest modut GPS potgczony z mikrokomputerem,

— na ptywaku zamocowany jest panel stoneczny potgczony z akumulatorem,

— na ptywaku zamocowana jest lampa ostrzegawcza potgczona z mikrokomputerem,

— na ptywaku zamocowane sg lampy sygnalizacyjne,

— na plywaku zamocowany jest gto$nik potgczony z mikrokomputerem,
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— na ptywaku zamocowany jest mikrofon potgczony z mikrokomputerem,
— do plywaka zamocowana jest poprzez mechanizm pozycjonujagcy kamera potgczona
z mikrokomputerem,

— obroza posiada wtyczke bezpieczenstwa

Korzystnym skutkiem zastosowania wynalazku jest mozliwosé zdalnego bezgtosowego
wyznaczania drogi i polecen zwierzeciu. Wynalazek daje mozliwos¢ kierowania polecen z dalekich
odlegtosci. Dodatkowg funkcjg wynalazku jest monitorowanie jego potozenie przy wykorzystaniu modutu
GPS. Dodatkowo w zastosowanie dwbdch kamer pozwala na obserwacje zachowania i otoczenia pod

woda i na jej powierzchni.

Przedmiot wynalazku w przyktadzie wykonania jest uwidoczniony na rysunku, na ktérym
poszczegbine figury przedstawiaja:
fig. 1 —widok ptywaka w postaci tratwy,
fig. 2 — widok perspektywiczny delfina z obrozg z laserem i ptetwami,
fig. 3 — widok z boku delfina z obroza
fig. 4 - schemat blokowy potgczen elektrycznych.

Obroza ze wskaznikiem laserowym dla zwierzat wodnych, w przykfadzie wykonania jest obrozg
dla delfina. Do obrozy 1 zamocowane sg symetrycznie po jej bokach dwa zestawy napedéw
pozycjonujgcych 3.1, 3.2, z ktérych kazdy steruje osobnym wskaznikiem laserowym 2. Napedami
pozycjonujgcymi 3.1, 3.2 sg silniki krokowe 28BYJ-48, kt6re sterujg potozenie wskaznika laserowego 2
gora-doét oraz prawo- lewo natomiast wskaznikami laserowymi sg Amecam LLM635008-D12L37AM20
w kolorze czerwonym oraz Amecam LLM532005-D20L80AM20 w kolorze zielonym po wymaganych
modyfikacjach. Do obrozy 1 zamocowany jest koniec liny-kabla 4, ktéry nawiniety jest i zamocowany
drugim koricem do kotowrotka 5 znajdujgcego sie na ptywaku 6. Plywak 6 posiada zarys kadtub statku,
ktérego kadiub posiada w $Srodku zamknietg przestrzen wypemiong powietrzem co zapewnia
odpowiednig wyporno$¢. Na ptywaku 6 znajduje sie mikrokomputer 7 z modutem {acznosci
bezprzewodowej — Raspberry Pi 4 model B WiFi DualBand Bluetooth 4GB RAM 1,5GHz z modutem
tacznosci bezprzewodowej - modut Wi-Fi. Napedy pozycjonujgcy 3.1, 3.2 oraz wskazniki laserowy 2
potaczone sg elektirycznie z mikrokomputerem 7. Potgczenie elekiryczne realizowane jest za pomocg
liny-kabla 4. Na ptywaku 6 znajduje sie réwniez modut zasilajgcy z akumulatorem 8 Li-Pol Gens Ace
2200mAh. Na linie-kablu 4 znajduje sie wtyczka bezpieczenstwa 9 roztgczana w przypadku osiggniecia
sity granicznej pomiedzy ptywakiem 6 a obrozg 1. Do obrozy 1 zamocowany jest zyroskop 10 - MPU-
6050 potaczonych z mikrokomputerem 7. Po obydwu stronach obrozy 1 zamocowane sg ptetwy 11 za
pomocg mechanizméw sterujgcych 12 — w postaci silnikbw krokowych - 42BYG potgczonych
z mikrokomputerem 7. Do obrozy 1 od jej goérmej strony zamocowana jest pierwsza kamera 13 - AR1335
13Mpx OBISP MIPI do Raspberry Pi oraz Nvidia Jetson Nano. Do obrozy 1 zamocowana jest czujnik
ultradzwiekéw 14 potgczony z mikrokomputerem 7. Kotowrotek 5 w swojej osi potgczony jest z silnikiem

krokowym 15 — JK42HS40-0404 potaczony z mikrokomputerem 7. Dodatkowo na plywaku 6
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zamocowany jest modut GPS 16 — Modut GPS USB/TTL dla Raspberry potgczony z mikrokomputerem
7, panel stoneczny 17 potgczony z akumulatorem 8, gto$nik 20 i mikrofon potgczone z mikrokomputerem
7. Na maszcie ptywaka 6 zamocowana jest lampa ostrzegawcza 18 - $wiatto biate 360°, za$ na prawej
burcie zamocowana jest lampa sygnalizacyjna 19.1 — zielona a na lewej burcie lampa sygnalizacyjna
19.2 — czerwona, z przodu lampa sygnalizacyjna czerwono-zielona 19.3, natomiast z tylu lampa
sygnalizacyjna biata 19.4. Do ptywaka 6 zamocowana jest poprzez mechanizm pozycjonujacy 21 drugg

kamere 22 potgczona z mikrokomputerem 7.

Dziatanie obrozy 1 przedstawionej w przyktadzie wykonania polega na tym, ze na skutek
wydania przez uzytkownika sygnatu sterujgcego z ladu i odebranie go przez modut w ptywaku-
mikrokomputer 7 przetwarza informacje i wysyta odpowiednie komendy w postaci sygnatu sterujgcego
do wybranych komponentéw: silnika krokowego 15 odpowiadajgcego za ruch kotowrotka 5 i napedéw
pozycjonujgcych 3.1,3.2 sterujgcych wskaznikiem laserowym 2, zyroskopu 10, mechanizmu
pozycjonujgcego 21 sterujgcym drugg kamerg 22, mechanizmu sterujgcego 12 sterujgcego ruchem
ptetw 11. Obstuguje on rowniez modut GPS 16 i pierwszg kamere 13. W przypadku zgdania otrzymania
obrazu wysyfa obraz z kamery do uzytkownika na lgdzie. Napedy pozycjonujgce 3.1, 3.2 przesuwajg
potozenie obudowy lasera 2 w lewo- prawo, goéra- dot powodujac skierowanie $wiatta wskaznika
laserowego w wybranym kierunku co wskazuje zwierzeciu polecony kierunek jego poruszania.
Mikrokomputer 7 przelicza zadawane informacje i przesyta informacje do napedu pozycjonujgcego 3.1,
3.2, ktéry przemieszcza obudowe w ten sposdb aby zwierze caty czas widziato $wiatto lasera o dwoéch
barwach czerwonej i zielonej. Zastosowanie modulu WI-Fi i GPS 16 pozwala na wskazanie
uzytkownikowi aktualnego potozenia zwierzecia w terenie. Kamery 13, 22 dostarczajg dodatkowg
informacje zwrotng dla uzytkownika na temat zachowania i aktualnych warunkéw otoczenia zwierzecia.
Ptywak 6 w postaci tratwy umozliwia odbieranie sygnatéw z Igdu a nastepnie przekierowywanie ich do
elementéw wykonawczych ukfadu. Znajdujgce sie na obrozy ptetwy 11 przemieszczajgc sie wskazujg
zwierzeciu zadany kierunek poruszania sie.

Zastosowanie kotowrotka 5 potgczonego w swojej osi z silnikiem krokowym 15 i potgczonego
z mikrokomputerem 7 umozliwia automatyczne sterowanie i zdalne rozwijanie i zwijanie liny-kabla 4.
Zamocowane na plywaku lampy sygnalizacyjne 19 dostarczajg informacji o potozeniu i kierunku
poruszania sie ptywaka 6.

Druga kamera 22 z napedem pozycjonujgcym 21 napedzanym za pomocg silnika krokowego potgczona
z gtbwnym modutem sterujgcym, umozliwia obserwacje otoczenia, zachowania i warunkéw panujgcych
nad powierzchnig wody.

Zastosowane panele stoneczne 17 pozwalajg na dotadowywanie akumulatora 8. Lampa ostrzegawcza
18 sygnalizuje pofozenie na wodzie.

Zastosowane wtyczek bezpieczenstwa 9 umieszonych na obrozy i na linie-kablu 4 w momencie zbyt
duzego naprezenia, zahaczenia o przeszkode rozpinajg sie, umozliwiajgc przy tym dalszy swobodny

ruch zwierzeciu.
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Podany opis dziatania jest przyktadem zastosowania rozwazajgcym gtéwny cel wynalazku,

jednak nie wyklucza dotgczenia zastosowania innych funkcjonalnosci w celu jego rozbudowania lub

innej konfiguracji dziatania danych elementéw. Uktad ten znajduje zastosowanie dla zwierzat, ktére
poddajg sie tresurze.
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