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(57) Resumo: DISPOSITIVO DE

ILUMINACAO QUE ARMAZENA ANGULO DE
ROTACAO DE CABECA Um dispositivo de
iluminacdo que armazena um angulo de rotacao
de uma unidade de cabeca, em que a intencao
de um usuério é refletida corretamente. O
dispositivo de iluminagéo inclui uma unidade
principal, uma unidade de cabeca que inclui uma
sec¢do de emissdo de luz e é rotativo com
relagdo a unidade principal, um circuito de
armazenamento de angulo de salto que
armazena um angulo de rotacdo da unidade de
cabeca com relacé@o a unidade principal, um
circuito de deteccao de angulo de salto que
detecta se ou ndo a unidade de cabeca esta
girada com relacdo a unidade principal, € um
angulo de rotacdo da unidade de cabeca, e um
botdo de armazenamento. Quando a rotacdo da
unidade de cabeca é detectada, os angulos de
rotacdo detectados pelo circuito de deteccéo de
angulo de salto a ultima vez sdo armazenados
no circuito de armazenamento de angulo de
salto em resposta a uma operacéo
predeterminada para liberar o botdo de
armazenamento de um estado apertado.
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“DISPOSITIVO DE ILUMINACAO QUE ARMAZENA ANGULO DE ROTACAO DE
CABECA”

FUNDAMENTO DA INVENQAO

CAMPO DA INVENCAO

[0001] A presente invencdao relaciona-se a um dispositivo de iluminacdo usado por
exemplo para filmagem, que armazena um angulo de rotacédo de uma cabeca.
DESCRIC}AO DA TECNICA RELACIONADA

[0002] Convencionalmente, foi conhecido filmagem de flash em que ao filmar um
objeto, luz é emitida de um dispositivo de iluminacéo para por exemplo um teto, e 0
objeto € irradiado com luz refletida difusamente do teto (em seguida chamada
filmagem de flash de salto). Desde que o uso da filmagem de flash de salto torna
possivel irradiar indiretamente a luz do dispositivo de iluminacao para o objeto, o
objeto pode ser representado em luz suave. Em um dispositivo de iluminacéo exposto
na Publicacdo de Patente Aberta Japonesa (Kokai) No. 2008-180913, uma unidade
de cabeca (secéo de emisséo de luz) pode ser girada manualmente. Ademais, como
exposto na Publicacdo de Patente Aberta Japonesa (Kokai) No. 2011-170014 e
Publicacdo de Patente Aberta Japonesa (Kokai) No. 2009-75340, foi proposto um
dispositivo de iluminacgéo (dispositivo estroboscépico) equipado com uma denominada
funcdo de salto automatica para ajustar automaticamente uma direcdo de irradiacao
por um mecanismo de acionamento usando uma fonte de acionamento, tal como um
motor. Do ponto de vista de conveniéncia de usuario, o dispositivo estroboscopico
tendo a fungéo de salto automética € desejado ter uma estrutura na qual a unidade de
cabeca ndo s6 pode ser acionada automaticamente, mas também pode ser girada
manualmente por um usuario segurando diretamente a unidade de cabeca.

[0003] Porém, a unidade de cabeca que é rotativa manualmente também pode ser
girada recebendo uma forca externa inesperada, e consequentemente a unidade de
cabeca as vezes € girada a um angulo de rotacdo que nao € planejado por um usuario.
Se o0 usuario executar flmagem sem notar uma mudanga em rotagéo, € impossivel
irradiar corretamente um objeto. Se o angulo de rotacdo for mudado néo

intencionalmente, o usuério ndo pode estar seguro de uma posi¢do originalmente
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pretendida da unidade de cabeca, e é problematico fixar o &ngulo novamente.

[0004] Incidentemente, um dispositivo de iluminacdo exposto na Publicacdo de
Patente Aberta Japonesa (Kokai) No. 2015-49280 determina se a unidade de cabeca
€ girada por um usuario ou girada inesperadamente por uma for¢a externa, baseado
em se ou hao uma pluralidade de por¢des da unidade de cabeca é tocada ou baseado
em uma quantidade de mudanca no angulo de rotacéo da unidade de cabeca. Entéo,
em um caso onde a unidade de cabeca é girada pelo usuario, se a unidade de cabeca
for parada a um angulo padrdo ao qual a unidade de cabeca é travada por um
mecanismo de trava, o angulo é armazenado, enquanto se ndo, a unidade de cabeca
€ acionada automaticamente a um angulo padrdo mais perto, e o angulo é
armazenado. Porém, ndo é facil para o usuério tocar a pluralidade de porc¢des, e
ademais, se a determinagcao estiver baseada em uma quantidade de mudanca no
angulo de rotacdo, é impossivel determinar precisamente se ou ndao a unidade de
cabeca é girada pelo usuario. Quer dizer, quando um angulo de rotacdo da unidade
de cabeca é armazenado depois de uma mudanca disso, ndo é necessariamente
possivel causar a intencdo de um usuario ser refletida corretamente no angulo de
rotacdo armazenado.

SUMARIO DA INVENCAO

[0005] A presente invencéo prové um dispositivo de iluminacdo que armazena um
angulo de rotacdo de uma unidade de cabeca, em que a intencdo de um usuério é
refletida corretamente.

[0006] Em um primeiro aspecto da presente invengéao, € provido um dispositivo de
iluminacdo compreendendo um primeiro alojamento, um segundo alojamento que tem
uma secao de emissao de luz e é rotativo com relagdo ao primeiro alojamento, uma
unidade de deteccéo configurada para detectar informacdo de posicao relativa do
segundo alojamento com relagdo ao primeiro alojamento, uma secdo de
armazenamento configurada para armazenar a informacdo de posicao relativa
deteccédo pela unidade de deteccdo, uma unidade de acionamento configurada para
fazer o segundo alojamento girar com relacdo ao primeiro alojamento baseado na

informacéao de posicao relativa armazenada na se¢cédo de armazenamento, uma porcao
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de operacéao provida no segundo alojamento, e uma unidade de controle configurada
para fazer a informacéo de posicdo relativa detectada pela unidade de deteccédo ser
armazenada na seg¢do de armazenamento em resposta a uma operagao
predeterminada na por¢ao de operagéo.

[0007] Em um segundo aspecto da presente invencédo, é provido um dispositivo
de iluminacdo compreendendo um primeiro alojamento, um segundo alojamento que
tem uma secao de emissao de luz e é rotativo com relagcdo ao primeiro alojamento,
uma unidade de detecgdo configurada para detectar informacéo de posigéo relativa
do segundo alojamento com relacdo ao primeiro alojamento, uma secdo de
armazenamento configurada para armazenar a informacdo de posicdo relativa
detectada pela unidade de detecgéo, uma unidade de acionamento configurada para
fazer o segundo alojamento girar com relacdo ao primeiro alojamento baseado na
informacéo de posicao relativa armazenada na secédo de armazenamento, uma porcao
de operacdo, e uma unidade de controle configurada para fazer a informacdo de
posicéo relativa detectada pela unidade de detec¢céo ser armazenada na secéo de
armazenamento em resposta a liberacdo de uma operacéo na porcao de operacao.
[0008] De acordo com a presente invencéao, € possivel armazenar um angulo de
rotacdo da unidade de cabeca do dispositivo de iluminacdo, em que a intencdo de um
usuério é refletida corretamente.

[0009] Caracteristicas adicionais da presente invencao se tornardo aparentes da
descricdo seguinte de concretizacbes exemplares (com referéncia aos desenhos
anexos).

DESCRIQAO BREVE DOS DESENHOS

[0010] Figura 1A é uma vista de topo de um dispositivo estroboscopico como um
dispositivo de iluminagcdo de acordo com uma primeira concretizacdo da presente
invencéo.

[0011] Figura 1B é uma vista lateral do dispositivo estroboscopico mostrado na
Figura 1A.

[0012] Figura 1C é uma vista traseira do dispositivo estroboscépico mostrado na
Figura 1A.
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[0013] Figura 1D é uma vista lateral do dispositivo estroboscopico mostrado na
Figura 1A, como visto de uma direcdo oposta a direcao na Figura 1B.

[0014] Figura 2A € uma vista mostrando uma secao transversal central do
dispositivo estroboscopico em sua totalidade.

[0015] Figura 2B € uma vista de secdo transversal local do dispositivo
estroboscopico, tomada ao longo de A-A de uma unidade de salto aparecendo na
Figura 2A.

[0016] Figura 3 é um diagrama de bloco da configuracdo interna relacionada a
controle do dispositivo estroboscépico.

[0017] Figura 4 é uma vista traseira do dispositivo estroboscopico e um sistema
de camera em um estado de filmar em orientag&o de retrato.

[0018] Figura 5A é uma vista mostrando um estado de exibicdo de um LCD em
um modo de salto automatico.

[0019] Figura 5B é uma vista mostrando um estado de exibicdo do LCD em um
modo de salto manual.

[0020] Figura 6 € uma vista de perspectiva mostrando um mecanismo de
acionamento lateral e um mecanismo de acionamento vertical.

[0021] Figura 7 € uma vista de secdo transversal de um mecanismo de
embreagem de uma engrenagem de primeiro estagio.

[0022] Figura 8 € um fluxograma de um processo de controle de angulo de salto
executado pelo dispositivo estroboscépico como o dispositivo de iluminacao de acordo
com a primeira concretizagao.

[0023] Figura 9A €& uma vista de perspectiva de uma primeira variacdo do
dispositivo estroboscopico.

[0024] Figura 9B é uma vista de perspectiva do dispositivo estroboscopico
mostrado na Figura 9A, em um estado no qual uma unidade de cabeca € segurada
diretamente a méo.

[0025] Figura 9C € uma vista lateral do dispositivo estroboscopico mostrado na
Figura 9A.

[0026] Figura 9D é uma vista de sec¢éo transversal tomada ao longo de B-B na
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Figura 9C.

[0027] Figura 10A é uma vista traseira de uma segunda variacado do dispositivo
estroboscépico ao qual uma camera esta conectada.

[0028] Figura 10B é uma vista de perspectiva do dispositivo estroboscépico
mostrado na Figura 10A.

[0029] Figura 10C é uma vista de perspectiva do dispositivo estroboscopico
mostrado na Figura 10A.

[0030] Figura 11 é um fluxograma de um processo de controle de angulo de salto
executado por um dispositivo estroboscépico como um dispositivo de iluminacdo de
acordo com uma segunda concretizacdo da presente invencao.

DESCRICAO DAS CONCRETIZACOES

[0031] A presente invencdo sera descrita agora em detalhes abaixo com
referéncia aos desenhos acompanhantes mostrando concretizacdes dela.

[0032] Figuras 1A a 1D séo uma vista de topo, uma vista lateral, uma vista traseira,
e uma vista lateral de um dispositivo de iluminacdo de acordo com uma primeira
concretizacdo da presente invencédo. Este dispositivo de iluminagéo esta configurado
como um dispositivo estroboscépico 1. Figuras 2A e 2B sdo vistas de secédo
transversal do dispositivo estroboscépico 1. Figura 2A mostra uma secao transversal
central do dispositivo estroboscépico 1 em sua totalidade, e Figura 2B mostra uma
secao transversal local de uma unidade de salto 3 aparecendo na Figura 2A, tomada
ao longo de A-A na Figura 2A. Figura 3 € um diagrama de bloco da configuracao
interna relacionada a controle do dispositivo estroboscopico 1.

[0033] O dispositivo estroboscopico 1 esta alojado nos trés alojamentos de uma
unidade de cabeca 2, unidade de salto 3, e um controlador 4. A unidade de cabeca 2
pode ser girada sobre um eixo X com relacdo a unidade de salto 3, e a unidade de
salto 3 pode ser girada sobre um eixo Y com relacdo ao controlador 4 em um estado
retendo a unidade de cabeca 2. Daqui por diante, uma direcdo na qual a unidade de
cabeca 2 é girada sobre o eixo X e uma direcdo na qual a unidade de cabeca 2 &
girada sobre o eixo Y, nas Figuras 1A a 1D, sao chamadas a direcdo vertical e a

direcao lateral, respectivamente. Ademais, na direcéo lateral, uma direcdo indicada
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por uma seta R na Figura 1A e uma direcao indicada por uma seta L na Figura 1A,
como vista de cima do dispositivo estroboscépico 1, estdo definidas como a direcéo
direita e a direcdo esquerda, respectivamente. Portanto, Figura 1B e Figura 1D
mostram um lado esquerdo e um lado direito do dispositivo estroboscopico 1,
respectivamente.

[0034] Uma posicao da unidade de cabeca 2 na qual a unidade de cabeca 2 irradia
luz em uma dire¢&o na qual a unidade de cabecga 2 enfrenta, como indicado por linhas
solidas na Figura 1A (dire¢do Z1 em um eixo Z) esta definida como a posi¢ao normal
(0° na direcao vertical e 0° na direcao lateral). A unidade de cabeca 2 é capaz de
executar rotacdo (operacdo de mudanca de angulo de salto) por um maximo de 120°
na direcado vertical (veja Figura 1B) e por um maximo de 180° na direcéo lateral (veja
Figura 1A), como indicado por linhas de cadeia de dois pontos. Quer dizer, uma
unidade movel formada pela unidade de cabeca 2 e a unidade de salto 3 € retida de
uma maneira rotativa com relacdo ao controlador 4 como uma unidade principal, até
angulos predeterminados respectivos na direcéo vertical e na direcao lateral. Daqui
por diante, a operacao rotacional e angulo de rotacdo da unidade de cabeca 2 com
relacdo ao controlador 4 nas direcdes vertical e lateral também sdo chamadas a
operacdo de mudanca de angulo de salto e o angulo de salto, respectivamente. Note
gue quando a unidade de cabeca 2 esta na posicdo normal, os angulos de salto em
ambas das direcdes vertical e lateral sdo iguais a 0°. Desde que a unidade de cabeca
2 é movel com relacédo ao controlador 4, as posicdes vertical e lateral e rotacdes da
unidade de cabecga 2 sé@o descritas com referéncia a posi¢cao normal.

[0035] A operacdo de mudanca de angulo de salto pode ser executada como
rotacdo automatica da unidade de cabeca 2 por um mecanismo de acionamento tendo
um motor como uma fonte de acionamento, referido em seguida, e rotagdo manual da
unidade de cabeca 2 por um usuario que segura diretamente a cabeca 2 e aplica uma
forca externa a ela. A rotacdo pelo mecanismo de acionamento € usada
principalmente para uma funcdo na qual o dispositivo estroboscopico 1 (ou uma
camera ou um sistema de camera, conectado ao dispositivo estroboscopico 1)

seleciona uma direcdo de irradiacdo prépria (dngulo de salto) e faz a unidade de
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cabeca 2 girar automaticamente, antes de executar flmagem de flash, isto €, uma
denominada fun¢éo de salto automatica.

[0036] Uma unidade 6ptica emissora de luz formada por uma lampada de xenénio
12, um guarda-chuva de reflexdo 11, e uma lente de Fresnel 19 estdo incorporados
no alojamento da unidade de cabeca 2. A unidade Optica emissora de luz pode incluir
um denominado mecanismo de zoom para mudar uma gama de irradiagdo movendo
a lampada de xenénio 12 e o guarda-chuva de reflexdo 11 relativo a lente de Fresnel
19 em uma direcdo de eixo 6ptico. Note que como o mecanismo de zoom, uma
estrutura conhecida pode ser empregada, e consequentemente a descri¢do detalhada
disso é omitida. Um capacitor principal 13 para acumular cargas elétricas de alta
tensdo para fazer a lampada de xendnio 12 emitir luz esta acomodado no alojamento
da unidade de salto 3. Ademais, o0 alojamento da unidade de salto 3 acomoda a maior
parte de um mecanismo de acionamento vertical 63 (veja Figura 6) para girar a
unidade de cabeca 2 na direcdo vertical, que usa um motor de acionamento vertical
27, referido em seguida, como uma fonte de acionamento, e um mecanismo de
acionamento lateral 62 (veja Figura 6) para girar a unidade de cabeca 2 na direcéo
lateral, que usa um motor de acionamento lateral 21, referido em seguida, como uma
fonte de acionamento.

[0037] Uma engrenagem de ponta de acionamento lateral 26 esta fixada a um topo
do controlador 4 do interior do controlador 4. A unidade de salto 3 tem uma porcéo de
eixo 3a apoiada em um furo de mancal 26b formado na engrenagem de ponta de
acionamento lateral 26, por meio de que a unidade de salto 3 pode ser girada com
relacdo ao controlador 4 na direcéo lateral. A porcéo de eixo 3a € um eixo giratorio
correspondendo ao eixo Y. A unidade de salto 3 € retida por uma placa de travamento
de rotacao 35 fixada a um fundo da porgéo de eixo 3a. Um interruptor de pressao 43
operando como parte de uma porcdo de operagdo para causar um angulo de salto,
referido em seguida, ser armazenado, e uma placa pequena 44, referida em seguida,
também estdo acomodados no unidade de salto 3 (veja Figura 2B).

[0038] Uma placa principal 15 na qual estda montada uma CPU 16 que controla a

operacdo do dispositivo estroboscopico 1 estd acomodada no alojamento do
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controlador 4 (veja Figura 2A). Um circuito de exibicdo 68 para fazer um LCD 17 operar
como uma sec¢dao de exibicdo para exibicdo externa, um circuito de deteccéo de angulo
de salto 61 (unidade de detecc¢éao), referido em seguida, um circuito de acionamento
de salto 73, etc., estdo conectados a CPU 16 (veja Figura 3). O circuito de deteccéo
de angulo de salto 61 adquire informacéo sobre se ou ndo a unidade de cabeca 2 é
girada, e os angulos de rotacdo, baseado em resultados de deteccdo por um
potencidometro vertical 33 e um potencidmetro lateral 34 (veja Figuras 2B e 3), referidos
em seguida. Note que so é exigido detectar informacao de posicao relativa da unidade
movel com relacdo ao controlador 4, e a configuracdo pode ser tal que informacao
diferente do éangulo de rotacdo seja detectada. Ademais, um circuito de
armazenamento de angulo de salto 72 é uma secdo de armazenamento para
armazenar, como exigido, informacéo de angulo da unidade de cabeca 2, que é obtida
pelo circuito de deteccédo de angulo de salto 61. Como o circuito de armazenamento
de angulo de salto 72 (em seguida simplesmente chamado o "circuito de
armazenamento 72"), uma memoéria interna da CPU ou um dispositivo de
armazenamento externo, tal como uma EPROM, é usado. Sobre uma superficie
traseira do controlador 4, estdo colocados uma janela de LCD 7 para ver o LCD 17,
botdes de operacao 8 para fazer varias colocacfes do dispositivo estroboscoépico 1, e
chaves de operacéao, tais como um interruptor de energia 9 e um dial 10 (veja Figuras
1A a 1D). O controlador 4 tem uma parte de perna 5 em um fundo disso, em que esta
arranjada uma pluralidade de terminais de conexao 6 para executar comunica¢cao com
uma camera 70 conectada ao dispositivo estroboscopico 1. Uma pluralidade de
baterias 14 estd montada no dispositivo estroboscopico 1. Uma sub-placa 18 (veja
Figuras 2A e 2B) na qual esta montado um circuito de fonte de energia 67, parte de
um circuito de carregamento 66 (veja Figura 3), e assim sucessivamente esta
arranjado debaixo das baterias 14. Um circuito de controle de emisséao de luz 65,
aparecendo na Figura 3, esta colocado distributivamente na sub-placa 18, uma placa
dentro da unidade Optica emissora de luz, ndo mostrada, e assim sucessivamente.

[0039] A camera 70 (veja Figura 3) esta conectada ao dispositivo estroboscoépico

1 pelos terminais de conexao 6, por meio de que é feita capaz de se comunicar com
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o dispositivo estroboscépico 1. A camera 70 é provida com um interruptor de liberacéo
71 como um membro de operacéo, e quando o interruptor de liberacdo 71 é operado
para ativar um primeiro interruptor SW1 correspondendo a um primeiro golpe disso,
uma operacao de AF (auto-focalizac&o) e uma operagéao de fotometria da camera 70
sdo comecadas. Ademais, quando o interruptor de liberacdo 71 é operado ademais
para ativar um segundo interruptor SW2 correspondendo a um segundo golpe disso,
uma operacao de exposicdo da camera 70 € comecada.

[0040] Um botéo de armazenamento de angulo de salto 42 esta colocado em um
lado direito da unidade de cabeca 2 (veja Figuras 1D e 2B). O botdo de
armazenamento de angulo de salto 42 (em seguida simplesmente chamado o "bot&o
de armazenamento 42") é uma porcdo de operacdo para permitir executar uma
operacdo para fazer um angulo de rotagdo ser armazenado no circuito de
armazenamento 72. O botdo de armazenamento 42 esta disposto tal que o usuario
possa apertar o botdo de armazenamento 42. Primeiro, uma estrutura relacionada ao
botdo de armazenamento 42 sera descrita.

[0041] Como mostrado na Figura 2B, a unidade de cabeca 2 esta apoiada na
unidade de salto 3 por uma engrenagem de ponta de acionamento vertical 36 e um
mancal 37, que estéo fixados do interior da unidade de salto 3 a unidade de cabeca 2
no eixo X, de uma maneira rotativa na direcao vertical. O botdo de armazenamento
42 tem uma porcao de eixo 42a apoiada pelo mancal 37, e esta disposto para se
estender da unidade de cabeca 2 para o interior da unidade de salto 3. Quando o
usuario aperta o botdo de armazenamento 42, o interruptor de pressao 43 dentro da
unidade de salto 3 € empurrado pela por¢ao de eixo 42a. Entdo, um sinal indicando
gue o interruptor de pressdo 43 esta empurrado para ativacdo é enviado a CPU 16
pela placa pequena 44, um cabo de conexao, nao mostrado, e assim sucessivamente.
Como resultado, é detectado que o botdo de armazenamento 42 estd apertado. Por
outro lado, quando o usuario executa uma operacao para liberar o botdo de
armazenamento 42 do estado apertado, o interruptor de presséo 43 é retornado uma
posicéo inativa, e um sinal indicando que o estado do interruptor de presséo 43 foi

mudado do estado ativo para o estado inativo é enviado a CPU 16. Como resultado,
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€ detectado que o usuario executou a operacdo para desativar o botdo de
armazenamento 42.

[0042] A operacao para liberar o botdo de armazenamento 42 do estado apertado
depois de estar uma vez apertado como descrito acima, isto é, liberacdo da operacéo
executada no botdo de armazenamento 42, estd definida como a "operacéo
predeterminada”. Normalmente, quando o usuério libera seu dedo depois de apertar
o botdo de armazenamento 42, a operacdo predeterminada é executada, mas até
mesmo quando o dedo néo é liberado completamente do botdo de armazenamento
42, se o interruptor de pressédo 43 deixar de estar na posicao ativa, € considerado que
a operacao predeterminada esta executada. Quando o botdo de armazenamento 42
€ liberado, um resultado de deteccédo dos angulos de salto nas direcbes vertical e
lateral pelo circuito de deteccdo de angulo de salto 61 é armazenado no circuito de
armazenamento 72. Quer dizer, quando a operacao predeterminada é executada, 0s
angulos de salto detectados ultima vez (os mais recentes) podem ser armazenados
no circuito de armazenamento 72.

[0043] Como uma operacéao tipica, o usuério gira a unidade de cabeca 2 enquanto
segurando diretamente a mesma, por esse meio para fixar os angulos de salto a
angulos desejados, onde depois 0 usuario aperta e libera o botdo de armazenamento
42 (ativo ° inativo). Alternativamente, em um caso onde o usuario ja apertou o botéo
de armazenamento 42 antes de fixar os angulos de rotacdo da unidade de cabeca 2,
0 usuério fixa os angulos de rotacéo e depois disso libera o botdo de armazenamento
42. Executando a supracitada operacao, é possivel armazenar os angulos de salto
desejados. Executando um processo de controle de angulo de salto (veja Figura 8),
descrito em seguida, a CPU 16 determina se a unidade de cabeca 2 é girada por uma
forca externa inesperada, ou é operada pelo proprio usuario, € em um caso onde a
unidade de cabeca 2 é girada por uma forca externa inesperada, os angulos da
unidade de cabeca 2 podem ser retornados automaticamente aos angulos de salto
originais. Aqui, os angulos de salto ndo sdo armazenados quando o botdo de
armazenamento 42 é apertado (ativado), mas quando o botdo de armazenamento 42

é liberado (desativado). A operacao predeterminada néo é fixada a uma operacao de
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aperto simples porque ha uma possibilidade que o usuario ndo tenha fixado finalmente
os angulos de salto em um estado no qual o botdo de armazenamento 42 esta sendo
apertado. Quer dizer, ha uma possibilidade alta que o usuario pode mudar os angulos
de salto contanto que o botdo de armazenamento 42 esteja sendo apertado, mas ha
uma possibilidade alta que o usuéario fixou o angulo de salto quando o usuario liberou
0 botdo de armazenamento 42.

[0044] Ademais, como mostrado nas Figuras 1D e 2B, o botdo de armazenamento
42 esta colocado no eixo X na superficie lateral direita da unidade de cabeca 2, isto
€, em um eixo da por¢ao de eixo 42a. Colocar o botdo de armazenamento 42 como
acima tem varias vantagens. Primeiro, até mesmo quando a unidade de cabeca 2 foi
movida verticalmente ou lateralmente por acionamento de salto (acionamento para
filmagem de flash de salto), uma mudanca na posi¢cao do botdo de armazenamento
42 ndo é grande demais, e consequentemente € facil para o usuario reconhecer a
posicdo do botdo de armazenamento 42 quando o usuario deseja operar o botédo de
armazenamento 42. Ademais, a unidade de cabeca 2 € passivel de ser girada sobre
0 eixo Y quando uma for¢a externa é recebida por uma porcao da unidade de cabeca
2 distante do eixo Y (por exemplo, uma porc¢éao perto da lente de Fresnel 19 da unidade
de cabeca). Porém, o botdo de armazenamento 42 esta apertado em uma direcéo
axial do eixo X, e a distancia mais curta entre o eixo X e 0 eixo Y é pequena, e
consequentemente € possivel prevenir uma tal operacdo errbnea que o botdo de
armazenamento 42 seja apertado simultaneamente quando uma forca rotacional é
recebida devido a interferéncia inesperada entre a unidade de cabeca 2 e um corpo
estranho. Ademais, quando o usuario deseja girar a unidade de cabeca 2 enquanto
tocando o botdo de armazenamento 42, é facil para o usuario segurar a unidade de
cabeca 2. Ademais, como descrito em seguida com referéncia a Figura 4, uma
vantagem também é obtida em filmar em orientacdo de retrato.

[0045] Figura 4 € uma vista traseira do dispositivo estroboscopico 1 e do sistema
de camera em um estado de filmar em orientacdo de retrato. A camera 70 esta
conectada ao controlador 4 do dispositivo estroboscopico 1, e um punho de posicéo

vertical 74 esta montado na camera 70. Em um caso onde o usuario usa a camera 70
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em uma postura em orientacdo de retrato, quando a unidade de cabeca é movida a
uma posicao de salto na qual o dispositivo estroboscépico 1 emite luz para um teto, o
botdo de armazenamento 42 vem a uma posi¢ao facilmente visivel do usuario. Como
mostrado no exemplo ilustrado na Figura 4, o punho de posic¢éo vertical geral 74 tem
o interruptor de liberacdo 71 disposto em um local onde o interruptor de liberacao 71
pode ser operado pela mao direita em um estado do punho de posicao vertical 74
tendo sido montado na camera 70. Portanto, ao usar o punho de posigéo vertical 74
pela mao direita, o dispositivo estroboscépico 1 é posicionado no lado esquerdo do
usuario, como mostrado na Figura 4. Colocando o botdo de armazenamento 42 na
superficie lateral direita da unidade de cabeca 2, o botdo de armazenamento 42 vem
a uma posicao facilmente visivel do usuério quando luz € irradiada para o teto em
filmagem de flash de salto.

[0046] A seguir, uma descricdo serd dada de um estado de exibicdo do LCD 17
mudado quando a funcdo de salto automatica é trocada pelo botdo de operacéo 8
entre ativa e inativa. Uma funcéo de trocar a funcdo de salto automatica entre ativa e
inativa € nomeada a um dos botbes de operacéo 8.

[0047] Figuras 5A e 5B sdo diagramas mostrando o estado de exibicdo do LCD
17. Sempre que o correspondente dos botes de operacao 8 é apertado, o dispositivo
estroboscépico 1 é trocado entre um modo de salto automatico no qual o estado de
exibicdo do LCD 17 é mostrado como na Figura 5A, e um modo de salto manual no
gual o estado de exibicdo do LCD 17 € mostrado como na Figura 5B. Quando um
indicador 52 de "AUTQ" é exibido em a uma parte traseira lateral direita do LCD 17
como mostrado na Figura 5A, o dispositivo estroboscopico 1 estd no modo de salto
automatico no qual a funcéo de salto automatica do dispositivo estroboscépico 1 esta
em um estado habilitado. No modo de salto automatico, o dispositivo estroboscépico
1 (ou o sistema de camera ao qual o dispositivo estroboscopico 1 esta montado)
seleciona um angulo de salto proprio para filmar, e a unidade de cabeca 2 € girada
automaticamente pelo mecanismo de acionamento lateral 62 e o mecanismo de
acionamento vertical 63. Quando um indicador 53 de "M" é exibido a area lateral

direita do LCD 17 como mostrado na Figura 5B, o dispositivo estroboscoépico 1 esta
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no modo de salto manual no qual a funcdo de salto automatica do dispositivo
estroboscopico 1 esta em um estado desabilitado. No modo de salto manual, o usuario
pode fixar o angulo da unidade de cabeca 2, como desejado. Em outras palavras, o
dispositivo estroboscépico 1 no modo de salto manual é igual a um dispositivo
estroboscopico 1 convencional que ndao executa o controle de salto automatico.
Desnecessario dizer, no modo de salto manual, para girar a unidade de cabeca 2, a
operacao direta de um usuério € exigida, tal como uma operacao para segurar e girar
a unidade de cabeca 2.

[0048] Indicadores 55 a 58 exibidos no LCD 17 indicam o angulo de salto atual
armazenado no circuito de armazenamento 72. Um indicador 55 € um icone indicativo
da diregcédo vertical, e um indicador 56 indica um angulo na diregdo vertical. Um
indicador 57 é um icone indicativo da direcdo lateral, e um indicador 58 indica um
angulo na direcao lateral. Ademais, mudando os angulos exibidos usando os outros
botdes de operacdo, o dial 10, ou similar, a unidade de cabeca 2 também pode ser
feita ser girada usando o mecanismo de acionamento lateral 62 e 0 mecanismo de
acionamento vertical 63.

[0049] A seguir, a construcdo de cada um do mecanismo de acionamento lateral
62 e do mecanismo de acionamento vertical 63 sera descrita. Ademais, 0
potenciébmetro vertical 33 e o potencidmetro lateral 34 (veja Figuras 2B e 3) também
serdo descritos além disso. Figura 6 € uma vista de perspectiva mostrando o
mecanismo de acionamento lateral 62 e o mecanismo de acionamento vertical 63, que
estao arranjados dentro do alojamento da unidade de salto 3 a uma parte superior do
controlador 4.

[0050] O motor de acionamento lateral 21 e o motor de acionamento vertical 27,
gue sdo usados como as fontes de acionamento do mecanismo de acionamento
lateral 62 e do mecanismo de acionamento vertical 63, respectivamente, sdo motores
de CC, e séo controlados pelo circuito de acionamento de salto 73 (veja Figura 3)
incluindo um acionador de motor geral. Engrenagens de primeiro estagio 22 e 28,
equipadas com mecanismos de embreagem 64-1 e 64-2, respectivamente, estao

montadas nos motores de acionamento 21 e 27, respectivamente.
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[0051] Engrenagens de transmissdo 29, 30, e 31 transmitem uma forca de
acionamento da engrenagem de primeiro estagio 28 do motor de acionamento vertical
27 para a engrenagem de ponta de acionamento vertical 36 a uma relacéo propria de
reducdo de engrenagem. A engrenagem de ponta de acionamento vertical 36 é girada
pela forca de acionamento transmitida pelas engrenagens de transmissao 29, 30, e
31, por meio de que a unidade de cabeca 2 conectada diretamente a engrenagem de
ponta de acionamento vertical 36 € girada na direcao vertical. O potencibmetro vertical
33 (veja Figuras 2B e 3) detecta um angulo de rotacéo da unidade de cabeca 2 na
direcdo vertical. O potencidémetro vertical 33 € um potenciémetro do tipo de resisténcia
gue pode detectar um angulo de um eixo giratério, e como mostrado nas Figuras 2B
e 6, o potencidmetro vertical 33 esté fixado ao interior da unidade de salto 3 e tem um
furo 33a formado no centro dele. Uma porc¢éo de eixo 37a do mancal 37 esta inserida
no furo 33a do potencidmetro vertical 33, por meio de que o potencidmetro vertical 33
pode detectar uma quantidade de rotacdo do mancal 37. A porcdo de eixo 37a
funciona como um eixo giratério correspondendo ao eixo X. Ademais, o mancal 37
esta fixado a unidade de cabeca 2, de forma que o potenciémetro vertical 33 possa
detectar um angulo de rotacdo da unidade de cabeca 2 relativo a unidade de salto 3,
isto €, um angulo de salto da unidade de cabeca 2 na direcéo vertical.

[0052] Engrenagens de transmissdo 23, 24, e 25 transmitem uma forca de
acionamento da engrenagem de primeiro estagio 22 do motor de acionamento lateral
21 para uma engrenagem interna 26a (veja Figuras 2A e 6) formada em uma periferia
interna da engrenagem de ponta de acionamento lateral 26 a uma relagéo propria de
engrenagem de redugcdo. Um mecanismo de engrenagem conica € provido entre as
rodas de engrenagem de transmisséo 23 e 24 para mudar a direcédo do eixo rotacional
por 90°. Desde que a engrenagem de ponta de acionamento lateral 26 esta fixada ao
controlador 4, quando o motor de acionamento lateral 21 é girado para fazer a
engrenagem interna 26a receber uma for¢ca de acionamento da roda de engrenagem
de transmisséo 25, a unidade de salto 3 € girada junto com a unidade de cabeca 2
com relagéo ao controlador 4 na direcéo lateral.

[0053] O potenciébmetro lateral 34 (veja Figuras 2B e 3) detecta um angulo da
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unidade de cabeca 2 na direcao lateral, relativo ao controlador 4. O potenciémetro
lateral 34 esta fixado a engrenagem de ponta de acionamento lateral 26 como
mostrado nas Figuras 2B e 6, e tem um furo 34a no centro disso. Uma porcéo de eixo
45a de uma engrenagem de potencidmetro 45 esté inserida no furo 34a, por meio de
gue o potencibmetro lateral 34 pode detectar uma quantidade de rotacdo da
engrenagem de potencidmetro 45. A engrenagem de potencidmetro 45 inclui uma
roda dentada 45b, para qual rotacdo da unidade de salto 3 é transmitida de uma roda
dentada de unidade de salto 3al formada na porgéo de eixo 3a da unidade de salto
3. Portanto, o potencidbmetro lateral 34 é capaz de detectar um angulo de rotacéo da
unidade de salto 3 relativo ao controlador 4, isto é, um angulo de salto da unidade de
salto 3 na direcao lateral, detectando a rotacédo da engrenagem de potencidometro 45.
Em troca, o potencidmetro lateral 34 é capaz de detectar um angulo de salto da
unidade de cabeca 2 com relacdo ao controlador 4 na direcéo lateral.

[0054] A seguir, 0s mecanismos de embreagem 64-1 e 64-2 serdo descritos em
detalhes. Figura 7 é uma vista de secao transversal do mecanismo de embreagem
64-1 da engrenagem de primeiro estagio 22 montada no motor de acionamento lateral
21. Note que os mecanismos de embreagem 64-1 e 64-2, associados com as
engrenagens de primeiro estagio 22 e 28, respectivamente, tém a mesma construcao,
e consequentemente no seguinte, a constru¢cdo dos mecanismos de embreagem 64-
1 incluindo a engrenagem de primeiro estagio 22 é descrita em nome das construgfes
dos dois mecanismos de embreagem 64-1 e 64-2, enquanto a construcdo do
mecanismo de embreagem 64-2 incluindo a engrenagem de primeiro estagio 28 nao
€ descrita especificamente.

[0055] O mecanismo de embreagem 64-1 inclui uma polia 38 que esta fixada a um
eixo giratorio 21a do motor de acionamento lateral 21, a engrenagem de primeiro
estagio 22 sendo suportada na polia 38 de uma maneira rotativa livremente, uma mola
de friccdo 39, uma arruela de friccdo 41, e uma arruela 40 que retém a engrenagem
de primeiro estagio 22. Uma forca rotacional da polia 38 € transmitida a engrenagem
de primeiro estagio 22 por uma forca de fricgcdo aplicada por uma for¢a premente da

mola de friccdo 39. Os mecanismos de embreagem 64-1 e 64-2 sdo providos no
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mecanismo de acionamento lateral 62 e no mecanismo de acionamento vertical 63,
respectivamente, de modo a prevenir uma carga excessiva de ser aplicada aos
motores e aos trens de engrenagem até mesmo se a unidade de cabeca 2 colidir
contra um obstaculo durante rotacdo automética da unidade de cabeca 2. Note que
em um estado no qual o dispositivo estroboscépico 1 esta energizado, o motor de
acionamento lateral 21 e o motor de acionamento vertical 27 sdo controlados para
estarem em um denominado estado de frenagem no qual terminais de entrada
respectivos estao curto-circuitados pelo circuito de acionamento de salto 73, que
previne a unidade de cabeca 2 de ser girada facilmente por uma forca externa. Forcas
de conexdo dos mecanismos de embreagem 64-1 e 64-2 sdo cada uma configurada
para gerar um deslizamento se a unidade de cabeca 2 for girada por uma forga externa
guando o motor de acionamento lateral 21 e o0 motor de acionamento vertical 27 estéo
no estado de frenagem. Para este fim, as forcas de conexdo sao fixadas a valores
préprios que ndo sao tdo pequenos como permitird a unidade de cabeca 2 girar por
seu préprio peso, mas nao tdo grande como fara dificil para o usuario segurar
diretamente e girar a unidade de cabeca 2 a médo. Embora na concretizagcdo presente
0s mecanismos de embreagem 64-1 e 64-2 como mecanismos de embreagem de
deslizamento genal sejam providos nas engrenagens de primeiro estagio 22 e 28
montadas nos eixos de motor, respectivamente, cada mecanismo de embreagem
pode ser provido a outra posi¢cdo no trem de engrenagem de transmissdo associado.
Ademais, o mecanismo de embreagem ndo estad limitado ao mecanismo de
embreagem de deslizamento, mas um mecanismo de embreagem do tipo de engreno,
por exemplo, pode ser empregado.

[0056] A descricao anterior € dada do arranjo do dispositivo estroboscopico 1. A
unidade de cabeca 2, que é parada a angulos de rotacdo lateral e vertical
predeterminados no mecanismo de acionamento lateral 62 e no mecanismo de
acionamento vertical 63 (em seguida também chamados simplesmente os
mecanismos de acionamento 62 e 63) é retida somente pelas forcas de conexdo dos
mecanismos de embreagem 64-1 e 64-2, e consequentemente ha uma possibilidade

gue cada angulo de rotacéo da unidade de cabeca 2 seja mudado por exemplo devido
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a uma coliséo inesperada. Se a unidade de cabeca 2 for girada a um angulo que néo
€ planejado pelo usuério, luz de iluminacdo nao € irradiada corretamente sobre um
objeto, que gera uma fotografia falhada. Embora seja necessario fazer as forcas de
conexdo dos mecanismos de embreagem 64-1 e 64-2 muito altas para assegurar as
forcas de retencao para reter a unidade de cabeca 2, os mecanismos de acionamento
62 e 63 sdo exigidos terem uma resisténcia correspondendo a forca de conexao
aumentada do mecanismo de embreagem 64, que pode resultar em um aumento nos
tamanhos dos mecanismos de acionamento 62 e 63. E possivel idealizar um método
de detectar uma mudanca no angulo da unidade de cabeca 2, e retornar depressa o
angulo da unidade de cabeca 2 ao original, mas ha uma possibilidade que o usuario
gire intencionalmente a unidade de cabeca 2 a mé&o, e consequentemente €&
necessario determinar se a unidade de cabeca 2 esta girada manualmente como uma
operacdo de mudanca de angulo de salto, ou o angulo da unidade de cabeca 2 esta
mudado inesperadamente. Para enfrentar isto, a CPU 16 determina se a unidade de
cabeca 2 esta girada intencionalmente ou inesperadamente, e executa controle para
armazenar o angulo de rotagdo mudado ou retornar a unidade de cabeca 2 a posicao
ao angulo de rotacéo original, de acordo com um resultado da determinacéo. Este
controle sera descrito com referéncia a Figura 8.

[0057] Figura 8 é um fluxograma do processo de controle de angulo de salto. Este
processo de controle de angulo de salto é realizado pela CPU 16, que extrai e executa
um programa armazenado em uma secdo de armazenamento, tal como uma ROM,
incluida na CPU 16. O processo de controle de angulo de salto € comecado quando
0 modo de salto manual é fixado, e é executado a intervalos de tempo
predeterminados. O processo de controle de angulo de salto pode ser configurado
para ser executado repetidamente durante espera depois que o dispositivo
estroboscoépico 1 é energizado. Note que quase 0 mesmo processo é executado
guando a posicéo da unidade de cabeca 2 € mudada em qualquer uma das direcoes
vertical e lateral, e consequentemente na descri¢cao seguinte, se a posicao da unidade
de cabeca 2 é mudada na direcdo vertical ou lateral ndo € distinguido a menos que

seja necessario. No processo de controle de angulo de salto na Figura 8, a CPU 16
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funciona como uma unidade de controle da presente invencgao.

[0058] Primeiro, em uma etapa S101, a CPU 16 detecta angulos de salto iniciais
da unidade de cabeca 2 pelo circuito de deteccao de angulo de salto 61 baseado em
resultados da detecc¢ao pelos potencidmetros 33 e 34. Os angulos de salto iniciais sao
angulos de salto detectados quando o processo presente é comecado, e ndo estédo
limitados aos angulos da posi¢cdo normal. Em uma etapa S102, a CPU 16 armazena
0s angulos de salto iniciais detectados no circuito de armazenamento 72. Em uma
etapa S103, a CPU 16 detecta angulos de salto atuais da unidade de cabeca 2 pelo
circuito de deteccao de angulo de salto 61 baseado em resultados da deteccédo pelos
potencidometros 33 e 34. Em uma etapa S104, a CPU 16 compara os angulos de salto
iniciais armazenados no circuito de armazenamento 72 e os angulos de salto atuais,
detectados na etapa S103, e determina se ou ndo os angulos de salto (angulos de
rotacdo) da unidade de cabeca 2 foram mudados dos angulos de salto iniciais. A CPU
16 monitora os angulos de salto para uma mudanca repetindo as etapas S103 e S104
até que uma mudanca nos angulos de salto seja detectada.

[0059] Entdo, se uma mudanga nos angulos de salto for detectada, a CPU 16
procede a uma etapa S105, em que a CPU 16 notifica (informa) o usuario da mudanca
nos angulos de salto exibindo uma notificacédo para o efeito que ha uma mudanca nos
angulos de salto, no LCD 17 pelo circuito de exibicdo 68. Como um exemplo da
notificacdo da mudanca no angulo de salto, uma marca ou um caractere (ou uma
cadeia de caracteres) indicando que ha uma mudanca nos angulos de salto é exibido
em uma tela mostrada na Figura 5B. Além da marca ou caractere/cadeia de
caracteres, a CPU 16 exibe os angulos de salto atuais nos indicadores 56 e 58. Em
uma etapa S106, a CPU 16 determina, baseado em um sinal recebido da placa
pequena 44, se ou ndo a operacdo predeterminada para liberar o botdo de
armazenamento 42 do estado apertado (operagdo para trocar o botdo de
armazenamento 42 do estado ativo para o estado inativo) foi executada. Se for
determinado na etapa S106 que a operacdo predeterminada do botdo de
armazenamento 42 foi executada, € possivel julgar que o usuario mudou

intencionalmente os angulos de salto, e consequentemente a CPU 16 procede a uma
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etapa S107. Na etapa S107, a CPU 16 armazena os angulos de salto detectados na
etapa S103 no circuito de armazenamento 72 como 0s novos angulos de salto da
unidade de cabeca 2. Com isto, quando a operacédo predeterminada é executada, os
angulos de salto detectados a Uultima vez sdo armazenados no circuito de
armazenamento 72. Portanto, 0s conteudos armazenados no circuito de
armazenamento 72 sao atualizados aos angulos de salto mais recentes. Depois disso,
em uma etapa S113, a CPU 16 apaga a notificacdo da mudancga nos angulos de salto
exibidos no LCD 17. Note que é desnecessario apagar os angulos de salto atuais.
Entdo, o processo de controle de angulo de salto na Figura 8 € terminado.

[0060] Por outro lado, se for determinado na etapa S106 que a operacao
predeterminada do botdo de armazenamento 42 néo foi executada, é possivel julgar
gue a unidade de cabeca 2 foi girada n&o intencionalmente, mas inesperadamente
por exemplo devido a interferéncia com um corpo estranho, e consequentemente a
CPU 16 procede a uma etapa S108. Na etapa S108, a CPU 16 se comunica com uma
camera MPU (ndo mostrada) da camera 70 conectada aos terminais de conexao 6,
pelos terminais de comunicagéo 6, e determina se ou nao o primeiro interruptor SW1
do interruptor de liberacdo 71 foi ativado. Se o primeiro interruptor SW1 do interruptor
de liberacdo 71 ndo foi ativado, é considerado que o usudrio ndo tem nenhuma
intencdo para comecar filmagem ainda, e consequentemente a CPU 16 retorna a
etapa S103. A operacao para ativar o primeiro interruptor SW1 é uma operacédo para
instruir uma preparacao de filmagem, tal como focalizacao e fotometria. Portanto, se
a operacao predeterminada ndo for executada e também a operacdo de preparacao
de filmagem néo for executada na camera 70 conectada ao controlador 4, a deteccéo
dos angulos de salto € continuada.

[0061] Por outro lado, se o primeiro interruptor SW1 do interruptor de liberagéo 71
foi ativado, é possivel julgar que o usuéario tem uma intencdo para comecar filmagem.
Entdo, em uma etapa S109, a CPU 16 comeca o controle dos motores de acionamento
21 e 27 de modo a acionar a unidade de cabeca 2 para rotacdo para uma poSi¢ao
visada correspondendo aos angulos de salto iniciais armazenados no circuito de

armazenamento 72. A seguir, em uma etapa S110, a CPU 16 detecta os angulos de
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salto pelo circuito de deteccdo de angulo de salto 61 baseado em resultados da
deteccédo pelos potencibmetros 33 e 34 novamente. Em uma etapa S111, a CPU 16
compara os angulos de salto atuais detectados na etapa S110 e os angulos de salto
iniciais armazenados no circuito de armazenamento 72 na etapa S102, e determina
se ou ndo ambos os angulos sao iguais um ao outro. Entdo, se ambos os angulos nao
forem iguais um ao outro, a CPU 16 repete as etapas S110 e S111. Portanto, o
acionamento da unidade de cabeca 2 pelos motores de acionamento 21 e 27 e a
deteccdo dos angulos de salto sdo executados continuamente. Entdo, quando os
angulos de salto atuais ficam iguais aos angulos de salto iniciais correspondendo a
posicéo visada para a qual a unidade de cabeca 2 € para ser girada, a CPU 16 procede
a uma etapa S112.

[0062] Na etapa S112, a CPU 16 péara a operacdo dos motores de acionamento
21 e 27, por esse meio para parar a rotacdo da unidade de cabeca 2. Com isto, quando
uma mudanca nos angulos de salto é detectada, se a operacdo de preparacdo de
fotografia for executada na camera 70 em um estado no qual a operacéo
predeterminada ndo € executada, a unidade de cabeca 2 é retornada a posicao
correspondendo aos angulos de salto iniciais armazenados no circuito de
armazenamento 72. Portanto, desde que a unidade de cabeca 2 € retornada
automaticamente a posicao rotacional original quando a unidade de cabeca 2 é girada
ndo intencionalmente, é possivel retornar automaticamente a unidade de cabeca 2 a
posicdo original, antes de filmar ao mais recente, até mesmo se o0 usuario ndo notar a
mudanca nos angulos de salto. Depois disso, a CPU 16 procede a etapa S113.
[0063] De acordo com a concretizacéo presente, quando a rotacdo da unidade de
cabeca 2 dos angulos de salto iniciais é detectada, se a operagcédo predeterminada
para liberar o botdo de armazenamento 42 do estado apertado for executada, os
angulos de rotacdo da unidade de cabeca 2, detectados a Ultima vez, sao
armazenados no circuito de armazenamento 72. Isto torna possivel armazenar os
angulos de rotacdo da unidade de cabeca 2, em que a intencdo de um usuario €
refletida corretamente. Por outro lado, quando a rotacdo da unidade de cabeca 2 é

detectada, se a operacdo de preparacao de fotografia for executada na camera 70
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conectada ao controlador 4 em um estado no qual a operacdo predeterminada do
botdo de armazenamento 42 ndo € executada, a unidade de cabeca 2 é retornada a
posicdo correspondendo aos angulos de rotacdo armazenados no circuito de
armazenamento 72. Isto torna possivel retornar automaticamente a unidade de
cabeca 2 a posicéao original, antes de filmar ao mais recente, até mesmo se a unidade
de cabeca 2 for girada néo intencionalmente. Desde que a unidade de cabeca 2 é
mantida aos angulos de salto iniciais em um caso onde o usuario ndo tem nenhuma
intencdo para mudar os angulos de rotacdo, é possivel evitar uma situacao na qual
filmagem é comecada em um estado no qual uma direcéo de irradiacédo foi mudada a
uma direcdo nao intencional devido a rotacdo inesperada da unidade de cabeca 2.
[0064] Ademais, desde que o botdo de armazenamento 42 esta colocado no eixo
X (porcéo de eixo 37a) na superficie lateral direita da unidade de cabeca 2, a posicao
do botdo de armazenamento 42 é facil de achar até mesmo depois de girar a unidade
de cabeca 2, e o0 botdo de armazenamento 42 é facilmente visivel do usuario também
guando o usuario esta usando o punho de posicéo vertical 74. Ademais, este arranjo
€ util para impedir o usuario de operar erroneamente o botdo de armazenamento 42,
e é facil para o usuario executar a operacao para fixar uma mudanca dos angulos de
rotacao.

[0065] Ademais, quando h4 uma mudanca nos angulos de rotacao da unidade de
cabeca 2, a mudanca nos angulos de salto é exibida, e consequentemente o usuario
pode determinar se ou ndo executar a operacdo para liberar o botdo de
armazenamento 42 depois de ver a exibi¢do. Isto torna facil para o usuério estar ciente
gue o préprio usuario esta executando a operacao para mudar os angulos de rotacéo.
[0066] Aqui, uma descricdo sera dada de variacdes da colocacdo do botdo de
armazenamento 42. As variacbes da colocagcdo do botdo de armazenamento 42,
mostradas nas Figuras 9A a 9D e 10A a 10C, sao idealizadas dos pontos de vista de
garantir visibilidade, garantir operabilidade, e prevencéao de uma operacao erronea do
botdo de armazenamento 42.

[0067] Figura 9A € uma vista de perspectiva de uma primeira variagcdo do

dispositivo estroboscoépico 1, Figura 9B é uma vista de perspectiva do dispositivo
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estroboscopico 1, mostrado na Figura 9A, em um estado no qual a unidade de cabeca
2 € segurada diretamente a mao, Figura 9C € uma vista lateral do dispositivo
estroboscépico 1, mostrado na Figura 9A, e Figura 9D é uma vista de secédo
transversal tomada ao longo de B-B na Figura 9C. Como mostrado nas Figuras 9A e
9C, o botdo de armazenamento 42 esta colocado na superficie lateral direita da
unidade de cabeca 2 em um local perto da superficie de emisséo de luz. Quer dizer,
o botédo de armazenamento 42 esta colocado na superficie lateral direita da unidade
de cabeca 2, na redondeza da lente de Fresnel 19. Colocando o botdo de
armazenamento 42 como acima, quando o usuario segura diretamente e move a
unidade de cabeca 2 a mao, como mostrado na Figura 9B, o usuario pode colocar
facilmente seu dedo no botdo de armazenamento 42, e executar facilmente uma
operagao para girar a unidade de cabeca 2 e uma operagéo de botdo, em paralelo.
[0068] Porém, ha um medo que quando a unidade de cabeca 2 é girada por uma
forca externa inesperada por exemplo devido a colisdo contra uma parede ou um
obstaculo, o botdo de armazenamento 42 seja apertado simultaneamente por esse
meio para fazer os angulos de salto detectados da posicdo mudada serem
armazenados. Para evitar este problema, como mostrado na Figura 9D, é desejavel
fixar o nivel de uma por¢éo 2a do alojamento da unidade de cabeca 2, em torno do
botdo de armazenamento 42, ser mais alto do que o nivel de uma superficie
operacional 42c do botdo de armazenamento 42 por uma distancia predeterminada o.
Isto reduz o0 medo que o botdo de armazenamento 42 seja apertado nao
intencionalmente. Note que a configuracdo mostrada na Figura 9D pode ser
empregada independente da localizag&o ou posi¢céo onde o botdo de armazenamento
42 esta colocado. Note que o botdo de armazenamento 42 pode ser colocado néo
superficie lateral direita, mas na superficie lateral esquerda.

[0069] Figuras 10A a 10C sao uma vista traseira, uma vista de perspectiva, e outra
vista de perspectiva de uma segunda variacdo do dispositivo estroboscopico 1 ao qual
a camera 70 esta conectada. Na segunda variagdo, o botdo de armazenamento 42
esta colocado sobre uma superficie superior da unidade de cabeca 2. Desde que a

unidade de cabeca 2 € movel, a superficie superior da unidade de cabeca 2 esta
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definida como uma superficie da unidade de cabeca 2 em um lado longe do aparelho
de captacdo de imagem (camera 70) conectado ao controlador 4, quando a unidade
de cabeca 2 esta em uma postura orientada na direcao de filmagem do aparelho de
captacdo de imagem, isto €, quando a unidade de cabeca 2 estd na posi¢cédo normal.

[0070] Colocando o botdo de armazenamento 42 como acima, € possivel sempre
fazer o botdo de armazenamento 42 facilmente visivel do lado de um usuario
independente de se a cdmera 70 esta em uma posi¢cao de paisagem (veja Figura 10A)
ou em uma posicao de retrato (veja Figuras 10B e 10C), e ademais, independente da
posicéao rotacional da unidade de cabeca 2. Mais particularmente, como mostrado nas
Figuras 10B e 10C, se a camera 70 ndo estiver equipada com um punho de posi¢ao
vertical, o usuéario pode trazer o dispositivo estroboscépico 1 para ambas de uma
posicdo na qual esta no lado esquerdo para como mostrado na Figura 10B, e uma
posicdo na qual esta no lado direito como mostrado na Figura 10C. Também nestes
casos, desde que o botdo de armazenamento 42 estd na superficie superior da
unidade de cabeca 2, o botdo de armazenamento 42 é facilmente visivel.

[0071] A seguir, uma descricao sera dada de uma segunda concretizacdo da
presente invencdo. A segunda concretizacdo difere da primeira concretizacdo na
temporizacdo na qual os angulos de salto mudados sdo armazenados e ha
temporizagdo na qual a unidade de cabeca 2 é retornada a uma posicdo
correspondendo aos angulos de salto originais, e as outras configuragdes incluindo a
configuracdo de hardware séo iguais aquelas da primeira concretizacdo. Portanto, a
descricdo seguinte é dada principalmente dos pontos diferentes da primeira
concretizagdo com referéncia a Figura 11 em lugar da Figura 8.

[0072] Figura 11 é um fluxograma de um processo de controle de angulo de salto
executado na segunda concretizagdo. O processo de controle de angulo de salto
realizado pela CPU 16, que extrai e executa um programa armazenado na secéo de
armazenamento, tal como a ROM, incluida na CPU 16. As condi¢cOes para comecar
este processo e 0s intervalos aos quais este processo € executado séo iguais aqueles
do processo de controle de angulo de salto na Figura 8. Ademais, semelhante ao

processo de controle de angulo de salto, se a posi¢céo da unidade de cabeca 2 for
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mudada na direcao vertical ou lateral ndo é distinguido a menos que seja necessario.
[0073] Nas etapas S201 a S205, a CPU 16 executa o mesmo processamento
como nas etapas S101 a S105 na Figura 8. Em uma etapa S206, a CPU 16 inicia um
crondmetro. O crondémetro é realizado pelo supracitado programa, e € operado pela
CPU 16. Em uma etapa S207, a CPU 16 detecta angulos de salto pelo circuito de
deteccdo de angulo de salto 61 baseado em resultados da deteccdo pelos
potenciometros 33 e 34 novamente. Em uma etapa S208, a CPU 16 determina
baseado em um resultado da detec¢éo na etapa S207 se ou hdo uma mudancga nos
angulos de salto continua. Mais especificamente, quando a etapa S207 é executada
pela primeira vez, a CPU 16 compara os angulos de salto com os angulos de salto
detectados na etapa S203, e quando a etapa S207 € executada para o segundo ou
tempo subsequente, a CPU 16 compara o angulo de salto atualmente detectado com
0s angulos de salto detectados na execucao precedente da etapa S207. Entdo, se um
resultado da comparacéo indicar uma diferenca, a CPU 16 determina que uma
mudanca nos angulos de salto continua.

[0074] Se for determinado na etapa S208 que uma mudanca nos angulos de salto
continua, a CPU 16 reinicia o crondmetro em uma etapa S209, e retorna a etapa S207.
Por outro lado, se a mudanca nos angulos de salto parou, a CPU 16 procede a uma
etapa S210. Na etapa S210, a CPU 16 executa 0 mesmo processamento como na
etapa S106 na Figura 8. Se for determinado na etapa S210 que a operacao
predeterminada do botdo de armazenamento 42 foi executada, € possivel julgar que
0 usuério girou intencionalmente a unidade de cabeca 2 e parou a mesma a uma
posicéo correspondendo aos angulos de salto desejados, e consequentemente a CPU
16 procede a uma etapa S211.

[0075] Por outro lado, se for determinado na etapa S210 que a operacao
predeterminada do botdo de armazenamento 42 néo foi executada, é possivel julgar
gue a unidade de cabeca 2 né&o foi girada intencionalmente, mas inesperadamente
por exemplo por interferéncia com um corpo estranho, e consequentemente a CPU
16 procede a uma etapa S212. Na etapa S212, a CPU 16 determina se ou ndo um

periodo de tempo predeterminado (por exemplo varios segundos) decorreu depois de
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iniciar o crondmetro (etapa S206) ou depois de reiniciar o crondmetro (etapa S209).
Se for determinado na etapa S212 que o periodo de tempo predeterminado nao
decorreu, a CPU 16 retorna a etapa S207. Portanto, até mesmo quando a mudanca
nos angulos de salto parou, a deteccdo dos angulos de salto é continuada até que o
tempo predeterminado decorra, a menos que a operacao predeterminada do botédo de
armazenamento 42 seja executada.

[0076] Na etapa S211, a CPU 16 armazena os angulos de salto detectados na
etapa S207 no circuito de armazenamento 72 como novos angulos de salto da
unidade de cabeca 2. Com isto, se a operacdo predeterminada do botdo de
armazenamento 42 for executada antes que o periodo de tempo predeterminado
decorra depois que a rotacdo da unidade de cabeca 2 é detectada a ultima vez, os
angulos de salto detectados a Ultima vez s@o armazenados no circuito de
armazenamento 72. Portanto, 0s conteddos armazenados no circuito de
armazenamento 72 séo atualizados aos angulos de salto mais recentes. Note que os
angulos de salto n&o sdo armazenados em um estado no qual a mudancga nos angulos
de salto continua. Depois de execucdo da etapa S211, em uma etapa S217, a CPU
16 executa 0 mesmo processamento como na etapa S113 na Figura 8, seguido
terminando o processo na Figura 11.

[0077] Por outro lado, se for determinado na etapa S212 que o periodo de tempo
predeterminado decorreu, a CPU 16 procede a uma etapa S213. Nas etapas S213 a
S216, a CPU 16 executa 0 mesmo processamento como nas etapas S109 a S112 na
Figura 8. Portanto, se o periodo de tempo predeterminado decorrer sem a operagao
predeterminada do botdo de armazenamento 42 depois que a mudanca nos angulos
de salto parou, a unidade de cabeca 2 é retornada a posicédo correspondendo aos
angulos de salto iniciais armazenados no circuito de armazenamento 72.

[0078] De acordo com a concretizagéo presente, quando a rotagéo da unidade de
cabeca 2 dos angulos de salto iniciais é detectada, os angulos de salto detectados a
Ultima vez sdo armazenados de acordo com a operacao predeterminada do botéo de
armazenamento 42. Isto torna possivel obter os mesmos efeitos vantajosos como

providos pela primeira concretizagcdo com relagdo a processamento para armazenar
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0s angulos de salto da unidade de cabeca, em que a intencdo de um usuario € refletida
corretamente. Ademais, se o periodo de tempo predeterminado decorrer sem a
operacgao predeterminada do botdo de armazenamento 42 depois que a rotacao da
unidade de cabeca 2 é detectada a ultima vez, a unidade de cabeca 2 €é retornada a
posicdo correspondendo aos angulos de rotacdo armazenados no circuito de
armazenamento 72. Com isto, se for julgado que a unidade de cabeca néo foi girada
intencionalmente, é possivel retornar automaticamente a unidade de cabeca 2 a
posicéo original. Se a operacao predeterminada do botdo de armazenamento 42 for
executada antes que o periodo de tempo predeterminado decorra depois que a
rotacdo da unidade de cabeca 2 é detectada a Ultima vez, os angulos de salto
detectados a Ultima vez sdo armazenados no circuito de armazenamento 72. Com
isto, se for julgado que a unidade de cabeca 2 € girada intencionalmente, € possivel
armazenar os angulos de salto mais recentes da unidade de cabeca 2.

[0079] Note que nas concretizacdes descritas acima, o botdo de armazenamento
42 como a por¢ao de operacédo é descrito por meio de exemplo, e pode ser qualquer
porcdo de operacdo enquanto pode ser apertado e entdo ser liberado do estado
apertado. Por exemplo, a porcédo de operacdo pode ser por exemplo um sensor de
toque eletrostatico.

[0080] Embora o potenciometro vertical 33 e o potenciometro lateral 34 sejam
implementados pelos sensores de deteccdo de angulo de rotacdo do tipo de
resisténcia, isto nao é limitativo. Por exemplo, cada potenciémetro pode ser um sensor
Optico, ou um sensor usando por exemplo um codificador absoluto comercial.

[0081] Note que com uma vista para realizar o controle de rotacdo da unidade de
cabeca 2, o motor de acionamento vertical 27 e o motor de acionamento lateral 21 é
cada um implementado pelo motor de CC, e a deteccdo de angulo de salto pelo
circuito de deteccdo de angulo de salto 61 € empregada, mas isto ndo é limitativo. Por
exemplo, o controle de rotacdo da unidade de cabeca 2 pode ser realizado por uma
combinacdo de um circuito de deteccdo de angulo de salto tendo resolucéo
relativamente grossa e um motor de pulso (ou uma placa de pulso rotativa provida no

mecanismo de acionamento).
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[0082] Embora o dispositivo estroboscopico 1 esteja montado no aparelho de
captacdo de imagem, por meio de exemplo, a presente invencdo também pode ser
aplicada ao arranjo no qual o dispositivo estroboscopico 1 estad incorporado no
aparelho de captacao de imagem.

[0083] Enguanto a presente invencéo foi descrita com referéncia a concretizacdes
exemplares, é para ser entendido que a invengao nao esta limitada as concretizacdes
exemplares expostas. A extensao das reivindicacfes seguintes € para ser outorgada
a interpretacdo mais ampla de modo a cercar todas as tais modificagdes e estruturas
e funcdes equivalentes.

[0084] Este pedido reivindica o beneficio de Pedido de Patente Japonés No. 2016-
207666 depositado em 24 de outubro de 2016, que esta por este meio incorporado
aqui por referéncia em sua totalidade.
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REIVINDICACOES
1. Dispositivo de iluminacao caracterizado pelo fato de que compreende:

um primeiro alojamento;

um segundo alojamento que tem uma sec¢ao de emissao de luz e é rotativo
com relagdo ao primeiro alojamento;

uma unidade de deteccéo configurada para detectar informacgé&o de posicao
relativa do segundo alojamento com relacdo ao primeiro alojamento;

uma secdo de armazenamento configurada para armazenar a informacao
de posicao relativa detectada pela unidade de deteccao;

uma unidade de acionamento configurada para fazer o segundo alojamento
girar com relacéo ao primeiro alojamento com base na informacéo de posicao relativa
armazenada na se¢do de armazenamento;

uma porcéo de operacao provida no segundo alojamento; e

uma unidade de controle configurada para fazer a informacéo de posicao
relativa detectada pela unidade de deteccdo ser armazenada na secdo de
armazenamento em resposta a uma operacdo predeterminada na porcdo de

operacao.

2. Dispositivo de iluminagdo de acordo com reivindicagéo 1, caracterizado
pelo fato de que a operacao predeterminada € a liberacdo de uma operacéo executada
na porcao de operacao.

3. Dispositivo de iluminagdo de acordo com reivindicagéo 1, caracterizado

pelo fato de que a porcéo de operacao pode ser pressionada; e
em que a operacédo predeterminada € uma operacao para liberar a pressao
da porcéo de operacao.

4. Dispositivo de iluminacdo de acordo com reivindicagéo 1, caracterizado

pelo fato de que o segundo alojamento esta conectado a um lado superior do primeiro
alojamento, e

em que a porcéo de operacao esta colocada em um eixo geométrico de um
eixo de rotacdo em torno do qual o segundo alojamento € girado em uma direcao

vertical com relacdo ao primeiro alojamento.
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5. Dispositivo de iluminagao de acordo com reivindicagéo 4, caracterizado

pelo fato de que uma direcdo de pressdo da porcao de operacdo € paralela ao eixo
geométrico do eixo de rotacao.

6. Dispositivo de iluminacdo de acordo com reivindicacao 1, caracterizado

pelo fato de que o segundo alojamento esta conectado a um lado superior do primeiro
alojamento, e

em que a porcdo de operacao esta colocada em qualquer um de lados
esquerdo e direito do segundo alojamento.

7. Dispositivo de iluminagdo de acordo com reivindicagéo 1, caracterizado

pelo fato de que o segundo alojamento esta conectado a um lado superior do primeiro
alojamento, e

a porcdo de operacdo esta colocada sobre uma superficie superior do
segundo alojamento.

8. Dispositivo de iluminagdo de acordo com reivindicagéo 1, caracterizado

pelo fato de que a unidade de controle faz com que informacédo de posicao relativa
mais recente detectada pela unidade de deteccdo seja armazenada na sec¢do de

armazenamento, em resposta a operacao predeterminada na por¢cédo de operacao.

9. Dispositivo de iluminagdo de acordo com reivindicagéo 1, caracterizado
pelo fato de que a unidade de acionamento faz o segundo alojamento girar com
relacdo ao primeiro alojamento com base na informacdo de posicao relativa
armazenada na secdo de armazenamento, em um caso onde a operacao
predeterminada na porcdo de operagdo ndo € executada por um periodo de tempo
predeterminado e também uma mudanca na informa¢édo de posicdo relativa nédo é
detectada, depois que uma mudanca na informacéo de posicao relativa da informagao
de posicao relativa armazenada na se¢ao de armazenamento é detectada.

10. Dispositivo de iluminagéo de acordo com reivindicagéo 1, caracterizado

pelo fato de que a informacé&o de posi¢ao relativa € um angulo de rotacdo do segundo
alojamento com relagéao ao primeiro alojamento.

11. Dispositivo de iluminacao caracterizado pelo fato de que compreende:

um primeiro alojamento;
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um segundo alojamento que tem uma sec¢do de emissdo de luz e é rotativo
com relagdo ao primeiro alojamento;

uma unidade de deteccéo configurada para detectar informacéo de posicao
relativa do segundo alojamento com relacdo ao primeiro alojamento;

uma sec¢éo de armazenamento configurada para armazenar a informacao
de posicao relativa detectada pela unidade de deteccao;

uma unidade de acionamento configurada para fazer o segundo alojamento
girar com relacéo ao primeiro alojamento com base na informacéo de posicao relativa
armazenada na sec¢ao de armazenamento;

uma porcéo de operacao; e

uma unidade de controle configurada para fazer com que a informacao de
posicdo relativa detectada pela unidade de deteccdo seja armazenada na secao de

armazenamento em resposta a liberacdo de uma operacdo na porcao de operacéo.
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RESUMO

“DISPOSITIVO DE ILUMINACAO QUE ARMAZENA ANGULO DE ROTACAO DE
CABECA’

Um dispositivo de iluminacdo que armazena um angulo de rotacdo de uma unidade
de cabeca, em que a intencdo de um usuéario é refletida corretamente. O dispositivo
de iluminacéo inclui uma unidade principal, uma unidade de cabec¢a que inclui uma
secdo de emissao de luz e é rotativo com relacdo a unidade principal, um circuito de
armazenamento de angulo de salto que armazena um angulo de rotacédo da unidade
de cabeca com relacao a unidade principal, um circuito de detecc¢ao de angulo de salto
que detecta se ou ndo a unidade de cabeca estd girada com relacdo a unidade
principal, e um angulo de rotacdo da unidade de cabeca, e um botdo de
armazenamento. Quando a rotacdo da unidade de cabeca é detectada, os angulos de
rotacdo detectados pelo circuito de detec¢do de angulo de salto a Ultima vez séo
armazenados no circuito de armazenamento de angulo de salto em resposta a uma
operacdo predeterminada para liberar o botdo de armazenamento de um estado

apertado.
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