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¢ Sistema de Comunicaciones Opticas para Control de Camara de Vigilancia

1.- Intraduccion (1)

» Propositodel proyecto:

o/Disefar un sistema de comunicaciones opfticas
para controlar elkmovimiento de‘'una camara de
video en un CCTV

» Punto de partida:

e Dos transceptores dpticos, capaces de transmitir
datos en un sentido y video en otro (por fibra SM)

Datos (1310nm)

EMOB-11 RMOB-11

Video (1550nm)
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- Intraduccion (1)

I:> Objetivos:

CAMARA
DE
VIGILANCIA - ] RMOB-11 S CONTROL
Fibra

Optica
Moenomodo

Sefal de video
CONTROL TR
———— Sefal de datos
Senal ¢ptica

MINIMO COSTE
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- Intraduccion (I11)

I:> Restricciones:

Los equipos 6pticos disponen
de una linea seriefpara‘datos

D

Control serie

I:> Alcance del proyecto:

 Busqueda de soluciones posibles
* Realizacion fisica del CCTV
e Puesta en marcha y funcionamiento del sistema completo

* Presentacion de posibles mejoras
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2.- Descripcion de trabajés comprendidos
SEP’03 OCT'03 NOV'03 . DIC'0O3 ENE'0O4 FEB/O4 MAR’'04

BuUsqueda'de informacion
de soluciones
is de necesidades
Adquisigion de
materiales

Pruebas varias (camara.
seryomotor, monitor, etc)

Pruebas del Subsistema
de Datos

Redaccioén de la memoria --
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3.- Busqueda de soluciones (I)
+ Movimiento de la camara:

- Motores paso a paso

e Se mueven un'paso (1.8%- 90°) cada vez que les llega una
secuencia de 6rdenes determinada
* Necesitan un controlador externo. Hay dos opciones:

e Integrados con 2 6 3 bits de control'(MPPC001
y SAA1027)
e Placa controladora programable con entrada RS232

- Servomotores

 Pueden colocarse en cualquier posicion dentro de
su rango (~ 180°) mediante control PWM

e Se controlan con un unico bit # Mas sencillo
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3.- Busqueda de solucienes (II)

+ Control de la camara:

- Control software

» Basado en el uso de interrupciones
* Rutinas que envian por el puerto serie las sefales de control
* Requiere tarjetas controladoras:

SEREES Pulsos

de control PWM

PC Tarjeta
RS232

- Control hardware

* Generador de pulsos de ancho programable
* Realizable en placa de circuito impreso (PCB)

L} Mas sencillo




EMOB
VIDEO IN DATOS OUT FIBRA

RMOB

VIDEO
ouT

. FIBRA DATO
)

Servo
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4.- Descripcion de la solucion (11)
|:> Subsistemas:

Subsgistema 1: Video

e Camara de video
 Monitor de video

Subsistema 3: Fibra 6ptica

e Latiguillo de fibra 6ptica
* Transceptores Opticos

GENERADOR
DE PULSOS &

Subsistema 2: Datos

* Generador de pulsos
- Servomaotor
e Tripode
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4.- Descripcion de la solucion (111)

:E> Subsistema1: iideo

e Camara de vide@: CCD-G100STE de Sony
e Salida de videpo RCA

< Monitor de video: TVM-10/de APF Electronics
e Entrada de video BNC
e Imagen en blanco y hegro
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4.- Descripcion de la solucCion (1V)

# Subsistema 2: Datos (I)

e Generador de pulsos ()
e Frecuencia: 50Hz (20ms)
e Circuito de aplicacion del temporizador 555
e Salida negada entre -5¥ y OV (requiere un inversor)
e Programable con un i
potenciémetro

£1=0894 % (Ri +Rz }xC
£2=0694 x Rz xCi

Ganarador de pulsos—5@Hz (ASF)

1.44
Ci % (R + 2%Rz)

Frecuencia =
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4.- Descripcion de la solucion (V)

# Subsistema 2: Datos (I1)

e Generador de pulsos (Il)
e Va dentro del\llamado Sistema de Control
del Servomoton
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4.- Descripcion de la solucion (V1)

# Subsistema 2: Datos (l11)

e Servomotor (I)

e Modelo Futaba S3003

* Capacidad de\carga: 3Kg/cm

* Dimensiones: 4cm X 3.6cm X 2cm

e Control serie PWM

/Rango de giro: 180°

e Para mantener la posicion, debe
seguir recibiendo el tren de pulsos
PWM
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4.- Descripcion de la solucion (VI

# Subsistema 2: Datos (1V)

eServomotor (II)
<Controlable con pulsos de ancho 20ms

Extremo A

D e Esquema de
conexiones:

Rango de giro: 180°

+5v
Extremo B GND _¢ v}_ Control

L2
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4.- Descripcion de la solucion (VIH)

# Subsistema 2: Datos (V)

e Tripode
e Modelo TS-3 de Starblitz
e Modificado para formar g€l conjunto

'. camara-tripode-servo
=k

[

—

;
e ie,

; O
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4.- Descripcion de la solacion (1X)

# Subsistema 3: Fibra optica (I)

eLatiguillo de fibka 6ptica

I

Tipo de fibra » Monomodo

Conectores FC/PC

Longitud 2 metros

Atenuacion 22
Ventana

0.61 dB

Atenuacion 32
Ventana

0.33 dB
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4.- Descripcion de la solucCion (X)

# Subsistema 3: Fibra optica (Il)

e Transceptores gpticos (I)

« EMOB-11: emisor de video(1550nm) y receptor de
datos (1310nm)

e Entrada de video BNC (necesita adaptador BNC/RCA)
e Salida de datos DB9 macho
e Conector 6ptico FC/PC

e RMOB-11: emisor de datos (1310nm) y receptor de
video (1550nm)

e Salida de video BNC
e Entrada de datos a través de unpin TTL
e Conector 6ptico FC/PC




Sistema de Comunicaciones Opticas para Control de Camara de Vigilancia
4.- Descripcion de la solucion (XI)

# Subsistema 3: Fibra optica (1)

e Transceptores gpticos (Il)

g @0
oTe v

1
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=
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4.- Descripcion de la solacion (XI1)

# Fotografia del sistema completo
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5.- Presupuestos
- Recursos materiales, B 124,05 €

0 Subsistema 1
B Subsistema 2

B Subsistema 3

- Recursos humanos (180 horas de I.T.) » 13.822,59 €
- TOTAL PRESUPUESTO mmlp>
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6.- Conclusiones
» Se han logrado los objetivos iniciales:

e Visualizacion de la imagen en el extremo
del puesto de\control

e Control del movimiento de la camara desde
el puesto de control

e Minimizacion de costes

» Se han encontrado algunas limitaciones;

e SoOlo se controla el movimiento horizontal
de la camara

e No se realiza ningun procesamiento de la
sefal de video
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7.- Mejoras

» Propuesta: Sony EVI-D31

» Caracteristicas:

* Entrada de datos RS232\con protocolo VISCA
e Control sencillo y movimientos/horizontal y vertical

e Procesamiento digital - Deteccién de movimiento lo

» Requerimientos:

® PC con puerto serie RS232

e Placa de adaptacion RS232/TTL (ya construida)
e SW de control serie VISCA > desarrollado por Sony
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