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(57) Rezumat;:

Inventia se referd la un sistem ergenomic de urméarire
a migcarilor capului unui operator de catre o lampa
scialiticd, pentru asigurarea ilumindrii. campului vizual al
acestuia. Sistemul conform inventiei are o structurd de
tip "MASTER-SLAVE", formatd din doua parti (A.si B),
de comandd si, respectiv, de executie, atagatd unui
operator aflat in migcare i, respectiv, atagatd unei
1@mpi pentru iluminat, structurd care preia semnale
privind migcarea capului uman de la un senzor (1), pe
trei direclii (X, Y §i Z), partea (A) de comanda este for-
matd dintr-un sistemmicroglectronic, care se atageaz3
printr-un dispozitiv (2) capului uman, informatia de la
senzor (1) transmitandu-se serial la un microcontroler
(3), care prelucreaza gi transmite, tot serial, la un
emitator (4) digital de radiofrecventa sau de unde in
infrarogu, partea (B) de executie este formata dintr-un
receptor (5) radio:sau in infrarogu, un microcontroler (6)
care prelucreazd comenzile receptionate de:la partea
(A) de comanda, transmitand comenzi de migcare la
doud sau trei servomotoare care aclioneaza un

mecanism (7) de orientare pe dou sau trei axe, acest
mecanism (7} poate orienta ¢ lampd pentru iluminarea
unuicamp eperatoriu sau o.camera de luatvederi poate
directiona migedrile unui robot mobil, urmarind migcarile
parii (A) de comand&.

Revendicari: 1
Figurir 4

Cu incepere de la data publicdriicereriide brevet, cererea asigurd, n mod provizonu, soficitantului, protecfia conferita potrivit dispozifillor
art. 32 din Legea nr.64/1991, cu excepfia cazurilorin care cererea de brevet de invenjie a fost respinsd, retrasd saii consideratd ca fiind retras4;
Intinderea protecfiei conferite de cererea de brevet de invenfie este determinatd de revendicdrile confinute in cererea publicatd in conformitate

cu.art.23 alin.(1) -(3).
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Sistem ergo-mecatronic de urmarire a miscarilor capului uman- SEUCU

Inventia se referd la un _sistem ergonomic de urmdrire a miscérilor capului uman™ pentru asigurarea ilumindri
cavitatii bucale a pacientului prin urmarirea migcarii capului medicului dentist.

Problema pe care o rezolva inventia, este de naturd medicald, mecatronicd §i ergonomicd, §i consta in
asigurarea regldrii automate a pozitici unei lampi scialitice prin urmarirea miscarilor capului opcratorului {medicului
dentist).

Din punct de vedere ergonomic iluminarea optima a cavititii bucale a pacientului constituic o prioritate.
Conform recomandarilor ESDE (European Society of Dental Ergonomics) si Prof Ocene Hokwerda (presedinte ESDE).
pentru eliminarea umbrelor, fascicolul luminos trebuie sa fie paralel cu directia privirii. Suprafata iluminata trebuie sa
fie suficient de mare pentru a urmari cAmpul de lucru fara o pozitionare neconfortabila a fascicolului luminos pe fata
pacientului.

Problema constructiei actuale a echipamentelor de iluminat este aceea ca se bazeazd pe performantele tehnice
n loc s primeze analiza functionald a sarcinilor pe care trebuie sé le indeplineasca medicul dentist.

Se cunoaste faptul ca o iluminare necorespunzatoare a locului de munca este insotita de oboscald. de o
pozitie/postura necorespunzdtoare a coloanei si prin urmare de expunere la aparitia afectiunilor musculoscheletale cu
urmari grave atat asupra sanatitii operatorului cat si asupra calitatii muncii acestuia.

Pentru iluminarea cavitétii bucale. lampa trebuie sa poata fi pozitionata in jurul capului dentistului. Tnainte si
lateral astfel incat fascicolul luminos sa fie paralel cu privirea dentistului cu o abatere maxima de 15° (intre ora 8:30 si
15:30). Pozitia optima pentru medicul dentist este prezentatd in fig.1a si 1b.
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Fig.1a

Distanta orizontald de operare iluminata din spatele tetierei
Partea superioara a corpului si capul pacientului ~ 101.3 cm

Partea din spate pe scaun 13.0cm
Partea din spate pe suportul din spate 88.3 cm
P(m) 95 corpul dentistului fata si spate 25,0 cm
Camera de manevra a dentistului P(m) 95 12.0 cm
Limita maxima de actiune a lampii 125,3 cm

Fig. Ib

Pentru reglarea pozitiei lampilor scialitice sunt necesare 3 axe ortogonale in vederea:
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- plasarii lampii intr-o pozitic adccvata langa si deasupra nivelului capului1dgnlist1u1ui in d'reapla sau stanga
sa;

- asigurdrii plasarii dreptunghiului luminos in jurul capului pacientului. paralel cu linia pupilelor acestuia.

- alll-a axa permite pozitionarea oblicd a lampii cu un unghi minim de 45° pentru a {1 manevratad pe partea
laterald a capului dentistului.

in acest fel se poate obtine o lumina fara umbre in cavitatea bucala a pacientului.

Reglarea pozitiei lampii in jurul celor 3 axe trebuie s se efectueze cu usurinta, cu 0 mana. la o indltime cat mai
mica.

Sistemul propus, pleaca de la principiul proiectérii uman centrate de a analiza sarcina operatorului.

Se observa in practica faptul ca odata reglata pozitia lampii, in timpul lucrului, dentistul isi schimba pozitia sau
pacientul este rugat sa isi miste capul astfel incat cavitatea sa bucald sd ramana corespunzator iluminatd. Nu
intotdeauna dentistul se poate opri din lucru pentru a regla pozitia [ampii. De aici ideea de a concepe un sistem care sa
urmareasca miscarea capului dentistului, stiut fiind faptul ca privirea este insotita de miscari ale capului.

1. Descriere inventie:

Sistemul propus pentru brevetare se adreseaza oamenilor care folosesc mdinile pentru alte activitati (ca de exemplu in
cirurgie sau stomatologie ) sau oamenilor care din cauza unui handicap nu pot folosi miinilc. Acesti oameni, si nu
numai, comunicd cu altii prin voce sau gesturi realizate prin miscarea capului ( exemplu : afirmativ inclinarea capului.
negativ rotatia capului. etc.).

SEUCU este un dispozitiv mecatronic care preia semnale privind migcarea capului uman de la un senzor de
acceleratie (1) pe trei directii (X. Y. 7). Accsta estc un MEMS (Micro Electro-Mechanical System) cu un gabarit mic
care se poate atasa usor. printr-un dispozitiv. capului uman (2). Informatia de la senzor se transmite serial la un
microcontroler, nC . (3) care prelucrcaza si lc transmite tot scrial la un emitator digital (4) dc radio-freeventa. RF sau
unuia de unde in infrarosu. IR. Toate acestea reprezinta partea de comanda sau .masfer’'si sunt atagate corpului
operatorului aflat in miscare.

Partea de executie ..s/ave™ este formata dint-un receptor radio sau in infrarosu (35) un microcontrler (6) care
prelucreaza comenzile receptionate de la master . Acesta din urma transmite comenzi de miscare la doua sau trei
servomotoare care actioneaza un mecanism de orientare pe doua sau trei axe ( 7). Acest mecanism poate orienta o
lampéd pentru iluminarea unui cdmp operatoriu. o camera de luat vederi . poate directiona miscarile unui robot mobil si
altele. El urmareste, miscarile dispozitivului master (pozitie si vitezd unghiulara).
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Fig.2
2. Inventia propusi prezinti urmiitoarele avantaje:

Permite reglarea a iluminarii campului de lucru functie de necesitatile operatorului sau efectuarea altor
operatiuni, prin urmdrirea automatd a miscérilor capului acestuia.

Poate fi adaptat pentru orice fel de lampa care permite rotirea in jurul a 3 axe de rotatie.

Permite eliminarea interventiei manuale a operatorului pentru reglarea pozitiei lampii si poate fi folosita in orice
domeniu (stomatologic. chirurgical. etc.) unde este de dorit sd nu se intrerup activitatea de munca pentru reglarea
lampii.

Permite cresterea confortului operatorului.

Conduce la cresterca starii de sandtatc a operatorului prin eliminarea adoptarii unor pozitii dc lucru vicioase.

in concluzie inventia are avantajul de a imbunatati ergonomicitatea locului de munca.

3. Exemplu de realizare a inventiei:

In fig.3 se previtd schema cinematicd a unei lampi scialitice. axele de rotatic ale bratului [ampii si modul de
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Fig.3

in figura 4 se prezinta dispozitivul de atasare a MEMS poz 2 din fig 2)

Fig.4

Casca este ajustabila pe initime si latime este pozitionatd confortabil si intotdeauna fixd pe cap. In acest fel
casca profesionald poate fi utilizatd perfect de mai multi operatori
Se pot ataga senzori de miscare. lentile. camera video, spot de lumina. etc .
Perne confortabile in fata si in spatele capului. Se potriveste pe orice forma a capului
Prin reunirea elementelor din fig 3 si 4 intr-un sistem mecatronic rezulta ansamblul prezentat in fig 2. obiectul
inventiei adicd “Sistemul ergo-mecatronic de urmarire a miscarilor capului uman - SEUCU™
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REVENDICARE

Sistemul propus pentru brevetare se adreseaza oamenilor care folosesc mdinile pentru alte activitali {ca de
exemplu in cirurgie sau stomatologie ) sau oamenilor care din cauza unui handicap nu pot folosi méinilc. Acesti
oameni, §i nu numai, comunicd cu altii prin voce sau gesturi realizate prin miscarea capului ( exemplu : afirmativ
inclinarea capului, negativ rotatia capului. ete.).

SEUCU este un dispozitiv mecatronic care preia semnale privind miscarea capului uman de la un senzor de
acceleratie (1) pe trei directii (X, Y, Z) , Acesta este un MEMS (Micro Electro-Mechanical System) cu un gabarit mic
care se poate atasa usor, printr-un dispozitiv, capului uman (2). Informatia de la senzor sc transmitc serial la un
microcontroler, pC , (3) care prelucreaza si le transmite tot serial la un emitator digital (4) de radio-frecventd. RF sau
unuia de unde in infrarosu, IR. Toate acestea reprezinta partea de comandd sau .masfer’si sunt atasate corpului
operatorului aflat in miscare.

Partea de executie ..s/ave™ este formata dint-un receptor radio sau in infrarosu (5) un microcontrler (6) care
prelucreaza comenzile receptionate de la masrer . Acesta din urma transmite comenzi de miscare la doud sau trei
servomotoare care actioneazi un mecanism de orientare pe doud sau trei axe ( 7). Acest mecanism poate orienta 0
lampa pentru iluminarea unui cAmp operatoriu, o camera de luat vederi , poate directiona miscérile unui robot mobil si
altele. El urmareste, miscarile dispozitivului master (pozitie si viteza unghiulara).
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