IV SYMPOZJUM TECHNIKI

MOTOROWODNE]J

Wirtualne oczy na wodzie -
system VR todzi POWERboOat

WPROWADZENIE CEL PROJEKTU

System bedzie umozliwiat operatorowi zdalng obserwacje > Opracowanie koncepcji systemu zdalnej obserwacji otoczenia todzi
otoczenia todzi POWERboat, podczas zawodow w POWERDboat.
Monako, gdzie zakazano obecnosci osob na poktadzie. » Zaprojektowanie mechanizmu Pan-Tilt z dwoma serwami Waveshare
i WIZUALIZACJA MECHANIZMU i 5T3215.
i » Zastosowanie Raspberry Pi 5 do obstugi kamery oraz transmisji obrazu.
SR > Wykorzystanie kart sieciowych Wi-Fi do transmisji obrazu za pomoca

Waveshare

ST3215-HS WEB-ng.

(Bus Servo)

SERWO PAN
(0$ POZIOMA)

Waveshare
ST3215-HS
(Bus Servo)

» Zastosowanie Raspberry Pi Pico do sterowania serwomechanizmami.

> Integracja systemu z goglami VR i sterowaniem kamerg za pomocg

ruchu gtowy operatora.

----- Sterowanie TILT (0§ pionowa)

----- Sterowanie PAN (o$ pozioma)

\ J

Potgczenie mechanizmu Pan-Tilt z goglami VR pozwoli odwzorowac

ruch gtowy operatora na ruch kamery, zapewniajgc ptynne M E T O D O L 0 G I A

sterowanie kierunkiem obserwagji.

Badaniu poddano system zdalnej obserwacji todzi POWERboat,
sktadajgcy sie z ruchomej gtowicy Pan-Tilt z kamerg, sterowanej w czasie

rzeczywistym ruchami gtowy operatora (gogle VR).

SCHEMAT BLOKOWY IMPLEMENTACJI

KAMERA RASPBERRY PI 5 LAPTOP GOGLE VR (FPV)

STRUMIEN WIDEO
(WFB-ng)
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(sterowanie) (sterowanie) i

1. POPRAWNE STEROWANIE PAN-TILT 2. SLEDZENIE RUCHU GEOWY [* SO ‘ ™ —
Dwa stopnie swobody. Kamera podaza za orientacjg operatora e e
Plynny obrét kamery w osi PAN (£170°) w goglach VR z wysokg doktadnoscig \. J
i TILT (£90°). i responsywnoscia.
3. TRANSMISJA OBRAZU 4. NISKIE OPOZNIENIE
W CZASIE RZECZYWISTYM Srednie opéznienie end-to-end
Stabilny podglad w czasie rzeczywistym SUZ GRS RpaT e, > System Pan-Tilt z transmisjg WFB-ng i obstugg VR umozliwi intuicyjng

o zapewnia ptynng i naturalng

z niskq liczbg utraconych klatek. . . . ) )
obstuge w czasie przysziym. | efektywng obserwacje otoczenia todzi POWERboat.

» Zastosowane serwa ST3215-HS zapewnig ptynny i precyzyjny ruch

5. DWUKIERUNKOWA KOMUNIKACJA Y Z}\ GZ"JV?’;";’:C(’HDO ZASTOSOWANIA kamery w dwoch osiach.
Przesyt wid danych sterujacych Wi X i
Przesyt wideo oraz danych sterujacyc SRt » Operator zyska petng Swiadomos¢ sytuacyjng bez potrzeby
i telemetrii realizowany niezawodnie — b e ' _
orzez WFB-ng, Ny, OPeERRENGEERLgAIbeEe przebywania na poktadzie.
gotowy do uzycia w $rodowisku zawodow. &
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