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DESCRIPCION
Aparato de control, cabezal de soporte que usa el mismo, y método de control de cabezal de soporte
Campo técnico

La invencion se refiere a una estructura de control y de soporte para usarse en grabacion de video, realizacion de
fotografias y/o vigilancia, y, en particular, a un dispositivo de control y un cardan en el que se aplica el dispositivo de
control, asi como un método para controlar un cardan.

Antecedentes de la invencion

Actualmente, en los campos técnicos de grabacién de video, realizacién de fotografias y/o vigilancia y asi
sucesivamente, un portador cargado con una camara de video o una cdmara fotografica, por ejemplo, una aeronave,
un coche, una embarcacion, un robot y un cuerpo humano y asi sucesivamente, tiene de manera inherente vibracion
de alta frecuencia y vibracién de baja frecuencia, y, por tanto, necesita configurarse con un cardan autoequilibrado
estable usado para cargarse con la camara de video, la camara fotogréfica, etc. para lograr una grabacion estable.
Mientras tanto, el cardan se usa de manera general para entretenimiento y modelado de grabaciéon de video de
aeroplano y asi sucesivamente. Pueden realizarse excelentes fotografias y/o videos en diversas direcciones
utilizando una pluralidad de teclados numéricos o controladores remotos para controlar de manera inalambrica
lentes de cameras para realizar acciones direccionales tales como una rotacién, un cabeceo y asi sucesivamente. El
cardan puede usarse para soportar tales dispositivos Opticos tales como una camara de video, una camara
fotogréfica, un telescopio, una cdmara de video remota y un instrumento de medicién y asi sucesivamente. Segun
operaciones de estos dispositivos Opticos, es necesario que el cardan tenga una funciéon de soporte estable y sea
facil controlar y ajustar las direcciones del dispositivo 6ptico. Un cardan triaxial o biaxial giroscépico autoequilibrado
dinamico puede lograr tal fijacién, soporte y accion de orientacion.

En una técnica anterior, el cardan puede grabar videos y/o fotografias en diversas direcciones usando una pluralidad
de teclados numéricos o un controlador remoto para controlar de manera inaldmbrica los dispositivos Opticos para
realizar acciones direccionales tales como rotacién y cabeceo. Con la soluciéon que utiliza teclados numéricos y
controladores remotos de manera inalambrica, el angulo de cabeceo y/o la direccién de rotacién pueden controlarse
a través de una pluralidad de teclados numéricos, lo que provoca malas sensaciones en la mano y una baja
precision al realizar las acciones. Ademas, se requiere un receptor porque el controlador remoto se hace funcionar
de manera inalambrica, de modo que no es conveniente hacerlo funcionar, y bajo determinadas circunstancias, por
ejemplo, en caso de un controlador remoto portatil, el cardan necesita hacerse funcionar por varias personas al
mismo tiempo.

El documento CN 202 769 211 U describe un dispositivo PT de control electrénico que se refiere a equipos de video
y fotografia. El dispositivo PT de control electronico estd compuesto por una manija de funcionamiento y un
dispositivo PT que puede controlarse direccionalmente. Los métodos de funcionamiento de la manija de
funcionamiento simulan por completo los métodos de funcionamiento durante un procedimiento de fotografia diario.
La sincronizacion de modos de movimiento entre la manija de funcionamiento y el dispositivo PT que puede
controlarse direccionalmente pueden lograrse a través de un potenciometro, un ordenador de Unico chip, un motor
de control de direccion, y un circuito compuesto por procesamiento, envio y recepcién de senal.

El documento US 2007/050139 A1 describe un sistema de estabilizacion que incluye una plataforma soportada por
dos 0 mas armazones de cardan soportados de manera rotatoria, teniendo cada uno un conjunto de pivotado
dispuesto en su eje de rotacién para acoplar un accionador con un sensor de rotaciéon que tiene un eje de sensor
sensible a la rotacién que esta dispuesto de manera fija con respecto al eje de rotacion, y un controlador que incluye
medios para aceptar las sefales de sensor y para producir cada sefial de motor necesaria para disponer la
plataforma en una posicién angular predeterminada con respecto a cada eje de rotacién independientemente de
cambios en la orientacion base. Una realizacién de simulacion de movimiento incluye medios de control para aceptar
una secuencia de sefal de rotacion externa y medios para producir las sefiales de motor necesarias para mover la
plataforma a lo largo de una secuencia predeterminada de posiciones representadas por la secuencia de sefal de
rotacién.

El documento US 2010/066831 A1 describe un aparato de camara que incluye: una base; una carcasa exterior
proporcionada en caso de rotacion alrededor de un primer eje imaginario que pasa por la base; una carcasa interior
proporcionada en la carcasa exterior para la rotacion alrededor de un segundo eje imaginario que se extiende en un
plano que se corta con el primer eje imaginario; una seccion de camera incorporada en la carcasa interior y que
tiene un sistema 6ptimo de seleccion de imagenes; una primera seccion de accionamiento para hacer rotar la
carcasa exterior; una segunda seccion de accionamiento para hacer rotar la carcasa interior; y una lente de
conversion soportada en la carcasa exterior; haciéndose rotar la carcasa interior por la segunda secci6on de
accionamiento entre una posicion de uso de lente de conversiéon en la que un eje Optico del sistema dptico de
seleccién de imagenes se alinea con un eje optico de la lente de conversién y un intervalo de no utilizacién de lente
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de conversion dentro del que se desplaza una trayectoria 6ptica del sistema éptico de seleccién de imagenes desde
la lente de conversion.

El documento US 2012/230668 A1 describe un sistema de camara que tiene seis ejes de rotacion para mover una
camara. El sistema de camara incluye un robot de camara y un cabezal de inclinacion para recibir y sostener una
camara, normalmente una cdmara de televisién. El robot de camara tiene un brazo que tiene cinco ejes de rotacion;
el cabezal de inclinacién se sujeta al brazo por medio de una pestafa. El propio cabezal de inclinacién tiene solo un
eje de rotacion que esta configurado para inclinar la camara alrededor de este eje de rotacion.

El documento JP 2007 114503 A describe un dispositivo de control de cabezal universal que controla un cabezal que
rota un aparato de obtencion de imagenes en una direccién panoramica y una direccién de inclinacién.

Sumario de la invencion

La invencion proporciona un dispositivo de control, un cardan en el que se aplica el dispositivo de control y un
método para controlar el cardan que son faciles de hacer funcionar y tienen una buena sensacion en las manos,
para resolver los problemas de un cardan en la técnica anterior que no es conveniente de hacer funcionar y tiene
una mala sensacién en las manos, ya que se emplean una pluralidad de teclados numéricos o un controlador remoto
para controlar de manera inalambrica el dispositivo Optico para realizar una rotaciéon, un cabeceo y asi
sucesivamente.

Las soluciones técnicas adoptadas por la invencién con el fin de resolver problemas técnicos de la misma son las
siguientes.

Segun un aspecto de la invencion, se proporciona un cardan para controlar un dispositivo 6ptico para realizar una
accién tal como se define en la reivindicacion independiente 1. El cardan puede comprender un dispositivo de
control, un conjunto de control conectado con el dispositivo de control, y un conjunto de realizacién conectado con el
conjunto de control.

En algunas realizaciones, el dispositivo de control puede comprender un balancin para recibir una instrucciéon de
accién y generar una instruccion de control que va a enviarse al conjunto de control, en el que el balancin puede
comprender una manija de balancin y un conjunto de potenciémetro conectado con la manija de balancin.

En algunas realizaciones, el conjunto de control puede estar configurado para generar, basandose en la instruccion
de control enviada por el dispositivo de control, una instruccién de realizacion para implementar una accion
correspondiente, y enviar la instruccion de realizacion al conjunto de realizacion.

En algunas realizaciones, el conjunto de realizacion puede estar configurado para implementar un control direccional
para el dispositivo optico segun la instruccion de realizacion.

En algunas realizaciones, el conjunto de potenciémetro puede comprender un primer potenciémetro para controlar
una accién de cabeceo del dispositivo 6ptico y un segundo potenciémetro para controlar una accién de rotacion del
dispositivo optico.

En algunas realizaciones, el balancin puede comprender ademas un teclado numérico para conmutar modos de
funcionamiento del cardan.

En algunas realizaciones, el dispositivo de control puede comprender ademas un brazo de soporte para soportar el
balancin y una abrazadera ubicada en un extremo del brazo de soporte.

En algunas realizaciones, el brazo de soporte presenta forma de cubo.

En algunas realizaciones, el conjunto de realizacion puede comprender un primer elemento de rotacién, un segundo
elemento de rotacion conectado con el primer elemento de rotaciéon, un elemento de transporte conectado con el
segundo elemento de rotacién, un primer motor para accionar el segundo elemento de rotacién para rotar con
respecto al primer elemento de rotacion y un segundo motor para accionar el elemento de transporte para rotar con
respecto al segundo elemento de rotacion.

En algunas realizaciones, el balancin puede comprender ademas un teclado numérico para conmutar modos de
funcionamiento del cardan.

Segun un aspecto adicional de la invencion, se proporciona un método para controlar un cardan para controlar un
dispositivo 6ptico para realizar una accion tal como se define en la reivindicacién independiente 7. El método puede
comprender recibir una instruccién de accién y generar una instruccién de control mediante un balancin. EI método
también puede comprender enviar la instruccién de control a un conjunto de control. EI método puede comprender
ademas generar, basandose en la instruccion de control, una instruccién de realizacién para implementar una accién
correspondiente y enviar la instruccion de realizacién a un conjunto de realizacién. EI método puede comprender
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adicionalmente implementar, mediante el conjunto de realizacion, un control direccional para el dispositivo éptico
segun la instruccion de realizacion.

En algunas realizaciones, el conjunto de potenciémetro puede comprender un primer potenciémetro para controlar
una accion de cabeceo del dispositivo éptico por medio del cardan y un segundo potenciémetro para controlar una
accion de rotacion del dispositivo 6ptico por medio del cardan.

En algunas realizaciones, el balancin puede comprender ademas un teclado numérico para conmutar modos de
funcionamiento del cardan.

Las realizaciones de la invencion pueden realizar los efectos técnicos de facil funcionamiento y buena sensacion en
las manos, ya que el balancin se utiliza para enviar la instruccion de control.

Breve descripcion de los dibujos
La figura 1 es un diagrama esquematico estructural de un cardan segun una realizacion de la invencion;
la figura 2 es una vista perceptiva de un balancin de un cardan segun una realizacion de la invencion.

La figura 3 es un diagrama esquematico estructural parcial de un balancin de un cardan segun una realizacién de la
invencioén;

la figura 4 es una vista perceptiva de un conjunto de realizaciéon de un cardan segun una realizacién de la invencion;
y

la figura 5 es un diagrama de flujo de un método para controlar un cardan segin una realizacién de la invencion.
Descripcion detallada de la invencion

Para una clara comprension de las caracteristicas, objetos y ventajas técnicas de la invencion, ahora se explicaran
realizaciones especificas de la invencién en detalle junto con los dibujos adjuntos.

Segun realizaciones de la invencion, se proporciona un cardan, que puede estar cargado con un dispositivo éptico
en el mismo, por ejemplo, una camara de video, una camara fotografica, un telescopio, una camara de video
remota, un instrumento de medicion y asi sucesivamente. El cardan puede estar configurado para fijar el dispositivo
optico y opcionalmente ajustar una posicion del dispositivo 6ptico (por ejemplo, cambiar una altura, un angulo de
inclinacién, una direccién de grabacion del dispositivo optico y/o mantener el dispositivo éptico estable en una
posicion determinada) con el fin de obtener videos y/o fotografias de alta calidad y asi sucesivamente.

Tal como se muestra en las figuras 1 a 4, una realizacion de la invencion proporciona un cardan 100 configurado
para cargarse con un dispositivo Optico, para controlar el dispositivo éptico para realizar acciones, y para
implementar acciones del dispositivo optico tal como cabeceo y/o rotacion. El cardan 100 puede comprender un
dispositivo 1 de control, un conjunto 2 de control conectado con el dispositivo 1 de control, y un conjunto 3 de
realizacién conectado con el conjunto 2 de control. En algunas realizaciones, el conjunto 2 de control puede estar
dispuesto entre el dispositivo 1 de control y el conjunto 3 de realizacién.

En algunas realizaciones, el dispositivo 1 de control puede comprender un balancin 11 configurado para recibir una
instruccién de accién enviada por un usuario y generar una instruccion de control que va a enviarse al conjunto 2 de
control. El balancin 11 puede comprender una manija 12 de balancin, asi como un conjunto 13 de potenciémetro y
un teclado 14 numérico conectado respectivamente con la manija 12 de balancin.

En algunas realizaciones, la manija 12 de balancin puede moverse a lo largo de una direcciéon A1 hacia arriba, a lo
largo de una direccion A2 hacia abajo, a lo largo de una direccién B1 a la izquierda, a lo largo de una direccion B2 a
la derechay a lo largo de una direccion C de presion.

En algunas realizaciones, el conjunto 13 de potenciémetro puede comprender un primer potenciometro 131
configurado para controlar una accion de cabeceo del dispositivo Optico y un segundo potenciometro 132
configurado para controlar una accién de rotacion del dispositivo 6ptico.

En algunas realizaciones, el teclado 14 numérico puede estar configurado para conmutar modos de funcionamiento
del cardan 100 que puede comprender un modo de seguimiento y un modo bloqueado. En el modo de seguimiento,
no solamente puede filtrarse hacia fuera un balanceo provocado durante el movimiento del cardan 100, sino que
también la direccién de grabacion del dispositivo éptico puede continuar con la direccion de movimiento del cardan
100. En el modo blogueado, la direccién de grabacion del dispositivo éptico puede haberse bloqueado en una
direccion especifica (por ejemplo, una direccion inicial del dispositivo éptico), independientemente de como se
mueve el cardan 100. Ambos de los dos modos anteriores pueden ser adecuados para que una Unica persona grabe
con el dispositivo optico y controle la direccién del dispositivo dptico al mismo tiempo.
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En algunos casos, el conjunto 2 de control puede estar conectado con el dispositivo 1 de control, y puede estar
configurado para generar, basandose en una instruccion de control enviada por el dispositivo 1 de control, una
instruccién de realizacion para implementar una accion correspondiente, y enviar la instruccion de realizacién al
conjunto 3 de realizacion.

En algunos casos, el conjunto 3 de realizacion puede estar configurado para implementar un control de accion para
el dispositivo éptico segun la instruccién de realizacion.

Ademas, el dispositivo 1 de control también puede comprender un brazo 15 de soporte para soportar el balancin 11,
y una abrazadera 16 ubicada en un extremo del brazo 15 de soporte. El brazo 15 de soporte puede encontrarse en
forma de cubo vacio.

En algunos casos, el conjunto 3 de realizacién puede comprender un primer elemento 304 de rotacién, un segundo
elemento 306 de rotacién conectado de manera rotatoria con el primer elemento 304 de rotacién, un elemento 308
de transporte conectado con el segundo elemento 306 de rotacion, un primer motor 301 para accionar el segundo
elemento 306 de rotacién para rotar con respecto al primer elemento 304 de rotacion, y un segundo motor 302 para
accionar el elemento 308 de transporte para rotar con respecto al segundo elemento 306 de rotacion. El dispositivo
optico puede estar cargado en el elemento 308 de transporte. El primer motor 301 puede accionar el segundo
elemento 306 de rotacién para rotar con respecto al primer elemento 304 de rotacién, permitiendo por tanto que el
dispositivo optico cargado en el elemento 308 de transporte realice una accion de cabeceo; el segundo motor 302
puede accionar el elemento 308 de transporte para rotar con respecto al segundo elemento 306 de rotacion,
permitiendo por tanto que el dispositivo 6ptico cargado en el elemento 308 de transporte realice una accién de
rotacion (es decir una accion de inclinacion hacia la derecha o hacia la izquierda).

Ademas, en algunas realizaciones, controlando la manija 12 de balancin en el dispositivo 1 de control, un usuario
puede enviar al balancin 11 seis clases de instrucciones de accion que son, respectivamente: una instruccion de
accién de presién corta, una instruccién de accion de presion larga, una instruccion de accion de empuje hacia
arriba, una instruccién de accién de empuje hacia abajo, una instruccién de acciéon de empuje hacia la izquierda y
una instruccién de accion de empuje hacia la derecha. En algunas realizaciones, la instruccién de accion de presion
corta puede significar que el usuario puede presionar la manija 12 de balancin a lo largo de la direcciéon C de presion
durante un corto periodo de tiempo cuando la manija 12 de balancin esta en la posicion intermedia del balancin 11;
la instruccion de accién de presion larga puede significar que el usuario puede presionar la manija 12 de balancin a
lo largo de la direccién C de presion durante un largo periodo de tiempo cuando la manija 12 de balancin esta en
una posicién no intermedia del balancin 11. En algunas realizaciones, el “corto periodo de tiempo” puede ser menor
de 3 segundos; y el “largo periodo de tiempo” puede ser mayor de 3 segundos. Obviamente, la duracién del “corto
periodo de tiempo” y el “largo periodo de tiempo” puede ajustarse segun requisitos reales. Con respecto a la posicién
intermedia del balancin 11, la instruccién de accién de empuje hacia arriba puede significar que el usuario puede
empujar la manija 12 de balancin a lo largo de la direccion A1 hacia arriba; la instruccion de accion de empuje hacia
abajo puede significar que el usuario puede empujar la manija 12 de balancin a lo largo de la direccién A2 hacia
abajo; la instruccion de accion de empuje hacia la izquierda puede significar que el usuario puede empujar la manija
12 de balancin a lo largo de la direccion B1 hacia la izquierda; y la instruccion de accion de empuje hacia la derecha
puede significar que el usuario puede empujar la manija 12 de balancin a lo largo de la direccion B2 hacia la
derecha.

En algunos casos, cuando el usuario envia la instruccién de accion de empuje hacia arriba al balancin 11, es decir,
el usuario empuja la manija 12 de balancin para moverse a lo largo de la direccion A1 hacia arriba, el primer motor
301 puede acelerar hacia adelante.

En algunos casos, cuando el usuario envia la instruccién de acciéon de empuje hacia abajo al balancin 11, es decir,
el usuario empuja la manija 12 de balancin para moverse a lo largo de la direccién A2 hacia abajo, el primer motor
301 puede acelerar hacia atras.

En algunos casos, cuando el usuario envia la instruccién de accién de empuje hacia la izquierda al balancin 11, es
decir, el usuario empuja la manija 12 de balancin para moverse a lo largo de la direcciéon B1 hacia la izquierda, el
segundo motor 302 puede acelerar hacia adelante.

En algunos casos, cuando el usuario envia la instruccién de accion de empuje hacia la derecha al balancin 11, es
decir, el usuario empuja la manija 12 de balancin para moverse a lo largo de la direccion B2 hacia la derecha, el
segundo motor 302 puede acelerar hacia atrés.

En algunos casos, cuando la manija 12 de balancin esta en la posicién intermedia y el usuario envia la instruccion
de accion de presion corta al balancin 11, es decir, el usuario presiona la manija 12 de balancin a lo largo de la
direccion C de presion durante un corto periodo de tiempo, el cardan 100 puede conmutarse de un modo de
funcionamiento a otro modo de funcionamiento. En algunas realizaciones, el cardan 100 puede tener dos modos de
funcionamiento que comprenden un modo de seguimiento y un modo bloqueado. Por ejemplo, cuando el cardan 100
esta en el modo de seguimiento, si el usuario envia la instruccion de accion de presion corta al balancin 11, el modo
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de funcionamiento del cardan 100 puede conmutarse al modo bloqueado. Alternativamente, cuando el cardan 100
esta en el modo bloqueado, si el usuario envia la instruccién de accidn de presion corta al balancin 11, el modo de
funcionamiento del cardan 100 puede conmutarse al modo de seguimiento.

Cuando la manija 12 de balancin esta en una posiciéon no intermedia, si el usuario envia la instruccion de accion de
presion larga al balancin 11, la manija 12 de balancin puede volver a la posicion intermedia.

Adicionalmente, cuando la manija 12 de balancin esta en la posicién intermedia, el primer motor 301 y el segundo
motor 302 pueden encontrarse en un estado estacionario pero alimentados para mantener el par.

En algunas realizaciones, las instrucciones de control del dispositivo 1 de control pueden comprender una
instruccién de control de mirar hacia arriba, una instruccion de control de mirar hacia abajo, una instruccion de
control de inclinaciéon hacia la izquierda, una instruccién de control de inclinacién hacia la derecha, una instruccion
de control de vuelta a posicién intermedia y una instruccién de control de conmutacion.

En algunas realizaciones, la realizacion de las instrucciones del conjunto 2 de control puede comprender una
instruccién de realizacién de mirar hacia arriba, una instruccién de realizacién de mirar hacia abajo, una instruccion
de realizacion de inclinacion hacia la izquierda, una instruccién de realizacién de inclinaciéon hacia la derecha, una
instruccién de realizacién de espera y una instruccién de realizacién de conmutacion.

En particular, en uso, cuando el usuario envia la instruccién de accién de empuje hacia arriba al balancin 11, es
decir, el usuario empuja la manija 12 de balancin para moverse a lo largo de la direccién A1 hacia arriba, la manija
12 de balancin puede entrar en contacto con el primer potencidémetro 131, y la manija 12 de balancin puede enviar la
instruccién de control de mirar hacia arriba al conjunto 2 de control por medio del primer potenciémetro 131; el
conjunto 2 de control, tras recibir la instruccién de control de mirar hacia arriba, puede generar la instruccion de
realizacién de mirar hacia arriba para permitir que el cardan 100 realice la accién de mirar hacia arriba, y envie la
instruccién de realizacién de mirar hacia arriba al conjunto 3 de realizacion; el conjunto 3 de realizacién, tras recibir
la instruccién de realizacion de mirar hacia arriba, puede controlar el cardan 100 para realizar la acciéon de mirar
hacia arriba, es decir, el primer motor 301 puede accionar el segundo elemento 306 de rotacién para rotar en el
sentido de las agujas del reloj con respecto al primer elemento 304 de rotacion, permitiendo por tanto que el
dispositivo éptico cargado en el elemento 308 de transporte implemente la accién de mirar hacia arriba para obtener
videos y/o fotografias en angulos de vista correspondientes y asi sucesivamente. Se conocen bien soluciones
técnicas sobre el conjunto 2 de control que recibe instrucciones de control y envia instrucciones de realizacion en el
presente sector y no se describiran en el presente documento.

En algunos casos, cuando el usuario envia la instruccién de accion de empuje hacia abajo al balancin 11, la manija
12 de balancin puede entrar en contacto con el primer potencidmetro 131, y la manija 12 de balancin envia la
instruccién de control de mirar hacia abajo al conjunto 2 de control por medio del primer potenciémetro 131; el
conjunto 2 de control, tras recibir la instruccion de control de mirar hacia abajo, puede generar la instruccion de
realizacién de mirar hacia abajo para permitir que el cardan 100 realice una accién de mirar hacia abajo, y envie la
instruccién de realizacién de mirar hacia abajo al conjunto 3 de realizacion; el conjunto 3 de realizacion, tras recibir la
instruccién de realizacién de mirar hacia abajo, puede controlar el cardan 100 para realizar la acciéon de mirar hacia
abajo, es decir, el primer motor 301 puede accionar el segundo elemento 306 de rotacién para rotar en el sentido
contrario a las agujas del reloj con respecto al primer elemento 304 de rotacion, permitiendo por tanto que el
dispositivo Optico cargado en el elemento 308 de transporte implemente la accion de mirar hacia abajo
correspondiente para obtener videos y/o fotografias en angulos de vista correspondientes mas adecuados y asi
sucesivamente.

En algunos casos, cuando el usuario envia la instruccion de accion de empuje hacia la izquierda al balancin 11, la
manija 12 de balancin puede entrar en contacto con el segundo potenciometro 132, y la manija 12 de balancin
puede enviar la instruccién de control de inclinacion hacia la izquierda al conjunto 2 de control por medio del
segundo potenciometro 132; el conjunto 2 de control, tras recibir la instruccién de control de inclinaciéon hacia la
izquierda, puede generar la instruccion de realizaciéon de inclinacion hacia la izquierda para permitir que el cardan
100 realice una accién de inclinacién hacia la izquierda, y envie la instruccion de realizaciéon de inclinacién hacia la
izquierda al conjunto 3 de realizacion; el conjunto 3 de realizacién, tras recibir la instruccién de realizaciéon de
inclinacién hacia la izquierda, puede controlar el cardan 100 para realizar la accién de inclinacion hacia la izquierda,
es decir, el segundo motor 302 puede accionar el elemento 308 de transporte para rotar en el sentido de las agujas
del reloj con respecto al segundo elemento 306 de rotacién, permitiendo por tanto que el dispositivo éptico cargado
en el elemento 308 de transporte implemente la acciéon de inclinacién hacia la izquierda correspondiente para
obtener videos y/o fotografias en angulos de vista correspondientes mas adecuados y asi sucesivamente.

En algunos casos, cuando el usuario envia la instruccion de acciéon de empuje hacia la derecha al balancin 11, la
manija 12 de balancin puede entrar en contacto con el segundo potenciémetro 132, y la manija 12 de balancin
puede enviar la instruccién de control de inclinacién hacia la derecha al conjunto 2 de control por medio del segundo
potenciometro 132; el conjunto 2 de control, tras recibir la instruccién de control de inclinacion hacia la derecha,
puede generar la instruccién de realizacién de inclinaciéon hacia la derecha para permitir que el cardan 100 realice
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una accion de inclinacién hacia la derecha, y envie la instruccion de realizacion de inclinacién hacia la derecha al
conjunto 3 de realizacion; el conjunto 3 de realizacién, tras recibir la instruccion de realizacion de inclinacion hacia la
derecha, puede controlar el cardan 100 para realizar la accién de inclinacion hacia la derecha, es decir, el segundo
motor 302 puede accionar el elemento 308 de transporte para rotar hacia la derecha con respecto al segundo
elemento 306 de rotacion, permitiendo por tanto que el dispositivo 6ptico cargado en el elemento 308 de transporte
implemente la accién de rotacidén hacia la derecha correspondiente para obtener videos y/o fotografias en angulos
de vista correspondientes mas adecuados y asi sucesivamente.

En algunos casos, cuando la manija 12 de balancin esta en la posicién intermedia y el usuario envia la instruccion
de accién de presion corta al balancin 11, la manija 12 de balancin puede entrar en contacto con el teclado 14
numeérico, y la manija 12 de balancin puede enviar la instruccién de control de conmutacion al conjunto 2 de control
por medio del teclado 14 numérico. El conjunto 2 de control, tras recibir la instruccion de control de conmutacién,
puede generar la instruccion de realizacién de conmutacion para permitir que el cardan 100 realice la conmutacion
de modo de funcionamiento, y envie la instruccién de realizacion de conmutacién al conjunto 3 de realizacion. El
conjunto 3 de realizacion, tras recibir la instruccion de realizacion de conmutacién, puede conmutar el modo de
funcionamiento del cardan 100. Por ejemplo, cuando el cardan 100 esta en el modo de seguimiento, si el usuario
envia la instruccion de accién de presion corta al balancin 11, el modo de funcionamiento del cardan 100 puede
conmutarse al modo bloqueado. Alternativamente, en algunas realizaciones, cuando el cardan 100 esta en el modo
bloqueado, si el usuario envia la instruccion de accion de presion corta al balancin 11, el modo de funcionamiento
del cardan 100 puede conmutarse al modo de seguimiento.

En algunos casos, cuando la manija 12 de balancin se mantiene en la posicién hacia la direccién A1 hacia arriba o la
direccion A2 hacia abajo desde la posicién intermedia, si el usuario envia la instrucciéon de accion de presion larga al
balancin 11, la manija 12 de balancin presiona el primer potenciémetro 131 durante un largo periodo de tiempo, y la
manija 12 de balancin puede enviar la instruccién de control de vuelta a posicién intermedia al conjunto 2 de control
por medio del primer potenciometro 131. El conjunto 2 de control, tras recibir la instruccion de control de vuelta a la
posicion intermedia, puede generar la instruccién de realizaciéon de espera para permitir que el cardan 100 mantenga
la posicién actual, y envia la instruccion de realizacion de espera al conjunto 3 de preformacion. Después de que el
conjunto 3 de realizacién recibe la instruccion de realizacion de espera, el primer motor 301 puede encontrarse en
un estado estacionario pero alimentado para mantener el par. En este momento, la manija 12 de balancin puede
volver a la posicion intermedia.

En algunos casos, cuando la manija 12 de balancin se mantiene en la posicién hacia la direccién B1 hacia la
izquierda o la direccién B2 hacia la derecha desde la posicién intermedia, si el usuario envia la instruccién de accién
de presion larga al balancin 11, la manija 12 de balancin 12 puede presionar el segundo potenciémetro 132 durante
un largo periodo de tiempo, y la manija 12 de balancin puede enviar la instruccion de control de vuelta a posicién
intermedia al conjunto 2 de control por medio del segundo potenciometro 132. El conjunto 2 de control, tras recibir la
instruccién de control de vuelta a posicidn intermedia, puede generar la instruccion de realizacion de espera para
permitir que el cardan 100 mantenga la posicion actual y envia la instruccion de realizacion de espera al conjunto 3
de realizacién. Después de que el conjunto 3 de realizacién recibe la instruccion de realizacién de espera, el
segundo motor 302 puede encontrarse en un estado estacionario pero alimentado para mantener el par. En este
momento, la manija 12 de balancin puede volver a la posicién intermedia.

El cardan 100, seguin algunas realizaciones de la invencion, no solamente es facil de hacer funcionar, sino que
también tiene una buena sensacion en las manos, ya que el balancin 11 se utiliza para enviar la instruccion de
control.

Haciendo referencia a las figuras 1 a 5, una realizacion de la invencién también proporciona un método para
controlar el cardan 100, para controlar un dispositivo dptico para realizar la accion, el método puede comprender las
siguientes etapas:

S1: recibir una instruccion de acciéon y generar una instruccion de control por el balancin 11. En algunas
realizaciones, el balancin 11 puede comprender una manija 12 de balancin, asi como un conjunto 13 de
potenciémetro y un teclado 14 numérico conectado con la manija 12 de balancin. El conjunto 13 de potenciémetro
puede comprender un primer potenciémetro 131 para controlar una accién de cabeceo del dispositivo 6ptico por
medio del cardan 100 y un segundo potenciémetro 132 para controlar una accién de rotacién del dispositivo 6ptico
por medio del cardan 100. En algunas realizaciones, el teclado 14 numérico puede estar configurado para conmutar
modos de funcionamiento del cardan 100.

El usuario puede enviar al balancin 11 seis clases de instrucciones de accién, que pueden ser, respectivamente: una
instruccién de accion de presion corta, una instruccion de accion de presion larga, una instruccién de accién de
empuje hacia arriba, una instruccion de accién de empuje hacia abajo, una instruccién de accién de empuje hacia la
izquierda y una instruccion de accién de empuje hacia la derecha.

En algunas realizaciones, las instrucciones de control pueden ser, respectivamente: una instruccion de control de
mirar hacia arriba, una instruccién de control de mirar hacia abajo, una instruccién de control de inclinacién hacia la
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izquierda, una instruccion de control de inclinacién hacia la derecha, una instrucciéon de control de vuelta a posicién
intermedia, y una instruccion de control de conmutacién.

En algunas realizaciones, cuando el usuario envia la instruccion de accion de empuje hacia arriba al balancin 11, es
decir, el usuario empuja la manija 12 de balancin para moverse a lo largo de la direccién A1 hacia arriba, la manija
12 de balancin puede entrar en contacto con el primer potencidémetro 131, generando, por tanto, la instrucciéon de
control de mirar hacia arriba.

En algunas realizaciones, cuando el usuario envia la instruccion de accién de empuje hacia abajo al balancin 11, es
decir, el usuario empuja la manija 12 de balancin para moverse a lo largo de la direccion A2 hacia abajo, la manija
12 de balancin puede entrar en contacto con el primer potencidémetro 131, generando, por tanto, la instrucciéon de
control de mirar hacia abajo.

En algunas realizaciones, cuando el usuario envia la instruccion de accion de empuje hacia la izquierda al balancin
11, es decir, el usuario empuja la manija 12 de balancin para moverse a lo largo de la direccion B1 hacia la
izquierda, la manija 12 de balancin puede entrar en contacto con el segundo potenciémetro 132, generando, por
tanto, la instruccién de control de inclinacion hacia la izquierda.

En algunas realizaciones, cuando el usuario envia la instruccién de accion de empuje hacia la derecha al balancin
11, es decir, el usuario empuja la manija 12 de balancin para moverse a lo largo de la direccion B2 hacia la derecha,
la manija 12 de balancin puede entrar en contacto con el segundo potencidmetro 132, generando, por tanto, la
instruccién de control de inclinacién hacia la derecha.

En algunos casos, cuando la manija 12 de balancin esta en la posicién intermedia y el usuario envia la instruccion
de accion de presién corta al balancin 11, es decir, el usuario presiona la manija 12 de balancin durante un corto
periodo de tiempo, la manija 12 de balancin puede entrar en contacto con el teclado 14 numérico, generando, por
tanto, la instruccién de control de conmutacién. El cardan 100 puede conmutarse de un modo de funcionamiento a
otro modo de funcionamiento. En algunas realizaciones, el cardan 100 puede tener dos modos de funcionamiento
que comprenden un modo de seguimiento y un modo bloqueado. Por ejemplo, cuando el cardan 100 esta en el
modo de seguimiento, si el usuario envia la instruccion de accién de presion corta al balancin 11, el modo de
funcionamiento del cardan 11 puede conmutarse al modo bloqueado. Alternativamente, cuando el cardan 100 esta
en el modo bloqueado, si el usuario envia la instruccion de accién de presion corta al balancin 11, el modo de
funcionamiento del cardan 100 puede conmutarse al modo de seguimiento.

En algunos casos, cuando la manija de balancin esta en una posicion no intermedia, cuando el usuario envia la
instruccién de accién de presién larga al balancin 11, la manija de balancin 2 puede entrar en contacto con el primer
potenciometro 131 o el segundo potenciometro 132, generando, por tanto, la instrucciéon de control de vuelta a
posicion intermedia. La manija 12 de balancin puede volver a la posicion intermedia.

Adicionalmente, cuando la manija 12 de balancin esta en la posicién intermedia, el primer motor 301 y el segundo
motor 302 pueden encontrarse en un estado estacionario pero alimentados para mantener el par.

S2: enviar la instruccién de control a un conjunto 2 de control;

En algunos casos, cuando el usuario hace funcionar el balancin 11 para empujarlo para moverse hacia la direccion
A1 hacia arriba a través de la manija 12 de balancin, el balancin 11 puede enviar una instrucciéon de control para una
acciéon de mirar hacia arriba al conjunto 2 de control por medio del primer potenciometro 131. Cuando el usuario
hace funcionar el balancin 11 para empujarlo para moverse hacia la direccién A2 hacia abajo a través de la manija
12 de balancin, el balancin 11 puede enviar una instruccion de control para una accion de mirar hacia abajo al
conjunto 2 de control por medio del primer potenciémetro 131. Cuando el usuario hace funcionar el balancin 11 para
empujarlo para moverse hacia la direccion B1 hacia la izquierda a través de la manija 12 de balancin, el balancin 11
puede enviar una instruccion de control para una accién de rotacién hacia la izquierda al conjunto 2 de control por
medio del segundo potenciometro 132. Cuando el usuario hace funcionar el balancin 11 para empujarlo para
moverse hacia la direccién B2 hacia la derecha a través de la manija 12 de balancin, el balancin 11 puede enviar
una instruccion de control para una accién de rotacién hacia la derecha al conjunto 2 de control por medio del
segundo potenciémetro 132. Cuando el balancin 11 esta en la posicién intermedia, cuando el usuario presiona la
manija 12 de balancin durante un corto periodo de tiempo, el balancin 11 puede enviar la instruccion de control de
conmutacion al conjunto 2 de control por medio del teclado 14 numérico. Cuando el balancin 11 esta en una posicion
no intermedia, cuando el usuario presiona la manija 12 de balancin durante un largo periodo de tiempo, el balancin
11 puede enviar la instruccién de control de vuelta a posicion intermedia al conjunto 2 de control por medio del
primer potenciometro 131 o el segundo potenciometro 132.

S3: generar, basandose en la instruccion de control, una instruccién de realizacién para implementar una accién
correspondiente, y enviar la instruccion de preformacion al conjunto 3 de realizacion.

En algunas realizaciones, las instrucciones de realizacion del conjunto 2 de control pueden comprender una
instruccién de realizacién de mirar hacia arriba, una instruccién de realizacién de mirar hacia abajo, una instruccion
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de realizacion de inclinacion hacia la izquierda, una instruccién de realizacién de inclinaciéon hacia la derecha, una
instruccién de realizacién de espera y una instruccién de realizacién de conmutacion.

En algunos casos, el conjunto 2 de control, tras recibir la instruccién de control de mirar hacia arriba, puede generar
la instruccion de realizacion de mirar hacia arriba para permitir que el cardan 100 realice una accién de mirar hacia
arriba y envie la instruccién de realizacién de mirar hacia arriba al conjunto 3 de realizacion.

En algunos casos, el conjunto 2 de control, tras recibir la instruccion de control de mirar hacia abajo, puede generar
la instruccion de realizacion de mirar hacia abajo para permitir que el cardan 100 realice una accién de mirar hacia
abajo y envie la instruccion de realizacion de mirar hacia abajo al conjunto 3 de realizacién.

En algunos casos, el conjunto 2 de control, tras recibir la instruccion de control de inclinacién hacia la izquierda,
puede generar la instruccion de realizacion de inclinacién hacia la izquierda para permitir que el cardan 100 realice
una accion de inclinacion hacia la izquierda y envie la instruccién de realizacion de inclinaciéon hacia la izquierda al
conjunto 3 de realizacion.

En algunos casos, el conjunto 2 de control, tras recibir la instruccion de control de inclinaciéon hacia la derecha,
puede generar la instruccién de realizacién de inclinaciéon hacia la derecha para permitir que el cardan 100 realice
una accioén de inclinacion hacia la derecha y envie la instruccién de realizaciéon de inclinacion hacia la derecha al
conjunto 3 de realizacion.

En algunos casos, el conjunto 2 de control, tras recibir la instruccion de control de vuelta a posicion intermedia,
puede generar la instruccion de realizacién de espera para permitir que el cardan 100 mantenga la posicion actual y
envie la instruccion de realizacion de espera al conjunto 3 de realizacion.

En algunos casos, el conjunto 2 de control, tras recibir la instrucciéon de control de conmutacion, puede generar la
instruccién de realizacion de conmutaciéon para permitir que el cardan 100 realice la conmutacion de modo de
funcionamiento y envie la instruccion de realizacion de conmutacion al conjunto 3 de realizacion.

S4: implementar un control direccional para el dispositivo éptico segin la instruccion de realizacion mediante el
conjunto 3 de realizacion.

En algunos casos, el conjunto 3 de realizacién, tras recibir la instruccion de realizacion de mirar hacia arriba, puede
controlar el cardan 100 para realizar una accion de mirar hacia arriba, es decir, el primer motor 301 puede accionar
el segundo elemento 306 de rotacidn para rotar en el sentido de las agujas del reloj con respecto al primer elemento
304 de rotacion, permitiendo por tanto que el dispositivo 6ptico cargado en el elemento 308 de transporte
implemente una accién de mirar hacia arriba correspondiente, para obtener videos y/o fotografias en angulos de
vista correspondientes y asi sucesivamente. Se conocen bien las soluciones técnicas sobre el conjunto 2 de control
que recibe instrucciones de control y envia instrucciones de realizacién en el presente sector y no se describiran en
el presente documento.

En algunos casos, el conjunto 3 de preformacion, tras recibir la instruccion de realizacion de mirar hacia abajo,
puede controlar el cardan 100 para realizar una accién de mirar hacia abajo, es decir, el primer motor 301 puede
accionar el segundo elemento 306 de rotacién para rotar en el sentido contrario a las agujas del reloj con respecto al
primer elemento 304 de rotacién, permitiendo por tanto que el dispositivo Optico cargado en el elemento 308 de
transporte implemente la accion de mirar hacia abajo correspondiente, para obtener videos y/o fotografias en
angulos de vista correspondientes mas adecuados.

En algunos casos, el conjunto de preformacion, tras recibir la instruccion de realizacién de inclinacién hacia la
izquierda, puede controlar el cardan 100 para realizar una accién de rotacién hacia la izquierda, es decir, el segundo
motor 302 puede accionar el elemento 308 de transporte para rotar en el sentido de las agujas del reloj con respecto
al segundo elemento 306 de rotacién, permitiendo por tanto que el dispositivo dptico cargado en el elemento 308 de
transporte implemente la acciéon de rotacion hacia la izquierda correspondiente, para obtener videos y/o fotografias
en angulos de vista correspondientes mas adecuados.

En algunos casos, el conjunto de preformacion 3, tras recibir la instruccion de realizacion de inclinacion hacia la
derecha, puede controlar el cardan 100 para realizar una accion de rotacion hacia la derecha, es decir, el segundo
motor 302 puede accionar el elemento 308 de transporte para rotar en el sentido contrario a las agujas del reloj con
respecto al segundo elemento 306 de rotacion, permitiendo por tanto que el dispositivo Optico cargado en el
elemento 308 de transporte implemente la accion de rotacion hacia la derecha correspondiente, para obtener videos
y/o fotografias en angulos de vista correspondientes mas adecuados.

En algunos casos, el conjunto 3 de realizacion, tras recibir la instruccion de realizacion de espera, puede controlar el
cardan 100 para mantener la posicién actual, es decir, el primer motor 301 y el segundo motor 302 pueden
encontrarse en el estado estacionario pero alimentados para mantener el par.
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En algunos casos, el conjunto 3 de realizacion, tras recibir la instruccion de realizacion de conmutacion, puede
conmutar el modo de funcionamiento actual del cardan 100. Por ejemplo, cuando el cardan 100 estéa en el modo de
seguimiento, el modo de funcionamiento del cardan puede conmutarse al modo bloqueado. Alternativamente,
cuando el cardan esta en el modo bloqueado, el modo de funcionamiento del cardan 100 puede conmutarse al modo
de seguimiento.

El método para hacer funcionar cardan 100 segun una realizacién de la invenciéon no solamente es facil de hacer
funcionar, sino que también tiene una buena sensacion en las manos, ya que el balancin 11 se utiliza para enviar la
instruccién de control.

Aunque las realizaciones preferidas de la presente invencién se han descrito en relacién con los dibujos anteriores,
el alcance de protecciéon de la presente invencién no se limita a las mismas. Las realizaciones son simplemente
ilustrativas, pero no limitativas. Puede realizarse cualquier modificacion y variacion equivalente por los expertos en la
técnica sin alejarse del fin y del alcance protegidos por las reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1. Cardan para controlar un dispositivo 6ptico para realizar una accion, que comprende un dispositivo (1) de control,
un conjunto (2) de control conectado con el dispositivo (1) de control, y un conjunto (3) de realizacion conectado con
el conjunto (2) de control y que porta el dispositivo optico; en el que,

el dispositivo (1) de control comprende un balancin (11) para recibir una instruccién de accién enviada por un
usuario y generar una instruccion de control que va a enviarse al conjunto (2) de control, en el que el balancin (11)
comprende una manija (12) de balancin y un conjunto (13) de potencidmetro conectado con la manija (12) de
balancin; el conjunto (2) de control esté configurado para generar, basandose en la instruccion de control enviada
por el dispositivo (1) de control, una instruccién de realizacion para implementar una accién correspondiente, y
enviar la instruccion de realizacion al conjunto (3) de realizacién; y

el conjunto (3) de realizacién esta configurado para implementar un control direccional para el dispositivo 6ptico
segun la instruccion de realizacion;

en el que el balancin (11) comprende ademas un teclado (14) numérico para conmutar modos de funcionamiento del
cardan, comprendiendo los modos de funcionamiento:

(i) un modo de seguimiento en el que una direccién de grabacion del dispositivo 6ptico continGia con una direccion de
movimiento del cardan; y

(ii) un modo bloqueado en el que la direccion de grabacion del dispositivo optico se bloquea en una direccion
especifica independientemente de como se mueve el cardan.

2. Cardan segun la reivindicacion 1, en el que el conjunto (13) de potenciometro comprende un primer potenciometro
(131) configurado para controlar una accién de cabeceo del dispositivo éptico, y un segundo potenciémetro (132)
configurado para controlar una accién de rotacion del dispositivo 6ptico.

3. Cardan segun la reivindicacion 1, en el que la direccion especifica es una direccion inicial del dispositivo optico.

4. Cardan segun la reivindicacion 1, en el que el dispositivo (1) de control comprende ademas un brazo (15) de
soporte para soportar el balancin (11) y una abrazadera (16) ubicada en un extremo del brazo (15) de soporte.

5. Cardan segun la reivindicacion 4, en el que el brazo (15) de soporte presenta forma de cubo.

6. Cardan segun la reivindicacion 1, en el que el conjunto (3) de realizacion comprende un primer elemento (304) de
rotacion, un segundo elemento (306) de rotacion conectado con el primer elemento (304) de rotacion, un elemento
de transporte conectado con el segundo elemento de rotacion, un primer motor para accionar el segundo elemento
(306) de rotacion para rotar con respecto al primer elemento (304) de rotacion y un segundo motor para accionar el
elemento de transporte para rotar con respecto al segundo elemento (306) de rotacién.

7. Método para controlar un cardan y un dispositivo éptico para realizar una accién, que comprende las etapas de:

recibir una instruccion de accién procedente de un usuario y generar una instruccién de control mediante un balancin
(11), en el que el balancin (11) comprende un teclado (14) numérico;

enviar la instruccién de control a un conjunto (2) de control;

generar, basandose en la instruccion de control, una instruccion de realizacion para implementar una accién
correspondiente, y enviar la instruccion de realizacion a un conjunto (3) de realizaciéon que transporta el dispositivo
Optico; e

implementar un control direccional para el dispositivo dptico segun la instruccién de realizacion mediante el conjunto
(3) de realizacion.

recibir, por medio del teclado (14) numérico, instrucciones para conmutar de un primero de los modos de
funcionamiento del cardan a un segundo de los modos de funcionamiento, comprendiendo los modos de
funcionamiento:

(i) un modo de seguimiento en el que una direccidén de grabacion del dispositivo 6ptico continGia con una direccion de
movimiento del cardan; y

(ii) un modo bloqueado en el que la direccion de grabacion del dispositivo Optico se bloquea en una direccion
especifica independientemente de como se mueve el cardan.
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8. Método segun la reivindicacion 10, en el que el conjunto (13) de potencidmetro comprende un primer
potenciémetro (131) para controlar una accién de cabeceo del dispositivo 6ptico por medio del cardan y un segundo
potenciémetro (132) para controlar una accién de rotacion del dispositivo éptico por medio del cardan.
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FIG. 1
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S1: recibir una instruccion de accidn y generar una
instruccion de control por un balancin

S2: enviar la instruccion de control a un conjunto de
control

S3: generar, basandose en la instruccion de control,
una instruccion de realizacion para implementar una
accion correspondiente, y enviar la instruccion de
realizacion a un conjunto de realizacion

S4: implementar un control direccional para el
dispositivo 6ptico segun la instruccion de realizacion
mediante el conjunto de realizacion

FIG. 5
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