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(57) Rezumat;:

Inventia se referd la un sistem automat pentru cerce-
tarea, comanda i controlul tragerilor cu armament
dispus pe mijloace de luptd blindate. Sistemul con-
forminventiei se compunedintr-un bloc cu senzori, care
asigurd receptia semnalelorvideo zilnoapte, masurarea
distantei pand la-tintd, cu ajutorul unui telemetru laser,
sitransmiterea semnalelor la un display dintr-un blocde
aclionare si comandd, care asigurd interfata cu un
operator, pentru comanda $i controlul sistemelor
periferice, dintr-un display care afigeazd imaginea
campului de luptd pe baza informatiilor preluate separat
de senzorii din dotare, asigurd comutarea imaginii de la
senzotii utilizali sau/si fuzionarea acesteia, genereaza

$i pozitioneaza reperul de-ochire, dintr-un ansamblu cu
armament, care asigurd montajul sistemului de.arma si
al dispozitivului de dare electricd a focului, mantajul
biocului de comand3 si al mecanismelor pentru actio-
narile in directie si indltime, al cutiilor cu munitie si al
blocului de senzori, dintr-un sistem de actionari, care
asigurd deplasarega in Tndffime i azimut a platformei cu
armament, si dintr-un bloc de comandd, pentru
actionarile in directie si inaltime.
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2. PRECIZAREA DOMENIULUI TEHNIC IN CARE POATE FIAPLICATA INVENTIA

Prezenta inventie se referd la un echipament multifuncfional destinat angajarii si
monitorizarii tintelor de catre echipajul vehiculelor de lupta blindate (pe roti sau cu senile) si la
procedeul de utilizare a acestuia. Sistemul asigura comanda. controlul. conducerea focului si
ducerea actiunilor de lupta intr-un mod unitar, continuu, atat ziua cit si noaptea, cu o probabilitate
ridicata de descoperire si lovire a tintelor adverse asigurdnd, in acelasi timp, protectia echipajului pe
timpul ochirii si deschiderii focului. Prin aparatele din componenta sa, acest echipament contribuie
la cresterea gradului de protectie a echipajului, executarea cu precizie ridicata a tragerilor, afisarea
imaginii din campul tactic pe un display, atat pe timp de zi, cat si pe timp de noapte, imbunatatirea
calitatii imaginii, prin obtinerea unei imagini color pe timp de noapte, cresterea preciziei sistemului
de actionare si pozitionare a turelei, cresterea preciziet sistemelor de ochire, pozitionare si
descoperire si urmarire a tintelor, imbunatafirea ergonomiei postului de lupta.

3. PREZENTAREA STADIULUI TEHNICH CUNOSCUT SOLICITANTULUI

Sunt cunoscute metode si sisteme automatizate pentru cercetare, comanda si controlul
tragerilor cu armamentul dispus pe mijloace de lupta blindate care sunt concepute si realizate astfel
ca, indiferent de conditiile ambientale si de cele meteo, echipajul acestora sa poata descoperi tinte
inamice fara a fi vulnerabil la contramasurile acestora, ceea ce presupune ca distanta de vizualizare
sa fie mai mare decat raza de acfiune a armamentului, iar tintele potentiale sa poata fi recunoscute in
timp util pentru a nu declansa alarme false sau sa poatd fi vazute cu claritate suficientd in timpul
executarii focului. Se mai cunoaste faptul ca sursele care genereaza alterarea imaginii achizitionate
sunt de naturd mecanicd (precum vibratiile $i trepidatiile datorate rulajului vehiculului pe campul de
luptd sau socurile datorate executdrii tragerii cu armamentul din dotare), climatica (precum
temperatura $i variagia acesteia in cursul zilei sau noptii), meteo (precum atmosfera cu aerosoli in
suspensie, cum at fi ploaia, ceata, fumul, praful) si de ambient (precum iluminarea externa sau
temperatura fintei si fundalului pe care este profilata aceasta). Detectia si urmadrirea tintelor este
dificila in situatiile in care contrastul in scend este redus iar scena se observa sub un unghi vizual
redus. Mai mult, fintele in miscare, dacd sunt mici pe display-ul pe care sunt afisate (avand
dimensiuni de ordinul cétorva pixeli), pot fi confundate cu zgomotul de clutter, iar tragerea cu
armamentul din dotare, atat de pe loc, cat mai ales in mers, ingreuneaza considerabil localizarea si
observarea clard atintei sau a unui alt obiectiv de interes pentru a fi atins.

Pentru eliminarea acestor dezavantaje sunt cunoscute metode si sisteme complexe, formate
din unul. doi sau mai mul{i senzori de observare pe timp de noapte sau zi, care permit cresterea
campului vizual si a calitatii imagini afisate, precum si din mecanisme si dispozitive care mentin
stabilad pozitia liniei de ochire si a liniei de vizare.

In acest sens pot fi evidentiate brevetele USA nr. 5.949.015/1999, 6.769.347/2004,
7.185.575/2007, 7.600.462/2009. Conform acestor brevete, un astfel de sistem are in compunere o
armd, un bloc cu senzori pentru observarea si achizitia tintei, un dispozitiv pentru asigurarea
miscdrii simultane intre blocul de senzori si arma in azimut, un dispozitiv de inaltare pentru a
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deplasa arma in inaltime, un dispozitiv pentru a deplasa blocul de senzori 1n inal{ime, un dispozitiv
pentru a opera independent de dispozitivul de indltare a armei, o unitate de control care functioneaza
pe baza unui algoritm pentru coordonarea miscarilor dintre primul si al doilea dispozitiv de inaltare.
Blocul de senzori are in dotare o camera termala, o camera CCD si un telemetru laser. Sunt dotate
cu sisteme de girostabilizare mecanica pe doua axe.

Dezavantajul solutiilor prezentate in aceste brevete constau in faptul ca nu rezolva problema
stabilitatii liniei de vizare si ochire la frecventele joase specifice cadentei de tragere a celor mai
multe tipuri de calibre de arma, a celor generate de rularea vehiculelor In mers sau la vibratiile
generate de motoarele acestora), nu realizeaza stabilitatea acestor linii de vizare si ochire la valori
mai mici ale acceleratiilor si vitezelor fatd de valorile minime asigurate de sistemele de
girostabilizare mecanica aferente), nu asigura o imagine color sau un contur clar, pe timp de noapte
sau pe timp de zi in conditii meteo la limita vizibilitatii.

4. PREZENTAREA PROBLEMEI TEHNICE PE CARE TREBUIE SA O REZOLVE
INVENTIA

Problema tehnica pe care o rezolva inventia constd in introducerea unui nou tip de echipament
multifunctional, caracterizat prin aceea ca:

e creste gradul de precizie si stabilitate la tragere, in special la socuri si vibratii de frecventa
scazuta:

e asigura stabilitatea imaginii si sub limitele de sensibilitate ale sistemului de girostabilizare
mecanica aferent mecanismului armei;

e asigurd observarea si monitorizarea in conditii de zi si noapte a zonelor de interes;

e asigurd determinarea locafiei proprii si a coordonatelor geometrice (azimut, elevatie,
distantd) pentru obiectivele de interes din zonele cercetate;

e asigurd acuratete sporita de descoperire si de achizifie a fintei, in special cand exista o
vizibilitate diurna sau nocturna slaba sau cand se manifesta vibratii. trepidatii si socuri in
timpul misiunii de cercetare;

e asigurd executarea cu precizie ridicatd a tragerilor sistemelor de ochire. pozitionare si
descoperire;

e asigurd cresterea gradului de protectie si mobilitate a echipajului.

5 EXPUNEREA INVENTIEIL

Echipamentul conform inventiei si procedeul de utilizare al acestuia elimind dezavantajele
sistemelor automatizate pentru cercetare, comanda si controlul tragerilor cu armamentul dispus pe
mijloace de lupta blindate prin aceea ca:

e utilizeazd sisteme de Tmbundtatire a contrastului si contururilor imaginilor tintelor vizate,

atat pe timp de zi, cat si pe timp de noapte sau in condifii meteo nefavorabile;

e utilizeaza sisteme de stabilizare optica si electronica a imaginii pentru atenuarea efectelor
datorate socurilor, trepidatiilor si vibratiilor date de tragerile in rafala si de deplasarea
neuniforma a vehiculului, precum si pentru extinderea limitei inferioare de utilizare a
sistemelor de girostabilizare mecanica existente pe un astfel de produs;

e asigurd o imagine color pe timp de noapte sau zi, in conditii de vizibilitate dificile;

e utilizeaza un sistem de comanda centralizat la nivelul display-ului, in interiorul vehiculului;

« extinde limita inferioara de utilizare a sistemelor de girostabilizare prin utilizarea
dispozitivelor de stabilizare electronica a imaginii;
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» asigurd o mobilitate si flexibilitate sporitd pe timpul deplasarilor si a tragerilor prin scaderea
masei echipamentului;
« utilizeaza un sistem de GPS pentru stabilirea locatiei proprii.

6. PREZENTAREA AVANTAJELOR IN RAPORT CU STADIUL RELEVANT AL INVENTIEI

Inventia, prin echipamentul si metoda propusd, asigurd urmatoarele avantaje (in functie de
varianta constructiva in care este configurat):

e comanda directd a tuturor functiilor de ameliorare a imaginii tintei. prin intermediul
butoanelor de comanda amplasate pe display-ul echipamentului;

e afisarea st comanda imaginii din campul tactic pe un display, atat pe timp de zi. cat si pe
timp de noapte;

e datele necesare pentru stabilirea locatiei proprii si determindrii coordonatele tintelor
achizitionate;

e imbunatatirea calitatatii imaginii. prin prelucrarea acesteia $i marirea contrastului in conditii
de variatii mecano-climatice;

e cresterea preciziei sistemului de actionare si pozitionare a turelei;

e cresterea preciziei sistemelor de observare descoperire si ochire a tintelor;

e imbunatatirea ergonomiei postului de luptd si marirea gradului de protectie a echipajului;

e cresterea posibilitatilor de a duce lupta din miscare, atat pe tinte fixe, cit si pe finte
mobile.

e dispunerea sistemului atdt pe mijloace de lupta blindate, cat si neblindate prin reducerea
greutatii pargii mobile;

e consum scazut de munitie, prin cresterea preciziei de ochire;

e flexibilitate de manevrare. prin reducerea numdrului de comenzi de pe dispozitivele de
comanda si a softului de comanda.

7. PREZENTAREA PE_SCURT A FIGURILOR DIN DESENELE CARE INSOTESC
DESCRIEREA

Semnificatia figurilor prezentate in descrierea inventiei este urmatoarea:
Fig.1 Schema bloc a RCWS-RO, in care 1-arma, 2-ansamblul superior cu armament, 3-subsistem
actionari, 4-subsistem bloc, 5-contact circular, 6-plafon vehicul, 7-subsistem comanda control, 8-
subsistem alimentare.
Fig.2 Schema de conexiuni a RCWS-RO, in care 1-bloc stabilizare, 2-bloc cu senzori, 3-telemetru
laser, 4-potentiometru pozitie verticala, 5- mecanism electric armare dare foc, 6- arma, 7-cutie
distributie tureld, 8-motor actionare pe orizontald, 9- cutie distributie masina, 10-semnalizator
baterie frana,11-baterie frand,12-display,13-bloc de actionare si comanda cu joystik,14- cutie de
comanda, 15- motor actionare pe verticala.
Fig.3 Blocul de actionare si comanda, in care 1 - buton de schimbare a focalizarii imaginii camerei
selectate curent inspre aproape /buton de miscare a reperului de aliniere/etalonare in sus, 2 - buton
de schimbare a focalizarii imaginii camerei selectate curent inspre departe/buton de miscare a
reperului de aliniere spre dreapta, 3- buton de declansare a telemetrului laser/buton de declansare a
focului/buton de miscare a reperului de aliniere spre stdnga, 4- buton de schimbare a tintei curent
selectate/buton de miscare a reperului de aliniere/etalonare in jos, S- buton de schimbare a vitezei
de miscare a platformei mobile, 6- buton de validare a miscarii platformei mobile si armei, 7-
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directia spre stdnga de miscare a platformei mobile, 8 - directia spre dreapta de miscare a platformei
mobile, 9 - directia in jos de miscare a armei, 10- directia in sus de miscare a armei.

Fig.4 Comenzi pentru Blocul de actionare si comanda (BAC), in care 1 - conector de cuplare cu
sistemul NF, 2 - conector de cuplare cu cutia de distribugie tureld ( prin intermediul contactului
circular ) si cu cutia de distributie masina, 3 - conector de alimentare al. sistemului, 4 — conector de
cuplare cu sistemul de afisare cu display si eventual cu un dispozitiv extern pentru transmiterea
informatiilor sistemului, 5 - siguran{d marcata pentru alimentarea BAC si a sistemului de afisare cu
display. 6 - sigurantd marcata pentru decuplarea franelor motorului vertical si orizontal pentru
actionare manuald, 7 - LED verde de semnalizare a cuplarii alimentarii sistemului, 8 - LED rosu de
semnalizare a stdrii de cuplare/decuplare a frdnelor motorului vertical si orizontal, 9 - LED bicolor
de semnalizare a starii de comunicatie dintre BAC si blocul de senzori (verde — OK; rosu — eroare),
10 - LED bicolor de semnalizare a starii de comunicatie dintre BAC si sistemul NF (verde — OK:
rosu — eroare ), 11 - LED bicolor de semnalizare a stdrii de comunicatie dintre BAC si cutia de
distributie turelda (verde — OK; rosu — eroare ), 12 - LED bicolor de semnalizare a starii de
cuplare/decuplare a stabilizarii platformei mobile (verde — cuplat; rosu — decuplat). 13 - LED
bicolor de semnalizare a starii de armare (verde —armat; rosu — dezarmat), 14 - LED bicolor de
semnalizare a starii de comunicatie dintre BACs cutia de distributie masina (verde — OK; rosu —
eroare), 15 - buton de aducere a platformei mobile si armei la pozitia de referinta, 16 - buton de
selectie a camerei video. 17 - buton de selectie a regimului de functionare a sistemului, 18 - buton
de selectie a zoom-ului camerei selectate curent, 19 - buton de selectie a polaritatii imaginii cameret
termale, 20 — buton de selectie a modului de fuziune intre camera de zi si cea termala din blocul de
senzori, 21 - comutator de cuplare a alimentarti sistemului, 22 - comutator de cuplare a RTI
(Regulator de Temperatura Individual) din blocul de senzori si din telemetrul laser, 23 — comutator
de cuplare a stabilizarii platformei superioare cu armament. 24 — comutator de cuplare a
telemetrului laser, 25 — comutator de decuplare a franelor motorului vertical si orizontal, 26 —
comutator rotativ cu 3 pozitii de stabilire a modului de foc (foc cu foc, foc 1n rafala scurta sau foc
continuu), 27-Joystick.

8.PREZENTAREA DETALIATA CEL PUTIN A UNUI MOD DE REALIZARE A INVENTIEI

In cele ce urmeaza se prezintd un exemplu de realizare a echipamentului conform inventiei si a
metodei de utilizare aferente .
Din punct de vedere functional, echipamentul conform inventiei are in compunere (fig.la, fig.2):

¢ un bloc de actionare si comanda ;

e un bloc cu senzori;

e undisplay multifunctional;

e un ansamblu cu armament;

e un sistem de actiondari;

e cabluri de interconectare;

e un sistem de pozitionare §i orientare bazat pe module GPS.
In cele ce urmeaza este prezentatd o variantd constructivd care diferd in principal prin modul de
amplasare al blocului actionarilor in directie. Conform desenului din figura 1, montarea actionarilor
in directie se face pe plafonul vehiculului. Intr-o altd variantd de realizare, camera CCD este
inlocuitd de o camera EMCCD, care asigurd vedere color pe timp de noapte. In ambele variante se
poate realiza fuziune de imagine, atat pe timp de noapte, cat si pe timp de zi.
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Blocul de actionare si comandi asigurd interfata cu operatorul pentru comanda si controlul
sistemelor periferice, calculeaza corectiile de tragere cu ajutorul blocului de calcul din
compunerea pupitrului de comanda si permite orientarea armamentului $i a aparatelor de observare
din interiorul echipamentului, cu ajutorul unei mange multifunctiionale (joystick). De asemenea,
asigura comanda de alimentare cu energie electricd a echipamentului, comutarea canalelor
zi/noapte, comanda zoom pentru camera de zi/noapte, comanda focalizarii pentru camera de
zi/noapte, comanda polaritatii imagine pentru camera de noapte, schimbarea regimului de lucru,
alegerea regimului de tragere (foc cu foc, rafalda scurta sau foc continuu), armarea ansamblului cu
armament, comanda aducerii platformei la pozitia ,,zero”, decuplarea franei motoarelor platformei
si armei in vederea actiondrii manuale, comanda incélzirii geamului bloc senzori si luneta telemetru
laser pentru degivrare. declansarea telemetrului laser, selectia tintelor, comanda cuplarii/decuplarii
stabilizarii, comanda cutiei de distributie masini CDM 1in vederea miscarii pe orizontali a
platformei, comanda, prin contactul circular, a cutiei de distributie tureld CDT in vederea miscarii
pe verticala a armei, semnalizarea de funcfionare a subansamblurilor echipamentului. Joystick-ul
este fixat pe blocul de actionare si comanda si asigurd transmiterea urméatoarelor comenzi:

comanda .,PREZENTA”;

comanda .VITEZA™:
comanda ..TELEMETRARE/FOC’;,
comanda ,.SELECTIE TINTA”;

comanda . ,FOCUS NEAR™;

comanda ..,FOCUS FAR™;

Comenzile sunt transmise prin intermediul urmatoarelor elemente de comanda (butoane)
specifice joystick-ului:

- buton ,,PREZENTA™;

- buton .VITEZA” -~ MAREMICA;

- buton ,,TELEMETRARE/FOC™;

- buton ,.SELECTIE TINTA™;

- buton ,FOCUS NEAR™;

- buton ,,FOCUS FAR™.

Totodata, in regimul de aliniere a camerelor de zi /noapte cu telemetrul laser si in regimul de
aliniere al camerelor de zi /noapte/din telemetrul laser cu arma, precum si in regimul de etalonare al
camerelor de zi /noapte/din telemetrul laser, butonul ,,TELEMETRARE/FOC” are functia de
miscare a reticulului de aliniere spre stinga, butonul ,,SELECTIE TINTA” are functia de miscare a
reticulului de aliniere/etalonare inspre jos, butonul ,,FOCUS NEAR™ are funcfia de miscare a
reticulului de aliniere/etalonare inspre sus, iar butonul ,,FOCUS FAR” are functia de miscare a
reticulului de aliniere spre dreapta.

Cutia de distributie tureld este montata pe ansamblul cu armament si asigura:

e interfata electrica si functionald intre blocul de actionare si comandi si subansamblurile
situate pe platforma superioara care contine ansamblul cu armament;

e comanda deplasarii pe verticald a ansamblului cu armament;

e comanda electromagnetului de dare a focului;

e comanda armirii electrice (optional).

Cutia de distributie masind este montatd in interiorul vehiculului si asigurd comanda
deplasérii pe orizontald a ansamblului cu armament.

Blocul cu senzori asigurd receptia semnalelor video zi/noapte,precum si masurarea distantei pana
la {intd cu ajutorul telemetrului laser si transmiterea semnalelor la display-ul multifunctional .Este
compus din camerd de vedere pe timp de z (camera video), camera termala, telemetru laser si bloc
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comanda stabilizare. Blocul cu senzori se monteaza jumelat cu arma si are in compunere trei tipuri
de senzori: o camera de vedere/ochire pe timp de zi color (tip camerda CMOS/EMCCD sau CCD), o
camerd de vedere/ochire pe timp de noapte tip camera termala si un telemetru laser ,,eye safe” cu
A=1,54 um. Toti acesti senzori sunt protejati intr-o carcasa dotatd cu un geam incalzit reglat de un
releu de temperatura i asigura:
e receptia semnalelor video ZI/NOAPTE;
e telemetrarea distantelor la tinte si prelucrarea corespunzatoare a acestora;
e determinarea automatd a corectiilor unghiului de iniltator si azimut pe baza distantei
masurate;
e generarea reperului grafic corespunzator regimului de lucru:
e pozitionarea reperului de ochire corespunzator unghiului de indlator determinat;
e generarea reperului electronic de telemetrare si alinierea acestuia cu telemetrul laser pentru
cameara de zi/noapte;
e generarea reperului electronic de aliniere cu arma si alinierea acestuia cu arma pentru camera
de zi/noapte/din telemetrul laser;
e generarea reperului electronic de etalonare cu arma pentru camera de zi/noapte/din
telemetrul laser;
e memorarea pozitiei reperului de aliniere cu telemetrul laser st cu arma pentru camera de
zi/noapte/din telemetrul laser;
e memorarea etalonarii cu arma pentru camera de zi/noapte/din telemetrul laser:
e inserarea in semnalul video a informatiilor necesare pentru functionarea sistemului in toate
regimurile de lucru;
e realizarea fuziunii de imagini dintre camera de zi si camera termala.
Blocul comanda stabilizare asigurd culegerea datelor cu privire la miscarile ansamblului cu
armament in ruliu si tangaj si prelucrarea si transmiterea informatiilor referitoare la diferentele de
pozitionare a ,,ansamblului superior cu armament” in ruliu si tangaj la blocul de actionare si
comanda in vederea stabilizarii pozitiei platformei, daca stabilizarea este cuplata.
Display-ul multifunctional este amplasat in interiorul echipamentului si afiseazd imaginea
campului de luptd pe baza informatiilor preluate separat de senzorii din dotare, asigurd comutarea
imaginii de la senzorii utilizati sauw/si fuzionarea acesteia. genereazad si pozitioneazd reperul de
ochire.
Pe display-ul multifunctional se afiseaza informatiile de la blocul de senzori si cele din blocul de
comanda. cum ar fi:
¢ semnalele video ZI/NOAPTE;
e distantele telemetrate pana la tinte;
e reperul grafic corespunzator regimului de lucru;
e reperul de ochire corespunzitor unghiului de inaltator determinat;
e reperul electronic de telemetrare si alinierea acestuia cu telemetrul laser pentru camera de
zi/noapte;
e reperul electronic de aliniere cu arma si alinierea acestuia cu arma pentru camera de
zi/noapte/din telemetrul laser;
e reperul electronic de etalonare cu arma pentru camera de zi/noapte/din telemetrul laser;
e pozitia memoratd a reperului de aliniere cu telemetrul laser si cu arma pentru camera de
zi/noapte/din telemetrul laser;
e memorarea etalondrii cu arma pentru camera de zi/noapte/din telemetrul laser;

(1
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e inserarea in semnalul video a informatiilor necesare pentru funcfionarea sistemului in toate
regimurile de lucru;
¢ realizarea fuziunii de imagini dintre camera de zi §i camera termala.
Ansamblul cu armament este un echipament montat pe carcasa vehiculului, in exterior, care
asigura montajul sistemului de arma si a dispozitivului de dare electricd a focului, montajul blocului
de comanda si a mecanismelor pentru actiondrile in directie si indl{ime, a cutiilor cu munitie si a
blocului de senzori, montajul contactului circular si al rulmentului. Ansamblul cu armament se
compune din:
e sistemul de fixare a armei;
e dispozitivul de dare electricd a focului;
e cutiile pentru munitie;
¢ mecanismul de actionare in directie;
e mecanismul de actionare in inaltime;
e suport de fixare cu elemente de aliniere ale blocului cu senzori (camera termala pentru timp
de noapte, camera color pe timp de zi cu CCD, telemetru laser);
e blocul de comanda actionare pentru actiondrile in directie;
e blocul de comanda actionare pentru actiondrile in Tnaltime
e contactul circular pentru primirea si transmiterea electricd a comenzilor si a informatiilor de
la ansamblul inferior;
e cablurile de interconectare;
e rulmentul;
e limitatoarele electrice de unghi;
e traductorul de pozitie in directie.
Ansamblul cu armament constituie suport pentru :
e montajul sistemului de arma;
e montajul dispozitivului de dare electrica a foculut;
e montajul cutiilor pentru munitie;
e montajul mecanismului de actionare in directie;
¢ montajul mecanismului de actionare in inaltime;
e montajul subsistemului bloc de senzori (camerd termald pentru timp de noapte, camerd
color pe timp de zi cu CCD, telemetru laser);
e montajul blocului de comanda actionare pentru actionarile in directie si inaltime;
e montajul contactului circular pentru primirea si transmiterea electricd a comenzilor si
¢ informatiilor de la ansamblul inferior;
e montajul cablurilor de interconectare;
e montajul rulmentului;
e montarea blocului de deblocare a frinelor;
e deplasarea in inaltime si azimut a armei si platformei;
e conecterea cablurilor din interiorul masinii la ansamblul superior cu armament;
e blocarea mecanici in indlfime si azimut.
Sistemul de actionari asigurd deplasarea in inalfime si azimut a platformei cu armament si
cuprinde mecanisme de actionare in directie si indlfime (electromotoare cu reductor, zdvoare pentru
actionare manuala), bloc de comanda pentru actiondrile in directie si inalfime.
Functiile asigurate de subansamblurile sistemului actionari si interfetele aferente sunt urmatoarele:
e alimentarea servomotoarelor, precum si comunicatiile cu calculatorul central;
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e rotirea pdrtii mobile a ansamblului superior cu armament cu nx360° prin intermediul
coroanei dintate montata pe partea fixa a rulmentului;

e blocarea pe timpul tragerii;

e deplasarea armei in limitele -20°...+60° prin intermediul coroanei dintate montata pe afetul

armei;
e blocarea pe timpul tragerii.

Sistemul de pozitionare §i orientare bazat pe module GPS permite determinarea in timp real a
pozitiei proprii (atat in cazul stationarii vehiculului, cat si din miscare). Principalele caracteristici

tehnice ale acestuia sunt prezentate in tabelul 1.

Tabelul |

Tensiune alimentare

max 18 = 32 Vcc

Consum

max 25 W

Precizie in azimut

max 3 mrad

Precizie in inclinare (ruliu, tangaj)

max 9 mrad

Precizie in pozitia proprie

max Sm

Timp de achizitie ( pozitia proprie ) la pornire

<60 sec

Timp de achizitie ( directie ) la pornire

<90 sec

Interfata date

RS232 / RS422

Temperatura de functionare

-30°C la +55°C

Caracteristici ale produsului care raspund cerintelor operationale
¢ Alimentarea ansamblului superior cu armament se face de la sursa de curent continuu a
vehiculului pe care se monteaza, in urmatoarele limite:

- tensiunea nominal3
- tensiunea minima de lucru
- tensiunea maxima de lucru
-curentul consumat in regim continuu
-curentul maxim consumat (max 2 sec.)
%+ Interval de functionare:
- rotire in azimut
- deplasare pozitiva in inidltime (in sus)
-deplasare negativa in inaltime (in jos)
«» Viteze de deplasare:
- deplasare n azimut:
a) viteza mare
b) vitezd micd
- deplasare in ndltime:
a) viteza mare
b) viteza mica

28 Ve
18 Veg;
32 Ve,
30 A;
60 A;

n x 360°
+60°4+2°;
20°%1°;

> 1 rad/sec;
< 0,15 mrad/sec;

> 1 rad/sec;
< 0,15 mrad/sec;

it



++ Caracteristicile blocului de senzori:

o (Camerd termala fard rdcire.
-matrice cu microbolometre
-dimensiune pixel
-distanta focala obiectiv
-zoom electronic
-camp vizual
-domeniul spectral
-distanta de detectie tanc
-distanta de recunoastere tanc

o  Camera color cu CCD pentru vedere pe timp de zi

-tip senzor
-nr. pixeli
-rezolutie
-camp vizual

-raport semnal/zgomot

-obiectiv

-zoom

-focus

-interfata

-alimentare

-distanta de detectie tinta tanc
-distanta de recunoastere {inta tanc

o Telemetru laser , cye safe’:
- distanta maxima de telemetrare
- rezolutia in distanta
- precizia de telemetrare
- divergenta fasciculului laser
- interfata
- iesire video pentru aliniere

r-2009-01022--
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640 x 480 pixeli;

25 um;

min. 45/135 mm

min. 2X

min. 3,2°(H)x2,4°(V);
8+ 14 um

min.4600 m

min. 1500 m

1/3 inch CCD
795x596

min 540 linii TV
min. 2.2°x1,68°
max. 58°x44.8°

min 50 dB

zoom optic 26Xx;

300 (30x optic , 10x electronic)
auto/manual

RS 232 /485

12 Vce/ max. 300 m
4000 m;

2000 m.

10 000 m;

40 m;

+10 m;
max.0,7 mrad;
RS 422.

RS 170/PAC

Procedeul de utilizare a echipamentului are in vedere butoanele de control de pe joystick si se

deruleaza dupa cum urmeaza:
e se alimenteaza sistemul;

e se selecteazd din blocul de actionare si comandd modulul de observare dorit (camera
termald, camera CCD sau telemetrul laser).Observarea se face pe display-ul multifunctional.
Daca sunt conditii meteo nefavorabile sau este noapte, se observa campul tactic prin intermediul

camerei termale:

e se orienteazd modulul de senzori pe direcfia dorita prin actionarea joystickului de comanda

al BAC;

e in momentul in care se doreste determinarea distantei pand la un obiect de interes se

declanseaza butonul de telemetrare de pe joystick;




0-2009-01022--
07 -12- 2008

e se determina coordonatele punctului propriu de statie prin citirea coordonatelor in fereastra
aplicatiei software;
Butoanele (controalele) de pe joystick asigurd urmétoarele functionalitati:
1 - buton de schimbare a focalizarii imaginii camerei selectate curent inspre aproape (NEAR)/buton
de miscare a reperului de aliniere/etalonare in sus.

Cand butonul este apasat in regimul de lucru, pupitrul de comanda trimite catre blocul de
senzori o comanda seriala, prin care acesta modifica focalizarea imaginii camerei selectate curent
(camera de zi sau camera termala) inspre aproape. Modificarea are loc atata timp cat se fine apasat
butonul.

Cand butonul este apasat in regimul de aliniere/etalonare, pupitrul de comanda trimite catre
sistemul de prelucrare date cu display o comanda seriala prin care acesta deplaseaza pe display
reperul de aliniere/etalonare in sus. Deplasarea se face in pasi mici cand se apasa scurt butonul, si in
pasi mai mari, din secunda in secunda. atat timp cat se {ine apasat butonul.

2 - buton de schimbare a focalizarii imaginii camerei selectate curent inspre departe (FAR)/buton de
miscare areperului de aliniere spre dreapta.

Cand butonul este apasat in regimul de lucru, pupitrul de comanda trimite catre blocul de
senzori o comanda seriala prin care acesta modifica focalizarea imaginii camerei selectate curent
(camera de zi sau camera termala) inspre departe. Modificarea are loc atat timp cét se tine apasat
butonul.

Cand butonul este apasat in regimul de aliniere, pupitrul de comanda trimite catre sistemul
de prelucrare date cu display o comanda seriala, prin care acesta deplaseaza pe display reperul de
aliniere spre dreapta. Deplasarea se face in pasi mici cand se apasa scurt butonul. si in pasi mai
mari, din secunda in secunda, atat timp cat se tine apasat butonul.

3 - buton de declansare a telemetrului laser/buton de declansare a focului/buton de miscare a
reperului de aliniere spre stinga.

Cand butonul este apasat sau eliberat in regimul de lucru, daca nici o tintd nu este selectata.
iar zoom-ul camerei curent selectate este cel de identificare, pupitrul de comanda trimite catre
blocul de senzori o comanda seriala prin care acesta este informat asupra starii butonului. Blocul de
senzori trimite, la randul lui, o comanda seriala citre telemetrul laser, in vederea initierii procesului
de telemetrare.

Cand butonul este apasat sau eliberat in regimul de lucru, daca este o tinta selectata, iar
zoom-ul camerei curent selectate este cel de identificare, pupitrul de comanda trimite catre cutia de
distributie tureld o comanda seriald, prin care acesta este informat asupra starii butonului. Cutia de
distributie turela va initia comenzile necesare in vederea inifierii procesului de declansare/oprire a
focului.

Cand butonul este apasat in regimul de aliniere, pupitrul de comanda trimite catre sistemul
de prelucrare date cu display o comanda seriald, prin care acesta deplaseaza pe display reperul de
aliniere spre stanga. Deplasarea se face in pasi mici cand se apasa scurt butonul, si in pasi mai mari,
din secunda in secunda, atat timp cat se {ine apasat butonul.

4 - buton de schimbare a tintei curent selectate/buton de miscare a reperului de aliniere/etalonare in
jos.

Cand butonul este apasat sau eliberat in regimul de lucru, pupitrul de comanda trimite cétre
blocul de senzori o comanda seriala prin care acesta modifica tinta curent selectata.
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Cand butonul este apasat in regimul de aliniere/etalonare, pupitrul de comanda trimite catre
blocul de senzori o comandd serialda prin care acesta deplaseazd pe display reperul de
aliniere/etalonare in jos. Deplasarea se face in pasi mici cand se apasa scurt butonul, si in pasi mai
mari, din secunda n secunda, atat timp cat se {ine apasat butonul.

5 - buton de schimbare a vitezei de miscare a platformei mobile.

Cand butonul este apasat, pupitrul de comandd mareste viteza de miscare a platformei
mobile si armei in cazul in care sunt indeplinite conditiile de miscare (butonul 6 este apasat si
joystick-ul este deplasat peste un anumit prag minim fata de pozitia de repaus).

6 - buton de validare a miscarii platformei mobile si armei din sistemul cu armament.

Cand butonul este apasat, pupitrul de comanda trimite catre cutia de distributie magina sau/si
cutia de distributie turela o comanda seriala prin care platforma mobila sau/si arma sunt deplasate
corespunzator in cazul in care sunt indeplinite conditiile de miscare (joystick-ul este deplasat peste
un anumit prag minim fata de pozitia de repaus). Viteza de miscare a platformei mobile sau/si a
armei depinde de unghiul de inclinare al joystick-ului si de starea butonului 5.

7 - directia spre stanga de miscare a platformei mobile.

Cand joystick-ul este inclinat spre stanga peste un anumit prag minim fatd de pozitia de
repaus, pupitrul de comanda trimite catre cutia de distributie masind o comanda seriald prin care
platforma mobila este deplasata corespunzator spre stanga in cazul in care sunt indeplinite conditiile
de miscare (butonul 6 este apdsat). Viteza de miscare a platformei mobile depinde de unghiul de
inclinare al joystick-ului si de starea butonului 5.

8 - directia spre dreapta de miscare a platformei mobile.

Cand joystick-ul este inclinat spre dreapta peste un anumit prag minim fata de pozitia de
repaus, pupitrul de comanda trimite catre cutia de distribufie masind o comanda seriala prin care
platforma mobila este deplasatd corespunzator spre dreapta in cazul in care sunt indeplinite
conditiile de miscare (butonul 6 este apasat). Viteza de miscare a platformei mobile depinde de
unghiul de inclinare al joystick-ului si de starea butonului 5.

9 - directia in jos de miscare a armei.

Cand joystick-ul este inclinat in fata peste un anumit prag minim fata de pozitia de repaus,
pupitrul de comanda trimite catre cutia de distributie tureld o comanda seriald prin care arma este
deplasata corespunzitor in jos, in cazul in care sunt indeplinite conditiile de miscare (butonul 6 este
apasat). Viteza de miscare a armei depinde de unghiul de inclinare al joystick-ului si de starea
butonului 5.

10 - directia in sus de miscare a armei.

Cand joystick-ul este inclinat in spate peste un anumit prag minim fata de pozitia de repaus,
pupitrul de comanda trimite catre cutia de distributie tureld o comanda seriald prin care arma este
deplasata corespunzator in sus, in cazuli care sunt indeplinite conditiile de miscare (butonul 6 este
apasat). Viteza de miscare a armei depinde de unghiul de inclinare al joystick-ului si de starea
butonului 5.

Yt
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Referinte

Brevet U.S.A nr.5,949,015/1999: "Weapon control system having weapon stabilization";
Brevet U.S.A nr.6,769,347/2004 : "Methods and systems using relative sensing to locate
targets”;

Brevet U.S.A nr.7,185,575/2007: "Weapon mounting and remote position recognition
system";

Brevet U.S.A nr. 7,600,462/2009: "Dual elevation weapon station and method of use”

12




A-2009-01022--
07 -12- 2008

REVENDICARI

1. Echipament pentru observarea, determinarea/achizitia coordonatelor si transmiterea la
distanta a informatiilor de tip date/ imagini referitoare la tintele achizitionate (RCWS-RO),
caracterizat prin aceea ci este realizat din a) ansamblu cu armament; b) bloc de senzori (BS)
compus din camera termald (CT), camerd de zi (CZ) color cu senzor CCD, EMCCD sau CMOS,
cutie de interfata senzori (CIS) si telemetru laser cu lungimea de unda de 1,54pum (TL); ¢) sistem de
actiondri compus din cutie de distributie masinda (CDM), motor orizontal pentru deplasarea in
directie, bloc baterie suplimentard pentru deblocare frana, bloc semnalizare stare baterie deblocare
frana, cutie de distributie turela (CDT), motor vertical (MV) pentru deplasarea in iniltime, bloc
baterie suplimentara pentru deblocare frana, bloc potentiometru pentru pozitia in inalfime; d)
sistem de prelucrare imagine si date cu display multifunctional rigidizat (SPDD); ¢) bloc de
actionare si comanda cu joystick (BAC); f) contact electric circular; g) sistem de pozifionare cu
GPS; h) sistem stabilizare simultana arma si bloc de senzori pe doua directii, azimut si indl{ime.

2. RCWS-RO. conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea cd are o arhitecturd care
asigura a) interfatarea TL,CT si CZ prin intermediul CIS; b) interfatarea BAC cu sistemul GPS; ¢)
montarea SA, BS, BAC, CDT. CDM,MV, MH pe pe o platforma rotativa telecomandata.

3. RCWS-RO, conform revendicarii |, caracterizat prin aceea ca are stabilizare dubla, prin
girostabilizarea turelei si prin stabilizarea electronica a CT sia CZ.

4. RCWS-RO, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea cd are un sistem de
ameliorare a imaginii bazat pe controlul contrastului pe comenzile de pe SPDD.

5. RCWS-RO, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca stabilizarea electronica si
ameliorarea imaginii se realizeaza din butoanele de control amplasate ergonomic pe SPDD.

6. RCWS-RO, conform revendicirii 1, caracterizat prin aceea ca are girostabilizare a
sistemului arma si a blocului de senzori simultan;

7. RCWS-RO, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca girostabilizarea de la
revendicarea 5 este pe doua axe (azimut si inaltime).

8. RCWS-RO, conform revendicérii 1, caracterizat prin aceea ci actionarea in directie este
montata pe plafonul masinii, face corp comun cu aceasta pentru a asigura un montaj robust la
nivelul numarului de legaturi ale contactului circular.

9. RCWS-RO, conform revendicérii 1, caracterizat prin aceea ca sistemul optic de receptie
al telemetrului cu laser din blocul de senzori asigura preluarea simultana a fasciculului laser
reflectat de {intd si imaginea scenei In care se afla tinta pentru a se asigura o calitate ridicata a
acestei imagini pe display.

10. RCWS-RO, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca asigura pozitionarea
senzorilor din dotare, camera de zi, camera termala, = pentru a vedea acelasi camp si a face posibild
fuziunea/mixarea imaginilor.

11. RCWS-RO, conform revendicérii 1, caracterizat prin aceea ca asigurd protectie
antigivraj prin ncdlzirea cu rezistenid electricd a geamului de protectie al modulului VIS.

12. RCWS-RO, conform revendicdrii 1, caracterizat prin aceea ca asigurad functiile de
comanda ale calitatii imaginii prin:

e comanda pornirii si opririi pentru display-ul multifunctional;

e accesarea meniului display-ului multifunctional;

e deplasarea ,,Up” in meniu;

e deplasarea ,,.Down” in meniu;

e ajustarea iluminarii display-ului;

e comanda polaritatii imaginii camerei termale/ pseudocolorare (colorare artificiala);

13
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adaptare imagine in functie de mediu si {intd si traseu de condus;
controlul zoom digital camera zi;

controlul zoom optic/digital camera zi;

controlul focalizare camera zi;

selectia modului de operare (camera zi,camera termala);

e controlul de mixare/fuziune de imagine.

13. Cutie interfata senzori (CIS) conform revendicarii 1, caracterizati prin aceea ci a) asigura
preluarea comunicatiilor seriale de la telemetrul laser (TL) si camera termala (CT) prin intermediul
unei pldci interfata senzori (PIS) echipatd cu procesor si software dedicat, b) asigurd comutarea
semnalelor video complexe intre camera video de aliniere (CA) si camera termald, pe care le
transmite cétre sistemul de prelucrare date cu display (SPDD) prin intermediul blocului de actionare
si comanda (BAC) si ¢) asigurd preluarea, prelucrarea si transmiterea comenzilor de la blocul de
actionare si comanda catre telemetrul laser si camera termala.

14. Bloc de actionare si comanda, conform revendicirii 1, caracterizat prin aceea ca are in
compunere un joystick montat pe un pupitru de comanda cu elemente de comutare, actionare si
afisare cu LED-uri ca elemente de comanda-control si, de asemenea, o placa specializata echipatd cu
microcontroler cu software dedicat, cu care asigura: achizitie de date referitoare la pozitia proprie de
la un sistem de pozitionare in teren de tip GPS, achizitie de date referitoare la distantele telemetrate
ale tintelor de la un telemetru laser (TL) prin intermediul unei placi de interfatd senzori montata in
cutia de interfaid senzori, comanda catre cutia de interfata senzori, comutarea alimentarii si imaginii
video intre camera termala si camera de aliniere din telemetrul laser in functie de actionarea
butoanelor (elementelor) de control de pe panoul pupitrului de comanda, comanda catre cutia de
interfata senzori pentru modificare zoom optic. polaritate imagine si focalizare camera termala,
comanda citre cutia de interfatd senzori declansarea telemetrului laser, transmisie comenzi de
pozitionare ale reticulului de telemetrare generat de sistemul de prelucrare date in regimul de
aliniere pentru fiecare din camerele selectate, semnalizare stare de functionare a subansamblurilor
sistemului prin LED-uri bicolore (rosu - defect si verde — OK), transmisia catre sistemul de
prelucrare date cu display a informatiilor referitoare la : starea elementelor de actionare de pe panoul
blocului de actionare si comanda, distantele telemetrate, pozitia platformei mobile (azimut si
elevatie), pozitia proprie primita de la sistemul de pozitionare in teren si semnalul video primit de la
cutia interfata senzori.

15. Procedeu de urmirire a tintei de catre RCWS-RO conform conform revendicarii 1,
caracterizat prin aceea ca asigurd comutarea rapidad intre senzorii utilizati, stabilizare la achizitia
tintei si a executarii focului.
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