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Opis wzoru

Przedmiotem wzoru uzytkowego jest zyroskopowy uchwyt do mocowania kamery video na ze-
whnatrz statku powietrznego, zwtaszcza helikoptera. Uchwyt o trzech stopniach swobody przystosowa-
ny jest do roztgcznego 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 po-
staci prostokatnej ramy, przytwierdzone do konstrukcji kadiuba helikoptera poprzez zawiasowe
zaczepy z poduszkami amortyzujgcymi oraz przez dwa zastrzaty pretowe o regulowanej ditugosci
— ustalajgce jarzmo w pozycji pionowej. W $rodku gornej i dolnej belki ramy jarzma osadzone sg pio-
nowe czopy osi zawieszenia, na ktérych tozyskowana jest wychylnie rama srodkowa. Wewnatrz ramy
srodkowej na przegubach o poziomej osi obrotu zamocowane jest ramie dolne, o ksztalcie ceowym.
Na belce dolnej ramienia dolnego posadowiona jest platforma kamery. Cztonami ruchomymi uchwytu
sg rama srodkowa i ramie dolne, wychylane wzgledem dwdéch osi obrotu: pionowej i poziomej serwo-
mechanizmami, ktére sterowane sg sygnatami z uktadu sterowania, zabudowanego w kabinie helikop-
tera. Uktad sterowania wykonuje zadanie utrzymywania wyznaczonego kierunku osi optycznej kamery
niezaleznie od zmiany potozenia helikoptera — z wykorzystaniem sygnatéw z zyroskopow elektronicz-
nych, zamocowanych pod platformg kamery. Serwomechanizmy 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 ukfad wibroizolacji wykorzystuje pasywne elementy amor-
tyzujace, poduszki zamocowania jarzma oraz amortyzatory ttokowe czionéw ruchomych.

Przepisy dotyczace statkow powietrznych wymagajg by przy kazdej zmianie zwigzanej z zabudo-
wa sprzetu a wymagajacej ingerencji w konstrukcje statku — przyktadowo w opisywanym rozwigzaniu
dodatkowe zaczepy jarzma i zastrzatow pretowych, otwory w kadtubie na przewody zasilajgco-sterujace,
a ponadto zwiekszone obcigzenie generatora pragdu — przeprowadzane byty uzupetniajgce badania cer-
tyfikacyjne dla danego typu statku powietrznego, badania, ktére sg kosztowne i czasochionne.

Znany jest ze stanu techniki uchwyt do mocowania kamery w bezzatogowym statku powietrz-
nym, ujawniony w opisie patentowym US 2004173726 A1, ktéry stanowi uchwyt zyroskopowy zawiera-
jacy pionowag 0$ zawieszenia, na ktérej utozyskowane jest ramie gérne oraz zamocowane jest koto
napedzane serwomechanizmem ramienia gérnego oraz ramie gorne i dolne majg ksztatt ceowy i sg
potgczone na skierowanych do siebie, pionowych koncach ramion przez przeguby obrotowe, o pozio-
mej osi obrotu, natomiast kamera utwierdzona jest na poziomym ramieniu dolnym, w potozeniu osi
optycznej przecinajgcej sie z osig osi zawieszenia, a ponadto pod ramieniem dolnym zamocowany
jest zyroskop. Koto zamocowane do osi zawieszenia zawiera uktad sterowania potgczony na wejsciu
z zamocowanymi do ramienia dolnego zyroskopami elektronicznymi, a na wyjsciu z silnikami serwo-
mechanizmow.

Znany jest réwniez z amerykanskiego opisu patentowego US5497960 uchwyt kamery mocowa-
ny do bezzatogowego helikoptera obserwacyjnego. Uchwyt rowniez posiada trzy cziony kinematycz-
ne, szeregowo potgczone przegubami obrotowymi i wychylane serwomechanizmami wzgledem pro-
stopadtych osi obrotu x, y i z. Ramie gérne tozyskowane wzgledem poziomej osi zamocowane jest
poprzez elastyczny amortyzator pasywny na czotowej, pionowej Scianie konstrukcji nosnej helikoptera.
Ramie gérne ma posta¢ ceowg z dwoma bocznymi ramionami, na ktérych tozyskowana jest koputa.
Z kolei, wewnatrz kopulty zamocowana jest kulista obejma z elastyczng wykfadzing, przestrzennie
mocujgcg w sposob sprezysty kamere. Rozwigzanie przystosowane jest wylgcznie do wyspecjalizo-
wanego, obserwacyjnego statku powietrznego, ktéry jako taki podlega jednorazowej certyfikaciji.

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

Rozwigzanie uchwytu wedtug niniejszego wzoru posiada znany, powyzej opisany ukfad kinema-
tyczny trzech cztonéw ruchomych, potgczonych z jarzmem przegubami obrotowymi i wychylanymi
wzgledem prostopadtych osi obrotu serwomechanizmami.

Uchwyt do mocowania kamery, sktadajgcy sie z jarzma roztgcznie przytwierdzonego, poprzez po-
duszki amortyzujgce do elementéw podwozia statku, posiada potgczone z jarzmem przegubami obroto-
wymi, szeregowo trzy cziony ruchome: ramie gérne, ramie dolne i platforme kamery, wychylanymi
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wzgledem prostopadtych osi obrotu, przez trzy serwomechanizmy uruchamiane sygnatami wyjsciowymi
uktadu sterowania i utrzymujgce wyznaczony kierunek osi optycznej kamery, natomiast sygnatami wej-
sciowymi uktadu sterowania sg sygnaty z zyroskopdw elektronicznych, akcelerometréw oraz czujnika
pola magnetycznego ziemi, zamocowanych do platformy kamery, przy czym na osi zawieszenia, usytu-
owanej pionowo, utozyskowane jest ramie goérne, a ramie gérne oraz dolne majg ksztalt ceowy i polta-
czone sg na skierowanych do siebie, pionowych koncach ramion przez przeguby obrotowe o poziomej
osi obrotu, za$ os$ optyczna kamery przecina sie z osig zawieszenia.

Istota rozwigzania polega na tym, ze jarzmo ma cztery, parami zbiezne wsporniki poduszek
amortyzujgcych, ktére w rzucie na ptaszczyzne poziomg usytuowane sg w uktadzie prostokata.
Do jarzma zamocowana jest obudowa amortyzatora talerzowego, ktérego wibroizolowany element
stanowi jednoczesnie 0$ zawieszenia, usytuowang pionowo i przechodzacg przez punkt przeciecia sie
przekatnych prostokatnego uktadu poduszek amortyzujgcych. Kamera utwierdzona jest na platformie
tozyskowanej na poziomym ramieniu dolnym poprzez poduszke amortyzujgca. Pod ramieniem dolnym
zamocowany jest uktad akumulatorowego zasilania i uktad sterowania. Uktad sterowania posiada blok
odbiorczo-nadawczy bezprzewodowej transmisji sygnatéw i blok sterowania

Niezaleznos$¢ funkcjonalna i energetyczna uchwytu wedtug wzoru uzytkowego umozliwia zamo-
cowanie kamery do kazdego statku majgcego pod kabing lub kadlubem wystajgcy element, do ktére-
go moze byé¢ rozigcznie zamocowana obejma. Obejma kazdorazowo przystosowana ksztattem do
elementu zamocowania stanowi baze przytgczeniowa dla jarzma uchwytu.

Uchwyt wedilug wzoru uzytkowego przedstawiony jest opisem wykonania pokazanym na rysun-
ku. Figura 1 pokazuje uchwyt w widoku perspektywicznym, fig. 2 — widok czotowy, a fig. 3 — przekroj
pionowy wedtug oznaczonej na fig. 2 linii A-A.

Uchwyt podwieszony jest pod kabing helikoptera na czterech wieszakach obejmy 1, ksztattem
i wymiarami przystosowanej do sztywnego i roztgcznego potgczenia z hakiem holowniczym. Do wie-
szakdéw obejmy 1 zamocowane jest jarzmo 2 uchwytu, wykonane z dwéch ptaskownikow z odgietymi
na koncach wspornikami 7, usytuowanymi w uktadzie prostokgta w rzucie na ptaszczyzne pozioma.
Potgczenie jarzma 2 z obejmg 1 dokonane jest za posrednictwem $rub poprzez poduszki amortyzuja-
ce 8 — a zawieszenie to stanowi pierwszy stopien wibroizolacji uchwytu. Plaskowniki jarzma 2 pota-
czone s3 sztywno z obudowg 8 amortyzatora talerzowego 10, ktérego wibroizolowany element stano-
wi jednoczednie 0§ 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 os osi zawieszenia 11 przechodzi przez punkt przeciecia sie przekatnych prostokgtnego ukfa-
du poduszek amortyzujgcych 8. Amortyzator talerzowy 10 jest drugim stopniem wibroizolacji uchwytu.
Na osi zawieszenia 11 zamocowane sg trzy cziony ruchome uchwytu: ramie gérne 3, ramie dolne 4
i platforma 5 kamery 14, szeregowo potgczone przegubami obrotowymi 6', 6", 6" o osiach wzajemnie
prostopadtych oraz ustawione w wymaganym potozeniu wzglednym serwomechanizmami 13, 13",
13". Zamocowany na ramieniu gérnym 3 serwomechanizm 13’ sprzezony jest z kotem 12, osadzonym
na osi zawieszenia 11. Czlony ruchome 3, 4, 5 majg ksztait ceowy o budowie azurowej, potgczone sg
kolejno ze sobg przez przeguby obrotowe 6', 6", 6" usytuowane na skierowanych do siebie, pionowych
koncach ramion ich ceowego uksztattowania. Na platformie 5 fozyskowanej na poziomym ramieniu
dolnym 4 zamocowana jest kamera 14, osadzona przez poduszke amortyzujgcg 15, ktdra stanowi
trzeci poziom wibroizolacji uchwytu. Pod platformg 5 zamocowany jest zespdt zyroskopdw elektro-
nicznych oraz akceleratoréw 16, natomiast pod poziomym ramieniem dolnym 4 zamocowane sg we-
wnatrz ostony uktad akumulatorowego zasilania UZ i uktad sterowania US. Ukfad sterowania US
zawiera blok odbiorczo-nadawczy bezprzewodowej transmisji sygnatow i blok sterowania, ktéry pota-
czony jest na wejsciu z zyroskopami elektronicznymi 16 oraz akcelerometrami na wyjsciu z silnikami
serwomechanizméw 13',13",13". Serwomechanizmy 13', 13", 13" wychylane sg sygnatami z uktadu
sterowania US, utrzymujgcymi wyznaczony kierunek osi optycznej kamery 14 na podstawie fuzji sy-
gnatéw z zyroskopow elektronicznych oraz akcelerometréw 16.

Kinematyka i wibroizolacyjnos¢ uchwytu zapewnia dobrg jakos¢ obrazu z obserwacji terenu,
przy ptynnosci ruchéw obrotowych kamery: petnego wokot osi pionowej, okoto 180° wzgledem osi
poziomej, prostopadtej do kierunku lotu oraz okoto 60° wzgledem osi poziomej réwnolegtej do kierun-
ku lotu — stabilizowanych uktadem IMU Inertial Measurement Unit.
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Wykaz oznaczen na rysunku

1 obejma

2 jarzmo

3 ramie gorne

4 ramie dolne

5 platforma

6, 6", 6" przegub obrotowy

7 wspornik

8 poduszka amortyzujgca
9 obudowa

10 amortyzator talerzowy
10’ talerz

11 0$ zawieszenia

12. koto zebate

13, 13", 13"  serwomechanizm

14 kamera

15 poduszka amortyzujgca
16 zyroskopy elektroniczne i akcelerometry — ukfad IMU
uz uktad zasilania

us uktad sterowania

Zastrzezenie ochronne

1. Zyroskopowy uchwyt do mocowania kamery video na zewnatrz statku powietrznego,
zwtaszcza helikoptera, sktadajacy sie z jarzma roztgcznie przytwierdzonego, poprzez po-
duszki amortyzujgce do elementéw podwozia statku, posiadajgcy potgczone z jarzmem
przegubami obrotowymi, szeregowo trzy cztony ruchome: ramie gérne, ramie dolne i plat-
forme kamery, wychylane wzgledem prostopadtych osi obrotu, przez trzy serwomechanizmy
uruchamiane sygnatami wyj$ciowymi uktadu sterowania i utrzymujgce wyznaczony kierunek
osi optycznej kamery, natomiast sygnatami wejsciowymi uktadu sterowania sg sygnaty z zy-
roskopow elektronicznych, akcelerometrow oraz czujnika pola magnetycznego ziemi, zamo-
cowanych do platformy kamery, przy czym na osi zawieszenia, usytuowanej pionowo, utozy-
skowane jest ramie gorne, a ramie gorne oraz dolne majg ksztatt ceowy i potgczone sg na
skierowanych do siebie, pionowych koncach ramion przez przeguby obrotowe o poziomej
osi obrotu, za$ o$ optyczna kamery przecina sie z osig zawieszenia, znamienny tym, ze
jarzmo (2) ma cztery, parami zbiezne wsporniki (7) poduszek amortyzujgcych (8), w rzucie
na ptaszczyzne poziomg usytuowane w uktadzie prostokata, do jarzma (2) zamocowana jest
obudowa (9) amortyzatora talerzowego (10), ktérego wibroizolowany element stanowi jedno-
czesnie o$ zawieszenia (11) usytuowang pionowo i przechodzacg przez punkt przeciecia sie
przekatnych prostokatnego uktadu poduszek amortyzujgcych (8), natomiast kamera (14)
utwierdzona jest poprzez poduszke amortyzujgcg (15) na platformie (5) tozyskowanej na
poziomym ramieniu dolnym (4), a pod ramieniem dolnym (4) zamocowany jest uktad akumu-
latorowego zasilania (UZ) i uktad sterowania (US), posiadajacy blok odbiorczo-nadawczy
bezprzewodowej transmisji sygnatéw i blok sterowania.
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