Zyroskopowy uchwyt do mocowania kamery video

na zewnatrz statku powietrznego, zwtaszcza helikoptera

Przedmiotem wzoru uzytkowego jest zyroskopowy uchwyt do mo-
cowania kamery video na zewnatrz statku powietrznego, zwtaszcza heli-
koptera. Uchwyt o trzech stopniach swobody przystosowany jest do roz-
tacznego zamocowania do elementéw podwozia statku, jego konstrukcji
podkabinowych, przyktadowo do haka holowniczego.

Znany z opisu patentowego US4752791 uchwyt do mocowania
kamery wideo ma jarzmo w postaci prostokatnej ramy, przytwierdzone do
konstrukgji kadtuba helikoptera poprzez zawiasowe zaczepy z poduszkami
amortyzujgcymi oraz przez dwa zastrzaly pretowe o regulowanej diugosci
- ustalajgce jarzmo w pozycji pionowej. W $rodku goérnej i doinej belki ra-
my jarzma osadzone sg pionowe czopy osi zawieszenia, na ktérych fozy-
skowana jest wychylnie rama $rodkowa. Wewnatrz ramy $rodkowej na
przegubach o poziomej osi obrotu zamocowane jest ramie dolne, o ksztai-
cie ceowym. Na belce dolnej ramienia dolnego posadowiona jest platfor-
ma kamery. Czionami ruchomymi uchwytu sg rama érodkowa i ramie dol-
ne, wychylane wzgledem dwoch osi obrotu: pionowej i poziomej serwo-
mechanizmami, ktére sterowane sg sygnatami z uktadu sterowania, zabu-
dowanego w kabinie helikoptera. Uktad sterowania wykonuje zadanie
utrzymywania wyznaczonego kierunku osi optycznej kamery niezaleznie
od zmiany potozenia helikoptera — z wykorzystaniem sygnatéw z zyrosko-
pdw elektronicznych, zamocowanych pod platformg kamery. Serwome-
chanizmy i zyroskopy elektroniczne potgczone sg przewodami z uktadem
sterowania. Oprécz podstawowego zadania kinematycznej stabilizacji kie-
runku osi optycznej kamery istotnym jest wibroizolacja od drgan statku
powietrznego. W opisanym rozwigzaniu US4752791 uktad wibroizolacji
wykorzystuje pasywne elementy amortyzujgce, poduszki zamocowania
jarzma oraz amortyzatory tlokowe cztonéw ruchomych.

Przepisy dotyczgce statkéw powietrznych wymagajg by przy kazdej
zmianie zwigzanej z zabudowg sprzetu a wymagajacej ingerencji w kon-




strukcje statku — przyktadowo w opisywanym rozwigzaniu dodatkowe za-
czepy jarzma i zastrzatow pretowych, otwory w kadtubie na przewody za-
silajgco-sterujgce, a ponad to zwiekszone obcigzenie generatora pradu -
przeprowadzane byly uzupetniajace badania certyfikacyjne dla danego ty-
pu statku powietrznego, badania ktére sg kosztowne i czasochtonne.

Znany jest rowniez z amerykanskiego opisu patentowego US5497960
uchwyt kamery mocowany do bezzatogowego helikoptera obserwacyjne-
go. Uchwyt réwniez posiada trzy cztony kinematyczne, szeregowo pofa-
czone przegubami obrotowymi i wychylane serwomechanizmami wzgle-
dem prostopadiych osi obrotu x, y i z. Ramie gérne tozyskowane wzgle-
dem poziomej osi zamocowane jest poprzez elastyczny amortyzator pa-
sywny na czotowej, pionowej $cianie konstrukcji nosnej helikoptera. Ramie
gérne ma posta¢ ceowag z dwoma bocznymi ramionami, na ktérych tozy-
skowana jest koputa. Z kolei, wewnatrz koputy zamocowana jest kulista
obejma z elastyczng wyktadzing, przestrzennie mocujgcg w sposob spre-
zysty kamere. Rozwigzanie przystosowane jest wytacznie do wyspecjali-
zowanego, obserwacyjnego statku powietrznego, ktéry jako taki podlega
jednorazowej certyfikacji.

Zadaniem wzoru uzytkowego jest opracowanie uchwytu kamery,
ktérego zabudowa na zewnatrz statku powietrznego - posiadajgcego juz
certyfikacje - nie bedzie wymagata dodatkowych decyzji organu dopusz-
czajgcego statek do lotéw z uwagi na brak jakichkolwiek zmian w zakresie
obejmujgcym certyfikacje statku.

Rozwigzanie uchwytu wedtug niniejszego wzoru posiada znany,
powyzej opisany uktad kinematyczny trzech cziondéw ruchomych, potgczo-
nych z jarzmem przegubami obrotowymi i wychylanych wzgledem prosto-
padiych osi obrotu serwomechanizmami. Istota rozwigzania polega na
tym, ze jarzmo ma cztery, parami zbiezne wsporniki poduszek amortyzu-
jacych, ktére w rzucie na ptaszczyzne poziomg usytuowane sg w uktadzie
prostokata. Do jarzma zamocowana jest obudowa amortyzatora talerzo-
wego, ktérego wibroizolowany element stanowi jednoczeénie o$ zawie-
szenia, usytuowana pionowo i przechodzacg przez punkt przeciecia sig




przekgtnych prostokatnego uktadu poduszek amortyzujgcych. Na osi za-
wieszenia fozyskowane jest ramie gorne oraz zamocowane jest koto na-
pedzane serwomechanizmem ramienia gérnego. Ramiona gorne oraz
dolne majg ksztalt ceowy i potaczone sa na skierowanych do siebie, pio-
nowych koncach ramion przez przeguby obrotowe o poziomej osi obrotu.
Kamera utwierdzona jest na platformie tozyskowanej na poziomym ramie-
niu dolnym poprzez poduszke amortyzujgcg. O$ optyczna kamery przeci-
na o$ zawieszenia z. Ponad to, pod ramieniem dolnym zamocowany jest
uktad akumulatorowego zasilania i uktad sterowania. Uktad sterowania
posiada blok odbiorczo-nadawczy bezprzewodowej transmisji sygnatow i
blok sterowania potgczony na wejsciu z zyroskopami elektronicznymi oraz
akcelerometrami, a na wyjsciu z silnikami serwomechanizmoéw.

Niezalezno$¢ funkcjonalna i energetyczna uchwytu wedtug wzoru
uzytkowego umozliwia zamocowanie kamery do kazdego statku majgcego
pod kabing lub kadiubem wystajacy element, do ktérego moze by¢ roz-
tgcznie zamocowana obejma. Obejma kazdorazowo przystosowana
ksztaltem do elementu zamocowania stanowi baze przytaczeniowg dla
jarzma uchwytu.

Uchwyt wedtug wzoru uzytkowego przedstawiony jest opisem wy-
konania pokazanego na rysunku. Figura 1 pokazuje uchwyt w widoku per-
spektywicznym, fig.2 widok czotowy a fig.3 przekrdj pionowy wedtug ozna-
czonej na fig.2 linii A-A.

Uchwyt podwieszany jest pod kabing helikoptera na czterech wie-
szakach obejmy 1, ksztattem i wymiarami przystosowanej do sztywnego i
roztacznego potgczenia z hakiem holowniczym. Do wieszakow obejmy 1
zamocowane jest jarzmo 2 uchwytu, wykonane z dwoch ptaskownikow z
odgietymi na konicach wspornikami 7, usytuowanymi w uktadzie prostoka-
ta w rzucie na ptaszczyzne poziomg. Potgczenie jarzma 2 z obejmg 1 do-
konane jest za posrednictwem $rub poprzez poduszki amortyzujgce 8 — a
zawieszenie to stanowi pierwszy stopien wibroizolacji uchwytu. Ptaskowni-
ki jarzma 2 potgczone sg sztywno z obudowg 8 amortyzatora talerzowego
10, ktérego wibroizolowany element stanowi jednocze$nie pionowg o0$




zawieszenia 11 uchwytu. Z osig zawieszenia 11 sztywno potgczony jest
poziomy talerz 10’, objety od dotu i od géry materiatem elastycznym.
Amortyzator talerzowy 10 usytuowany jest tak, ze 0§ osi zawieszenia 11
przechodzi przez punkt przeciecia sie przekatnych prostokgtnego uktadu
poduszek amortyzujgcych 8. Amortyzator talerzowy 10 jest drugim stop-
niem wibroizolacji uchwytu. Na osi zawieszenia 11 zamocowane sg trzy
cztony ruchome uchwytu: ramie gérne 3, ramie dolne 4 i platforma 5 ka-
mery 14, szeregowo potaczone przegubami obrotowymi 6, 6, 6 o osiach
wzajemnie prostopadlych, oraz ustawiane w wymaganym pofozeniu
wzglednym serwomechanizmami 13,13',13™. Zamocowany na ramieniu
goérnym 3 serwomechanizm 13’ sprzezony jest z kotem 12, osadzonym na
osi zawieszenia 11. Cztony ruchome 3,4,5 majg ksztatt ceowy o budowie
azurowej, potaczone sa kolejno ze sobg przez przeguby obrotowe 6', 6,
6, usytuowane na skierowanych do siebie, pionowych kornicach ramion
ich ceowego uksztattowania. Na platformie 5 fozyskowanej na poziomym
ramieniu dolnym 4 zamocowana jest kamera 14, osadzona przez podusz-
ke amortyzujgcg 15 - ktéra stanowi trzeci poziom wibroizolacji uchwytu.
Pod platformg 5 zamocowany jest zesp6t zyroskop6w elekironicznych
oraz akcelerometrow 16, natomiast pod poziomym ramieniem dolnym 4
zamocowane sg wewnatrz ostony uktad akumulatorowego zasilania UZ i
uktad sterowania US. Ukiad sterowania US zawiera blok odbiorczo-
nadawczy bezprzewodowej transmisji sygnatéw i blok sterowania, ktory
potgczony jest na wejsciu z zyroskopami elektronicznymi 16 oraz akcele-
rometrami na wyjsciu z silnikami serwomechanizmoéw 13, 13',13". Ser-
womechanizmy 13, 13’13 wychylane sg sygnatami z uktadu sterowania
US, utrzymujgcymi wyznaczony kierunek osi optycznej kamery 14 na pod-
stawie fuzji sygnatéw z zyroskopoéw elektronicznych oraz akcelerometrow
16.

Kinematyka i wibroizolacyjno$¢ uchwytu zapewnia dobrg jako$¢ ob-
razu z obserwacji terenu, przy ptynnosci ruchdéw obrotowych kamery: pet-

nego wokot osi pionowej, okoto 180° wzgledem osi poziomej, prostopadtej




do kierunku lotu oraz okoto 60° wzgledem osi poziomej réwnolegtej do kie-
runku lotu — stabilizowanych uktadem IMU Inertial Measurement Unit.
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Zastrzezenie ochronne

Zyroskopowy uchwyt do mocowania kamery video na zewnatrz
statku powietrznego, zwiaszcza helikoptera, roztgcznie przytwierdzany
jarzmem przez poduszki amortyzujgce do elementdw podwozia statku,
posiadajgcy szeregowo potgczone z jarzmem przegubami obrotowymi trzy
cztony ruchome: ramie gérne, ramie dolne i platforme kamery, wychylane
serwomechanizmami wzgledem prostopadtych osi obrotu sygnatami z
uktadu sterowania, utrzymujgcymi wyznaczony kierunek osi optycznej ka-
mery z wykorzystaniem sygnatéw zyroskopow elektronicznych, akcelero-
metréw oraz czujnika pola magnetycznego ziemi, zamocowanych do plat-
formy kamery, znamienny tym, ze jarzmo (2) ma cztery, parami zbiezne
wsporniki (7) poduszek amortyzujgcych (8), w rzucie na ptaszczyzne po-
ziomg usytuowane w uktadzie prostokata, do jarzma (2) zamocowana jest
obudowa (9) amortyzatora talerzowego (10), ktérego wibroizolowany ele-
ment stanowi jednocze$nie 0$ zawieszenia (11) usytuowang pionowo i
przechodzgcg przez punkt przeciecia sie przekgtnych prostokatnego ukta-
du poduszek amortyzujgcych (8), przy czym na osi zawieszenia (11) tozy-
skowane jest ramie gorne (3) oraz zamocowane jest koto (12) napedzane
serwomechanizmem (13) ramienia gornego (3), oraz ze ramie gorne (3)
oraz dolne (4) majg ksztalt ceowy i potgczone sg na skierowanych do sie-
bie, pionowych koricach ramion przez przeguby obrotowe (6') o poziomej
osi obrotu, natomiast kamera (14) utwierdzona jest poprzez poduszke
amortyzujgca (15) na platformie (5) tozyskowanej na poziomym ramieniu
dolnym (4), w pofozeniu osi optycznej przecinajgcej sie z osig osi zawie-
szenia (11), a ponad to pod ramieniem doinym (4) zamocowany jest ukfad
akumulatorowego zasilania (UZ) i uktad sterowania (US), posiadajgcy blok
odbiorczo-nadawczy bezprzewodowej transmisji sygnatéw i blok sterowa-
nia, potaczony na wejsciu z zamocowanymi do platformy (5) zyroskopami
elektronicznymi i akcelerometrami (16) a na wyj$ciu z silnikami serwome-
chanizmoéw (13, 13°,13").
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