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(57) Apstrakt:

Sistem za pracenje koordinate polozaja tela zasnovan
na internetu stvari pripada oblasti maSina za prenos
podataka o promeni koordinata tela, sa senzora
ziroskopa do robotske ruke. Tehnicki problem reSen je
tako Sto ziroskop (1) prvom zi¢anom vezom (2)
povezan na prvi komunikacioni modul (3) koji je
drugom zi¢anom vezom (4) povezan na prvi racunar
(5) koji prvom bezi¢nom vezom (6) $alje podatke do
prvog ruter uredaja (7). Podaci se prvim opti¢kim
kablom (8) Salju na Internet mrezu (9), a dalje se
drugim optickim kablom (10) prosleduju na drugi
ruter uredaj (11), koji te podatke drugom bezi¢nom
vezom (12) $alje na drugi racunar (13). Drugi raCunar
(13) te podatke treCom Zi¢anom vezom (14) $alje do
drugog komunikacionog modula (15), koji te podatke
Cetvrtom ZiCanom vezom (16) prosleduje prototipu
robotske ruke (17), koji primenjuje nove koordinate
polozaja tela i pomera prototip robotske ruke
dovode¢i je u polozaj koji odgovara novim
koordinatama.
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Oblast tehnike na koju se pronalazak odnosi

Pronalazak spada u oblast informacionih tehnologija u Sirem smislu, a preciznije u oblast uredaja
koji omogucavaju praéenje navigacionih sistema, pri ¢emu se predmet pronalaska konkretno
odnosi na odredivanje i pracenje polozaja tela po x, y i z koordinatnoj osi, na osnovu kojih se
vrsi kalibracija polozaja prototipa robotske ruke.

Tehnicki problem

Tehnicki problem koji se resava predmetnim pronalaskom je, kako konstrukcijski resiti sistem
pomocu koga bi se na Sto efikasniji i precizniji nacin utvrdio polozaj tela, odnosno njegovo
nagnuce po X, y i z koordinatnoj, a pritom obezbedila optimalna ucestalost osvezavanja tih
podataka.

Stanje tehnike

U patentnoj dokumentaciji postoji vise objavljenih patentnih prijava i priznatih patenata koji se
mogu smatrati relevantnim u odnosu na resenje koje ¢e biti ovde prikazano. Stanje tehnike Cine
slede¢i dokumenti:

Patent pod nazivom “Multiple robot arm tracking and mirror jog” (Pracenje viSestrukih
robotskih ruku i kloniranje pokreta) pod brojem US 7,211,978 B2; problem je reSen tako Sto je
sam uredaj podeSen tako da prati podatke o nagnucu po x, y i z koordinati, i da ih zatim
prosleduje robotskoj ruci. Medutim, nedostatak ovog pronalaska se ogleda u tome $to on moze
raditi samo u lokalnoj mrezi. Drugim re¢ima, kontroler i prototip robotske ruke moraju biti
povezani na istu mrezu. Ovo moze funkcionisati u nekim slucajevima, ali neretko je neophodno
koristiti uredaj na udaljenim lokacijama.

Jo$ jedno reSenje ovog problema je predstavljeno u patentnoj prijavi pod nazivom “Robot
arm space stabilizer” (Stabilizator prostora za ruku robota) pod brojem US 4,949,026 A, gde
je problem reSen, tako Sto je sam uredaj podesen tako da podatke o nagnuéu po X, y
koordinati Salje na svaki stoti deo sekunde. Nedostatak ovog resenja jeste taj Sto ovo resenje
nudi podatke samo o xi y koordinati. Drugim refima, ovo reSenje predvida prikupljanje
podataka sa kontrolera i pomeranje robotske ruke samo po xiy koordinatama, izuzevsi z
koordinatu polozaja tela.

Razlika naSeg patentnog resenja u odnosu na resenja iz navedenih patentnih prijava je to $to ne
postoji ogranienje na dve koordinatne ose, odnosno kontroler prikuplja i $alje podatke o
polozaju po x, y i z koordinatnoj osi, i robotska ruka se takode pomera po X, y i z koordinatnoj
0si.

Izlaganje suStine pronalaska

Pronalazak predstavljen u ovoj prijavi odnosi se na sistem koji obezbeduje pracenje promene
polozaja tela putem Interneta.

Problem pracenja promene poloZzaja tela koji je reSen u ovom pronalasku se bazira na pracenju
nagnuca tela po x, y i z koordinatnoj osi i kalibraciji prototipa robotske ruke na osnovu novih
koordinata polozaja tela. Kontroler i prototip robotske ruke su u stalnoj vezi koja se ostvaruje
putem Interneta. Zahvaljujuéi ziroskopu koji prati koordinate polozaja tela, i komunikacionim
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modulima koji omogucavaju efikasan i pouzdan prenos podataka, prototip robotske ruke u
realnom vremenu vrsi kalibraciju svog polozaja.

Prema ovom pronalasku, obezbedena je konfiguracija sistema za pracenje koordinate polozaja
tela, tako da se povezuje preko internet mreze. Dalja realizacija projekta se ogleda u tome da
kada god dode do promene koordinata polozaja kontrolera, podaci o novim koordinatama se
preko Interneta Salju do prototipa robotske ruke, koji zatim vrsi odgovarajucu kalibraciju svog
polozaja. Podaci se prenose napred-nazad izmedu Ziroskopa i prototipa robotske ruke.

Kratak opis slike nacrta

Pronalazak je detaljno opisan na primeru izvodenja, prikazanom na nacrtu u kome:
Slika 1 — Sematski prikaz sistema za pracenje koordinate poloZaja tela zasnovanog na internetu
stvari.

Detaljan opis pronalaska

Sistem za praéenje koordinate polozaja tela zasnovan na internetu stvari sastoji se zZiroskopa 1,
prve ziCane veze 2, prvog komunikacionog modula 3, druge ziCane veze 4, prvog racunara 5,
prve bezicne veze 6, prvog ruter uredaja 7, prvog optickog kabla 8, Internet mreze 9, drugog
optickog kabla 10, drugog ruter uredaja 11, druge bezicne veze 12, drugog racunara 13, trece
Zicane veze 14, drugog komunikacionog modula 15, ¢etvrte Zicane veze 16 i prototipa robotske
ruke 17.

Ziroskop 1 prikuplja podatke o x, yi z koordinati poloZaja tela i 3alje ih na prvi komunikacioni
modul 3, koji je povezan putem prve ZiCane veze 2, na Ziroskop 1 prvi komunikacioni modul 3
povezan je putem druge zicane veze 4 na prvi racunar 5, koji je prvom bezicnom vezom 6
povezan sa prvim ruter uredajem 7, a koji je povezan na Internet mrezu 9 preko prvog
optickog kabla 8. Drugi ruter uredaj 11 je povezan sa Internet mrezom 9 preko drugog optickog
kabla 10 odakle dobija podatke i Sto je drugi ruter 11 drugom bezicnom vezom 12 povezan na
drugi raCunar 13, koji je sa drugim komunikacionim modulom 15, povezan putem trece Ziane
veze 14. Na kraju, drugi komunikacioni modul 15 je povezan na prototip robotske ruke 17
putem Cetvrte zi¢ane veze 16 za prosledivanje primljenih podataka. Po prijemu podataka od drugog
komunikacionog modula 15 prototip robotske ruke 17 koristi iste za kalibraciju svog polozaja u
odnosu na x, y i z koordinatnu osu.

Nacin industrijske ili druge primene pronalaska

Na osnovu detaljnog opisa ovog pronalaska, stru¢njak iz predmetne oblasti moze izvesti ovaj
pronalazak bez dodatnog napora i bez dodatnih znanja, osim onih koje ve¢ poseduje. Opisani
sistem se moZe primenjivati u medicini, vojnoj industriji, turizmu, naucno-tehnoloskim
istrazivanjima, itd. Pored navedenih grana industrije, sistem za pracenje koordinate polozaja tela
zasnovan na internet stvarima moZze se primeniti u svim ostalim industrijskim granama gde je
moguce koris¢enje prototipa robotske ruke.
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Patentni zahtev

1) Sistem za pracenje koordinate polozaja tela zasnovan na internetu stvari, naznacen
time, Sto se sastoji od ziroskopa (1) koji je povezan prvom zicanom vezom (2) na prvi
komunikacioni modul (3), koji je preko druge zi¢ane veze (4) povezan na prvi racunar
(5), prvi racunar (5) je preko prve bezi¢ne veze (6) povezan sa prvi ruter uredaj (7), koji
je preko prvog optickog kabla (8) povezan na Internet mrezu (9), Internet mreza (9) je
drugim optickim kablom (10) povezana na drugi ruter uredajem (11), koji je drugom
bezicnom vezom (12) povezan na drugi racunar (13), koji je treCcom zi¢anom vezom
(14) povezan sa drugim komunikacionim modulom (15), koji je preko Cetvrte Zicane veze
(16) povezan na prototipsku robotsku ruku (17).
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