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System będzie umożliwiał operatorowi zdalną obserwację 

otoczenia łodzi POWERboat, podczas zawodów w 

Monako, gdzie zakazano obecności osób na pokładzie.

Połączenie mechanizmu Pan-Tilt z goglami VR pozwoli odwzorować 

ruch głowy operatora na ruch kamery, zapewniając płynne 

sterowanie kierunkiem obserwacji.

Ø Opracowanie koncepcji systemu zdalnej obserwacji otoczenia łodzi 

POWERboat.

Ø Zaprojektowanie mechanizmu Pan-Tilt z dwoma serwami Waveshare 

ST3215.

Ø Zastosowanie Raspberry Pi 5 do obsługi kamery oraz transmisji obrazu.

Ø Wykorzystanie kart sieciowych Wi-Fi do transmisji obrazu za pomocą 

WFB-ng.

Ø Zastosowanie Raspberry Pi Pico do sterowania serwomechanizmami.

Ø Integracja systemu z goglami VR i sterowaniem kamerą za pomocą 

ruchu głowy operatora.

Badaniu poddano system zdalnej obserwacji łodzi  POWERboat, 

składający się z ruchomej głowicy Pan-Tilt z kamerą, sterowanej w czasie 

rzeczywistym ruchami głowy operatora (gogle VR).

Ø System Pan-Tilt z transmisją WFB-ng i obsługą VR umożliwi intuicyjną 

i efektywną obserwację otoczenia łodzi POWERboat.

Ø Zastosowane serwa ST3215-HS zapewnią płynny i precyzyjny ruch 

kamery w dwóch osiach.

Ø Operator zyska pełną świadomość sytuacyjną bez potrzeby 

przebywania na pokładzie.
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