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‘®: PROJEKTIDEE Automation

Die Grundidee dieses Projekts ist die Entwicklung einer
drahtlosen, ferngesteuerten Kameraplattform. Ziel ist es, eine
Kamera aus der Distanz uber einen Bluetooth-Joystick
prazise in zwei Achsen (Schwenken und Neigen) zu steuern.

DATEN UND
FAKTEN

Das ist besonders niitzlich, um Kameras an schwer ’

ZuganghChen Orten fleXibel aUSZUHChten. Systemarchitektur& Steuerung;

Damit das System auch unbeaufsichtigt sicher aufgestellt |

] ] ] ] ] Mikrocontroller: 2x AVR (ATmega328P), 16 MHz Taktfrequenz
Werden kann, ISt eine RFID'ZungffSkontrou.e Integrlert: NUI‘ Software: Hardwarenahes C, Non-Blocking Code
mit der richtigen Schliisselkarte lasst sich die Plattform Timing: Hardware-Timer-Interrupts (z.8. Timer1: 250 ps. Timer2:
. .. . . . us

bedienen. Kombiniert mit einem zuschaltbaren LED-Blitz und

basierend auf komplett selbst entwickelten Platinen entsteht Mechanik & Aktorik:

SO ein kompaktesr sicheres und smartes Kamera-Tool. X-Achse (Pan): Schrittmotor (NEMA 17), 1/8 Microstepping-Betrieb
Y-Achse (Tilt): Servomotor, hochauflésende Software-PWM (10 ps

Steps)

@ F U N I(TI O N SW E I S E Beleuchtung: Stufenlos dimmbarer LED-Blitz via PWM

Kommunikation & Sicherheit:

¢ SyStemSta r & RFID-Sperre (Standby) Eingabe: Analoger 2-Achsen-Joystick, Encoder, Trimmer, Taster
e Autorisieru ng S Freischaltu ng Funkstrecke: Bluetooth-Modul (HC-05), UART mit 9600 Baud
] ] Sicherheit: RFID-Modul (RC522) als Hardware-Wegfahrsperre
e Datenerfassung am Transmitter (Sensoren einlesen)
e Datenpaketierung & Bluetooth-Ubertragung

Elektronik & Spannungsversorgung:

° NOn'BlOCking Empfa ng (Receiver) Platinen: Eigens entwickelte PCBs (Receiver + Transmitter)
_ _ Logikspannung: 5V DC

e Horizontale Bewegung (Schrittmotor / Pan) Motorspannung:
. . _ -Schrittmotor: 12V DC

e Vertikale Neigung (Servomotor / Tilt) -Servomotor: 6V DC

e Videoubertragung mit WIFI

43ITVA XVA
uazog 04l

0 VANYS
m Auuel ZIOW

Projektteam: oF &=
Moritz Hanny omo

{valier

TFO BOZEN



http://www.tcpdf.org

