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Anotace

Ukolem této préce je vytvoreni kamerového fetézce s pouzitim robotickych kamer
Sony EVI-D70. Nalezeni zpusobu, jak obgjit omezeni protokolu VISCA tak, aby bylo
moZné v fetézci pouzivat vice nez 7 kamer najednou pii pouZiti jednoho ovladace ¢i
ovladaci aplikace. Vytvoreni softwaru, kterym bude mozné retézec pohodiné ovladat.

Soucasti préce je vytvoreni podrobné dokumentace hardwarové i softwarové ¢asti.

Annotation

The goal of thisthesisis a creation of robotical cameras chain using Sony EVI-D70.
To find away to avoid restriction of the VISCA protocol and to be capable of using more
then 7 cameras at the time controlled by one remote or a remote software. To create an
application for ergonomical remoting of the chain.

Part of this work is a creation of a detailed manual for both hardware and software
part.
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1.Uvod

Spole¢nost Artcom se zabyva jiz nékolik let Sirokym spektrem c¢innosti spojenych
svideo produkci. Nata&teni s profesionalnimi kamerovymi tetézci a postprodukce ziskanych
materidla, firemni prezentace svyuzitim 3D prezentacniho systému Ventuz, videomosty a
hlasovaci soutéze, navrh a stavba pevnych interaktivnich instalaci, stagedesign a odbaveni
koncertd, modnich piehlidek a vecirki jsou nejéastéjSi poskytované sluzby. Soucéasti aktivit je
| VyvOj zarizeni a systémi, které budou nasledné vyuzity pro zkvalitnéni téchto sluzeb a
odliSeni se od ostatnich rental ovych spolecnosti.

Ukolem préce je vytvoiit kamerovy fetézec s pouzitim robotickych kamer. Prvotnim
impulsem k zadani poZadavka byla potieba levného nékolikakamerového systému. Ten by
slouzil jako aternativa profesiondnich kamerovych fetézcna, které se bézné pouzivaji pro
nat&ceni televiznich poradi ¢i zaznamu z koncertt a podobné. Nevyhodou téchto retézcn jsou
obrovské naklady na provoz atudiz i koncova cena pro objednavatele.

Zamy8leny systém by mél pokryt tu ¢ast zakézek, kde poZzadavky na kvalitu obrazu a
piesnost kompozice nejsou tak vysoké nebo rozpocet nedovoluje pouziti profesiondniho
fetézce. Klasickym piipadem jsou hudebni festivaly a firemni prezentace. Signd z kamer se
pouziva pro pojekce jako doplnék scény nebo je soucasti prezentace jako tzv. ,live in“.
Zaznam nebyva potieba nebo slouZi pouze pro interni potieby jako dokumentace. Retézec by
bylo mozné také pouzit jako bezpecnostni, dohledovy, kamerovy systém v rozlehlych
objektech.

Dulezitym aspektem navrhu musi byt ohled na jednoduchost a rychlost zapojeni a
zprovoznéni systému, protoZe instalace budou docasné a na stavbu je obvykle velmi mao
Casu. Dalsi pozadavky jsou: moznost pouziti neomezeného poctu kamer, flexibilita
v moZnostech zapojeni a ovladani jednotlivych kamer, moznost propojeni jak sovladatem
vyrobce, tak s pocitacem.

Druhd ¢ast prace se zabyva vyvojem ovléadaciho softwaru pro kamerovy tetézec. Pokud
ma byt systém pouzivan jako nahrada kamerovych fetézci s zivymi kameramany, je potieba
vytvorit software, ktery je schopen ovlédat vSechny kamery najednou tak, aby bylo mozné pro
kazdou kameru nastavit sekvenci pohybu, kterou mé opakované vykonavat. Zaroven musi byt
operator shopen libovolnou kameru zastavit a editovat nastaveni jejich pozic a piejezdi mezi
nimi. Zména pozice musi byt plynuld a smysluplnd. Jednou z ¢asti préce je tedy i vytvoreni
algoritmu pro vypocet zmeny pozice.
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2. Porovnani a vybér hardwaru

2.1 Dostupny hardware

Kamerovy tetézec bude postaven svyuZzitim robotickych PTZ (Pan,Tilt,Zoom) kamer,
které je mozne vzdalené ovladat. Pro pouziti v zamyslenych aplikacich je potieba, aby kamera
meéla pokud mozno dobrou svételnost, co nejvétsi plochu ¢ipu, moznost manuéniho nastaveni
barevnych korekci, clony a vyvazeni bilé barvy, robustni konstrukci, hardwarovy ovladac,
dostupné vymenné objektivy ¢i predsadky a dobrou dokumentaci k moznostem vzdaeného
ovladani. Na druhou stranu je také dilezitym faktorem potizovaci cena.

Natrhu je nékolik vyrobca takovych zatizeni. Vétsinou se jedna o bezpecnostni kamery
razne kvality a parametrii s moznosti piipojeni hardwarového ovladace.

Vyrobce Vivotek ma v nabidce napriklad modelovou fadu PZ71x2. Jedna se o sitovou
dohledovou kameru pro pouZiti v krytych prostorech. Parametry kamery jsou nasledujici [1]:

10x opticky zoom

motorizovany Pan/Tilt (Pan: -150° ~ +150°, Tilt: -45° ~ +90°)
real/time MPEG-4 a MJPEG komprese (dudlni kodek)

dva simultanni streamy

zabudované 802.11b/g WLAN

dvoucestné audio prez SIP protokol

vybér zabudovaného a externiho mikrofonu

HTTPS kryptovany pienos dat

digitalni vstupy avystupy pro externi senzor aalarm

Obr. 1 —Vivotek PZ7122

Dasi dostupnou aternativou na trhu jsou robotické kamery od spole¢nosti Axis.
NejvySSi fada ma oznaceni Axis 214 PTZ. Opét se jednd o sitovou robotickou kameru s
podobnymi parametry jako v predchozim pripadeé [2]:
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18x opticky zoom

MPEG-4 a MJIPEG (dudlni kodek)

vybér zabudovaného a externiho mikrofonu

HTTPS kryptovany pienos dat

digitalni vstupy avystupy pro externi senzor aalarm
motorizovany Pan/Tilt (Pan: +/- 170°, Tilt: -30° ~ +90°)

Cip ¥4" Sony Exview HAD CCD

minimani osvétleni pro barevny méd 0.3 lux pii F1.4, 30IRE

Sy y
Obr. 2 -Axis214 PTZ

Kameru je mozné ovladat zwebového rozhrani ¢i pomoci pékového ovladace
dodavaného vyrobcem. Ovlada¢ se pripojuje pomoci USB rozhrani, ma 12
programovatelnych tlacitek, paku pro ovladani otateni v horizontalni a vertikani roviné a
oto¢nou korunku paky pro ovladani zoomu [3].

Obr. 3—Axis 295 Video Surveillance Joystick
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Poslednim vyrobcem robotickych kamer, ktery zde bude uveden je spole¢nost Sony.
Nabidka jegjich produkti je mnohem &irSi nez u predchozich vyrobct. Zatimco v piedchozich
odstavcich byly vybrany v obou piipadech nejvySSi a nejlépe vybavené rady dostupné
v portfoliu danych vyrobcu, spolecnost Sony vyrabi robotické kamery ve srovnatelné cenové
a kvalitativni tiide, ale i o tridu vySSi. DalSi vyhodou je moznost vybéru, zda ma byt kamera
sitova nebo analogova. Ostatni vyrobci vesmés analogové robotické kamery nevyrébéji a
pokud ano, kamera byva uz z vyroby usazena ve vanda krytu, coZ nevyhovuje pro zamyslené
acely.

Sitova kamera od Sony srovnatelnd s predeSlymi je SNCRZ25N. Jedné se o sitovou
kameru s vlastnim webserverem a nasledujicimi parametry [4]:

&ip ¥%4" ExwaveHAD CCD

minimani osvétleni 0.7 lux pii F1.4, 50 IRE
18x opticky zoom

analogovy video vystup

volitelnd MPEG-4 nebo JPEG komprese

podporuje TCP/IP, UDP, RTP, RTCP, ARP, ICMP, DHCP, DNS, HTTP, FTP,
SMTP, NTP and SNMP (MIB2)

100Base-TX/10BASE-T Ethernet interface

Obr. 4—Sony SNCRZ25N

Dd e uvedeme tii modely analogovych robotickych kamer od spolecnosti Sony, kazdou
jako zastupce jiné kategorie. Prvnim modelem je kamera Sony EVI D-70 [5].

&ip %" ExwaveHAD CCD

pIn¢ ovladatelna pomoci RS-232C / RS-422 protokol VISCA
rozsah Pan/Tilt: 340° / 120°

moznost el ektronického pietoceni obrazu pro stropni montéz
18x opticky + 12x digitalni zoom

mozZnost montéze predsadek s 37mm zévitem

obrazovy systém PAL
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Obr. 5—Sony EVI-D70

Zastupcem vySSi fady kamer s ¢ipem schopnym snimat HD rozliSeni je Sony BRCZ330.
Je poslednim prirastkem do fady BRC vybavena 1/3 2-megapixelovym CMOS obrazovym
senzorem atichym mechanismem pro horizontalni a vertikani pochyb [7].

18x opticky zoom

1080i, 720p a SD vystup

slot pro optickou kartu pro BRBK-HD2: HD SDI vystupni kartu
moznost externi synchronizace

pIné ovladatelnd pomoci RS-232C / RS-422 protokol VISCA

Obr. 6 — Sony BRCZ330
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Cip 3x 1/4.7" HAD CCD

12x opticky zoom

stolni ¢i stropni instalace

dlot nakarty pro rozSiteni rozhranni

vstup pro externi synchronizaci

piné ovladatelnd pomoci RS-232C / RS-422 protokol VISCA
minimani osvétleni 7 [ux

Obr. 7 - Sony BRC300

V&echny kamery Sony, které jsou ovladatelné pomoci RS-232C / RS-422 protokolem
VISCA lze pripojit k pdkovému ovladaci Sony RM-BR300. Tim je mozné ovléadat vSechna
nastaveni kamery vcetné funkci Pan / Tilt / Zoom a Sesti preseti. Podle omezeni protokolu
VISCA lze ptipojit az sedm kamer v tzv. ,daisy chainu* k jednomu ovladagi [11].

Obr. 8 — Sony RM-BR300
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2.2 Vybér technologie

Pro vybér hardwaru je velice dulezité ujasnit si pozadavky na vysledny kamerovy
fetézec. Bude pouZivan v mnoha rozli¢nych aplikacich a je nutné vybrat, jestli je vyhodngjSi
zvolit kamery sitové, které porizeny signdl prevadéji do digitdni formy a obraz z nich se da
Ziskat pomoci n¢jaké formy streamu, nebo zda je vyhodnéjsi poridit analogové kamery a
pokud to bude potieba, stream vytvorit jingm zarizenim. Dalsim faktorem pro vybér je
budouci rozsititelnost systému a moznost porizeni napriklad kvalitngjSich kamer.

Po peclivych Gvahach byly zvoleny kamery Sony EVI-D70 a k nim pakovy ovladat
RM-BR300.

Hlavnim dtvodem pro¢ byla vybrana analogova technologie je fakt, Ze kamerovy
fet’ezec bude pouZivan i pro Zivy stiih jako vstup 3D prezentaci. Pokud bude kamera zabirat
mluv¢iho, musi mit obraz na projekci co nggmensi spozdéni. Komprimace obrazu do streamu
ma néjaké spozdéni a navic snizuje kvalitu obrazu. Kamery vétSinou dovoluji nastavit vyssi
kvalitu obrazu, ale byva to za cenu niZsi obnovovaci frekvence, coz je nepiijatelné. Pokud
bude stream potieba (napriklad videokonference), je vyhodnéjSi pouzivat anaogovou
technologii avysledny stiizeny signd vyuZzit jak pro vstup do prezentaci v misté potizeni, tak
jako vstup jiného zatizeni, které vytvori stream a podle ho na druhou stranu videomostu.

Duvodem, pro¢ zvolenym vyrobcem je spolecnost Sony je hlavné bohata nabidka
riznych typt kamer sodstupniovanou vybavou. Kamera EVI-D70 je kvaditou cipu a
Zpracovani srovnatelna s ostatnimi uvadénymi modely jinych vyrobci, je ale narozdil od nich
nejnizsim modelem v nabidce. Navic jsou vSechny robotické kamery od Sony ovladatelné
pomoci VISCA protokolu. Tim je zajisténa moznost nakupu kamer vySSi tridy bez potieby
dalSich vydaji na preprogramovani ovlédaci aplikace ¢i nékupu jinych hardwarovych
ovladacich prvka.

Tyto duvody zastinily i fakt, Ze hardware ostatnich vyrobci se srovnatelnymi parametry
je o néco levnéjsi nez je tomu u Sony.
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3. Technické pozadavky

Cilem je vytvorit multikamerovy tetézec bez omezeni na pocet kamer. Systém musi byt
pouzitelny pro vSechny zamy3Slené aplikace. PopiSeme tedy nejprve poZadavky na systém a
podle nich navrhneme technické reSeni.

Systém bude nasazovan na firemnich prezentacich, koncertech a festivalech jako zdroj
videosignadlu pro linearni strih. Jedna se o docasneé instalace, kde je kladen dirraz narychlost a
jednoduchost zprovoznéni systému. Pokud to bude mozné, mély by propojovaci kabely byt
vyuzitelné i pro jiné Ucely (napiiklad klasické ethernetové kabely). Snizi se tim naklady na
stavbu systému a nebude nutné vybavovat sklad novym typem kabelaZe. Typickou topologii
takovych instalaci je zapojeni typu hvézda se stiedem v teZii.

Systém musi byt zatlenitelny do ostatniho hardwarového zatrizeni urceného pro tyto
ucely. Ostatni technika pouZita v rezii, technickém zézemi ¢i na podiu je uloZena v systému
EuroCase. Jednd se 0 modularni stavebnici beden se standardizovanymi rozmery 19ti
palcového racku. Proto musi propojovaci listy odpovidat témto rozméram a rozte¢im
Gchytnych Sroubd.

Dasi oblasti aplikaci je docasny c¢i trvaly bezpe¢nostni dohledovy systém (stavby,
festivaly, hotely apod.). Z toho plyne pozadavek na neomezenost poctu kamer v jednom
systému. Je jisté, Ze kamerovy fetézec pii Zivém stiihu by nebylo mozné ovlédat pii vétsSim
poctu kamer, ale dohledovy systém je piesné aplikaci, kde se jedno ovladani pro vSechny
kamery svyhodou uplatni. Operdtor ma dost ¢asu u vSech kamer nastavit sledované pozice a
sekvence pohybt mezi nimi. Ovladani pak slouZi pouze pro upravovani sekvenci ¢i
piesmérovani kamery pii podezielém pohybu v jgi scéné.

3.1 Hardwar ova specifikace VISCA

VISCA je akronymem z anglického Video System Control Architecture. Jedna se o sériovy
protokol pro komunikaci mezi raiznymi zatizenimi od spolecnosti Sony.

V protokolu VISCA je strana vysilgjici piikazy nazyvana kontroler (napi. pocitag) a
strana prijimajici prikazy je nazyvana periferni zarizeni (napt. kamera). Protokol VISCA
dovoluje pripojeni az sedmi perifernich zatrizeni k jednomu kontroleru pomoci RS-232C/422.
Parametry sériové linky jsou nésledujici [5]:

Komunika¢ni rychlost: 9600 bps/ 38400 bps
Databity: 8

Start bit: 1

Stop bit: 1

Bez parity

Rizeni toku neni podporovano

Periferni zatizeni jsou pripojenav tzv. , daisy chainu“ (kouzelny tetéz), jak je zobrazeno
na Obr. 9. Skute¢né vnitini zapojeni je jednosmérny kruh, takze prikazy se vraci ke kontroleru
prez periferni zatizeni. VSechna zafizeni maji pridélenou adresu. Adresa kontoleru je vzdy
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,0". Adresy perifernich zatizeni jsou ,1“-,7* v zavidosti na poradi v kruhu a jsou nastaveny
pii inicializaci pomoci adresového piikazu (address command) [5].

VISCA Controller VISCA Equipment

| [N

=
95— B
.I'==='.. ouT

ouT

1 ouT

Obr. 9 - VISCA vnitini zapojeni

Z prededlych odstavca vyplyva, Ze bez Uprav je mozné vytorit pouze fetézec
smaximdné sedmi kamerami pro jeden ovladac. Toto omezeni je mozné obejit pomoci
zapojeni, kde jednotlivé daisy chainy z perifernich zatizeni pripojime k sériovym portam
ovlédaciho pocitate. Softwaroveé pak budeme schopni adresovat vSechny kamery. ZalezZi pak
uzZ jen na obsluzném programu, zda dovoli ptipojeni hardwarového ovladace a presméruje
jeho prikazy navybrany daisy chain.
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3.2 Gnome 422 / Gnome 232 [13]

Uvédéné robotické kamery Sony je mozné ovladat pomoci sériovych linek RS-232C a
RS-422. Prostiedi, ve kterém bude fetézec pouzivan je zpravidla velmi zaruSené. At uZ na
koncertech pod otevienym nebem nebo ve sportovnich haléch ¢asto existuje jedind moznost
kabelové trasy pro spojeni mezi rezii a jevistém. Ta je spolecna jak pro silovou , tak pro
datovou kabel&Z vSech zacastnénych subsystému (zpravidla zvuk, svétla, video). Zejména
svételna technika, kterd pouziva elektronické stmivace, zpusobuje velké fuSeni. Proto je
vyhodné pouZzit pro propojeni kamer v fetézci variantu RS-422, ktera je diferencidlni a vugdi
tomuto ruSeni znacné odolnd DalSim argumentem pro volbu diferencidniho zapojeni je fakt,
Ze vzdalenosti mezi zatizenimi mohou byt znacneé (¢asto i 100m).

Pro spinéni pozadavku neomezenosti poctu kamer je vyhodné pouzit prevodnik sériové
linky na ethernet. Pro sestaveni ietézce pak nebude potieba specidni pocitaé s kartami pro
nékolik sériovych porta. Pocitac by musel byt zdlohovany a zvySovaly by se ndklady na
potizeni a provoz systému.Prevodnik vytvori virtudni sériovy port a nezélezi najejich poctu.

Gnome232 a GNOMEA422 jsou jednoduché pievodniky rozhrani 10/100 Ethernet na
linky RS232, respektive RS422. Umoziuji snadné ptipojeni pristroji se sériovym rozhranim
k pocitacove siti (naptiklad doméci nebo firemni siti ¢i Internetu), nebo také prodiouzeni
serioveé linky pres Internet. VVyrobce www.papouch.com .

Prevodnik sériové linky na Ethernet

Pripojeni k siti 10/100Base-T Ethernet konektorem RJ45

Malé rozméry — snadnd integrace do stavajicich zarizeni

Snadné konfigurace pomoci WEBového rozhrani

Protokoly TCP aUDP

Sériova linka vyvedena na nasuvnou svorkovnici

Rychlost RS232: 300 Bd az 230,4 kBd

Rychlost RS$422: 300 Bd az 921,6 kBd

PouZité signdly RS232 u GNOME232: RXD, TXD, RTS, CTS, DTR, GND
Pouzité signaly R$422: Rx+, Rx-, Tx+, Tx-

Razné napgjeci varianty v rozsahu od 5 do 72 V. (Z&kladni rozsah 5az 36 V.)
Indikace napdjeni, prenosu dat, pripojeni a aktivity sité

GNOME42:§\

Ethernet to RS422 converter

Obr. 10 — Gnome 422
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Obr. 11 — Gnome 232

4. Navr h zapojeni

Jak uZ bylo zminéno, topologie vnittniho zapojeni daisy chainu je jednosmérny kruh.
Pro naSe Ucely je vhodné transformovat topologii hardwarového zapojeni na hvézdu. Pokud
se podivame na vyznam jednotlivych pint na konektoru VISCA 422, vidime, Ze jsou potieba
¢tyfi vodice pro komunikaci s predchozim ¢lankem fetézce a dalsi ¢tyti pokud ma retézec
dalSi zatizeni (viz. Obr. 12 — vyznam pina VISCA 422) [5]. Z toho plyne, Ze pokud chceme
vytvorit propojovaci listu, kter4 bude tvorit stied hvézdy, potiebujeme osmizilovy kabel,
abychom s prevedli vSechny potiebné piny od kamery do konektoru listy. V ni vhodnym
propojenim docilime toho, aby zapojeni odpovidal o jednosmérnému kruhu.

-~

A

1

TxD IN +

TxD IN -

RxD IN +

RxD IN -

GND

TxD OUT +

TxD OUT -

RxD OUT +

RxD OUT -

~

Obr. 12 — vyznam pini VISCA 422
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4.1 Propojovaci lista

Propojovaci lista bude slouzit jako stred fyzického zapojeni jedné casti multi-
kamerového fetézce. Pro mobilni instalace bude standardné umisténa v casech (z ang. case =
bedna) s oznacenim ,,FOH sitovy” a, STAGECASE". Aby byla zgjisténa maximani mozna
flexibilita v moZnostech pouZiti, je jgi soucésti prevodnik GNOME 422. Lista bude
pouzivana ve dvou médech.

Prvnim je zapojeni s prevodnikem. Ten slouzi jako rozhrani pro pripojeni k pocitagi pri
pouziti ovlédaciho softwaru nebo jako extender sériové linky pro ovladani kamer
hardwarovym ovladacem piez ethernet. ProdlouZeni sériové linky dava moznost napriklad
ovlé&dat kamery v jiném meésté piez VPN (Virtua Private Network) tunel v internetu.

V druhém maodu bude lista piimo propojena s hardwarovym ovladacem prez jeho RS-
422 rozhrani. Tato moznost zjednoduduje préci stetézcem, odstranuje potiebu pievodniki a
jgjich nastavovani a piipadnou nespol ehlivost.

Na Obr. 13 vidime zapojeni celého daisy chainu sprevodnikem GNOME 422 v roli
kontroleru.

A Y S y o
CAM 1 CAM 2 © CAM3-CAM6 CAM 7
1 TxDIN+ 1 TxDIN+ R .1 TxDIN+
2 TxDIN- 2 TXDIN- 2 TxDIN-
3 RxDIN+ 3 RxDIN+ ‘ 3 RxDIN+
4 RxDIN- 4 RxDIN- 4 RxDIN-
5 GND 5  GND e D
6 TXDOUT+ [ 6 TEEIS ! : 6 TxDOUT +
7 TXDOUT- | 7 TxDOUT - 7 TxDOUT-
8 RxD OUT + L 8 RxD OUT + 8 RxD OUT +
9 RxD OUT - [ 9 RxD OUT - ‘ : 9 RxD OUT -
e e/ E k.
oY
GNOME > CAM1
Rx - —> Tx +
Rx+ —p  Tx
Tx - >  Rx+
Tx + — Rx
_4

Obr. 13 - propojeni signdl kontroleru a perifernich zatizeni

Jak bylo uvedeno vySe, pro privedeni signdlt z konektoru na kamere potiebujeme osmi-
Zilovy kabel. Proto muZzeme svyhodou pouzit standardnich ethernetovych kabelt se ¢tyimi
kroucenymi dvoupéary. Pouziti krouceného dvoupéru jesté zvysi odolnost vaci ruseni. Pro
vyrobu ligty pak pouZijeme panelové RJ45 konektory. Zapojeni listy vidime na Obr. 14.
Konektory a prevodnik jsou usazeny ve standardnim konektorovém panelu uréenému pro 19-
ti palcovy rack. Odkazy na potiebné soucéastky a postup vyroby jsou uvedeny v materidlu
Kamerovy roboticky retézec — hardwarovy manud [14].
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\//
Y ( UTPRJ45 M\
Rx - V4
GNOME R 2z
422 s s
Tx+ | ——— OB
\ -~
: ~ . EEEEEEEEE P
DAISY - IN ETH1 h ETH 2 - ETH3-6 ( ETH?
z z H z H z H
zB | zB HB zB HB | Pt zB HB
) o M ) M |- - R o M
oB— | OB MB | oB MB |- e | oB MB
L A 4 - . A 4

Obr. 14 — zapojeni kamerové listy

Vyznam zkratek na Obr. 14:

Z = zelena

ZB = zeleno-hila
O= oranZzova

OB = oranzovo-bila

H = hngda
HB = hnédo-bila
M = modra

MB = modro-bila

Obr. 16 — kamerova lista zezadu

13



@ Diplomova prace 2010

Obr. 17 — kamerovalista— detail zapojeni

Obr. 18 — umisténi kamerové listy ve STAGECASE

14
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4.2 Kamerova pirechodka

Pro rozebiratelné pripojeni ovladdani ke kamefe je potieba vyrobit prechodku z Visca
9pin M konektoru na RM5 F. Systém je uré¢en pro mobilni instalace a neustalé pripojovani
jednotlivych drétka z ethernetovych kabelt by bylo nepraktické. Prechodka bude s ohledem
na propojeni kamerové listy zapojena podlie Obr. 19.

- ™ )
1 TxDIN+ Z
2 TxDIN - ZB
3 RxDIN+ (o)
4 RxDIN - OB
5 GND
6 TxD OUT + M
7 TxD OUT - MB
8 RxD OUT + H
9 RxD OUT - HB
N J )

Obr. 19 — zapojeni kamerové piechodky

Vyznam symbolt je shodny s Obr. 14. Jak vypada vyrobena prechodka vidime na Obr.
19 a presny postup vyroby je opét uveden v materidlu Kamerovy roboticky fetézec —
hardwarovy manual [14].

Obr. 20 — kamerova piechodka

4.3 Uprava pakového ovladace

Pakovy ovladat Sony RM-BR300 nabizi moznost ovladani kamer jak piez diferencidni
seriovou linku RS-422, tak prez linku RS-232C. Aby bylo mozné tento ovladac co mozna
nejuniverzalngji vyuzit pro ovladani kamer napiimo (omezeni namax. 7 kamer) a zéroven pro
propojeni s pocitatem a ovladani neomezeného poctu kamer v programu Keval, vyuzijeme
tyto dvé moznosti k malé Uprave ovladace.

Do ovladate zabudujeme panelovy konektor RJ-45F, pievodnik GNOME 232 a
panelovy ¢tyikandlovy prepinac. Do pievodniku vyvedeme z desky plosného spoje signdly

15
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zRS-232C a napgeni. Vstupy prepinace budou signdly z RS-422 (opét vyvedené z desky
plosného spoje) a signdly z ethernetového konektoru pirevodniku. | pro signdly z prevodniku
staci ¢tyii vodice, protoZze pouzijeme pouze ¢ast vyuzivanou pri 100 Mbps zapojeni. Vystup
Z piepinace vyvedeme na zabudovany ethernetovy konektor. Podrobny postup a seznam
potiebnych soucastek je v literature [14].

Touto Upravou byla odstranéna potireba prechodky, kterou bude nutné pouZivat u kamer.
Obe¢ varianty pouZiti se pripojuji prez stejny konektor a zaleZi pouze na nastaveni prepinace a
dipu nadolni stran¢ ovladace.

Obr. 22 —vyvedeni signadt a napgjeni z desky

16
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Obr. 23 — ulozeni a piipojeni Gnome 232

,nau rlsmour mm

Obr. 24 — ovlada¢ po Upravé

17
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5. Varianty zapojeni

Existuje nékolik variant zapojeni kamerového ietézce. V nésledujicich odstavcich jsou
znazorneény zakladni tii moznosti.

5.1 P¥imeé propojeni 422

Nejjednodussi konfigurace nabizi moznost piipojeni maximalné sedmi kamer a piimé
ovladani pakovym ovladacem pirepnutym do médu 422 viz. Obr. 23. Na ovlada¢i musi byt
piepnuto na 422 jak na dipu na dolni strané ovladate, tak na piidaném prepinaci. Ovlada je
piipojen piimo do DAISY —IN (viz. Obr. 15)

Vyhodou této varianty je jednoduchost zapojeni. Neni nutné nijak nastavovat
pievodniky Gnome, protoZe jsou vynechény.

422

Obr. 25 — piimé propojeni listy a ovladace ve 422 médu

5.2 Propojeni Gnome server / client

Tato varianta opét umoziuije pripojeni maximane sedmi kamer. Od preded é se odliSuje
pouZitim Gnome prevodnikia jak na list¢, tak na ovladati. Vyhodou tohoto zapojeni je
moznost umisténi ovladace napiiklad v odlehlé ¢asti budovy s vyuZitim stavajici ethernetové
sité. Nebo propojeni kamer aovliadace v ramci VPN a ovladani kamer na velkou vzda enost.

Pro toto zapojeni je nutné ve webovém rozhrani prevodniku v ovladagi nastavit méd
»client* a adresu Gnome prislusné listy (viz 7.Gnome - webové rozhrani). Dale nadipu na
dolni strané ovladace nastavit 232 variantu a piepnout pridany piepinac na LAN.

18
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) /\/\;\/\Q

INTERNET

Obr. 26 — propojeni Gnome server / client

5.3 Propojeni sovladacim PC

Y

Nejkomplexnéjsi varianta, ktera umoziuje piipojeni neomezeného poctu list a kamer.
Kamery je mozné ovléadat z grafického rozhrani softwaru Kejval a zaroven urcovat, kterou
listu aktuané ovlada ovlada¢ (od verze softwaru Kejval 0.6).

Prevodnik v ovladagi musi byt nastaven v modu server steiné jako vSechny prevodniky
nalistéach.

OVLADACI PC

Obr. 27 — propojeni s ovlddacim PC
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6. Konfigurace Gnome

Prevodniky Gnome 422/232 je nutné spravné nastavit ve webovém rozhrani.
Nakonfigurovat sit'ové piipojeni a nastavit parametry sériové linky.

Konfigurace u prevodniki zabudovanych v listach se prakticky neméni, pouze pokud
by bylo potieba nastavit jinou sit. Ghome zabudované v ovladaci se piepind mezi médy
server aclient v zavidosti na zptasobu zapojeni.

6.1 Pripojeni k webovému rozhrani

Pro piipojeni k webovému rozhrani Gnome zadame ve webovém prohliZeci ip adresu
pievodniku. Defaultni adresaje 192.168.1.254.

Pokud adresu nezndme, je moZzné pirevodnik na siti vyhledat pomoci mac adresy, ktera
je napsana na boc¢ni sténé prevodniku. V softwaru XPort.exe dostupném na strankach
www.papouch.com zadame ,Vyhledat podle MAC* a do prislusného pole napiSeme mac
adresu prevodniku a stiskneme ,, Ok*®.

e — i)
ISI:']-'-JH - pastaveni = ]

mfl] >
C(\\ XI 0 rt v 1.0-1.0 Mazstavovac software pro ethernetow) modul %Fart h
d
-
F]

papouch

Vyhledat podle IP ¥yhledat podle MAC Nastavit IP

-

??;l;[‘;tia; zaiizeni ﬁ

4y hebo MAC adresy.

Zadejte MALC adreszu zafizeni:

ak. I Cancel

Obr. 28 — XPort.exe
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PAPOUCH com

roduct: GHOME422 = Firm 00-20-4A-B1-59-CA

d.
=

Hlghibpaes IP Configuration
Contact
ey () Obtain IP address automatically
etwar]
Auto Configuration Methods
Server
BOOTPR: Enable Dizable
Hastlist
DHCP: Enable Dizable
Sl hutalP: Enable Dizable
Connection N
q DHCP Host Mame: | Gromes
Email :
Trigger 1 ®) Use the following IP configuration:
Trigger 2 IP Address: [10.89.1.84 )
Trgger. Subnet Mask: [266,265,240.0

Apply Setti T
RS IR Default Gatewaw |0.0.0.0

Apply Factory Defaults

Ethernet Configuration

huto Megotiate
100 Mbps
Full  Half

Speed: 10 Mbps

Duplex:

E]

[l

Obr. 29 — Gnome - nastaveni sité

PAPOUCH .com

Product: GHOME422 « Firmi 00-20-4A-B1-5%-CA

Homepage Serial Settings
Contact
Metwork Port Settings
SEED Flow Contral: .“liluone
Hostlist Charact )

, [y T aracter [_ 7 et - I e e
Serial Settings Line speed: _.%DD [:j L _.8 [:j Parity: | None [_\:] Stop Bit: _1 [ﬂ
Connection

i Pack Control
Email
Trigger 1 []Enable Packing
Trigger 2 Idle Time: | |
Trigger 3 Match 2 Byte Sequence: Yes Mo Send Frame Only: Yes Mo
Apply Settings Match Bytes: o | r | [Hex) Send Trailing Bytes: Mone  One  Two
Apply Factory Defaults
Flush Mode

Flush Input Buffer Flush Qutput Buffer

With Active Cannect: O Yes @ No With Active Connect: O Yes @ No

With Passive Connect: O Yes ® Na With Passive Cannect: O Yes @ Na

&t Time of Disconnect: O Yes ® No At Time of Disconnect: O Yes ® No

Obr. 30 — Gnome - nastaveni sériové linky
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PAPOUCH .com

Product; GHOME422 = Firmware: ¥é.1.0. 00-20-4A-B1-59-CA
Homepage Connection Settings
Contact
Ketiar Connect Protocol
Server Protocal: | TCP 7[:}
Hostlist
Serial Settings Connect Mode
B Passive Connection: Active Connection:
Ernail T

|\LI Active Connect: | Mone

Accept Incoming:

Trigger 1

o Password Required: O ez @ Ho Start Character: [in Hex)
Trigger 2 - E -

, Pazsword: fodem Ahode:  Mone
Trigger 3 E -

; hivdm Esc Seq Pass Thrus @ Yes O N
Apply Settings m Esc Seq Pass Thru 4] o

Apply Factory Defaults Endpoint Configuration:
Local Port: .1DDDW | [[] suta increment for active connect
Remote Port: |0 Remote Host: .U.U.D‘D

Common Options:
Telnet Mode: | Disable L:I Connect Rezponze: Mone |Vj

Terminal Mame: lse Hastlist: O Yes & Na LED: Bhnk L\:I

Disconnect Mode

On Mdm_Ctrl_In Drop: O es @ No Hard Disconnect: @ Yes O No
Check EQTI(Ctrl-D): O ves @ po Inactivity Timeout: i | i ID '[mw‘ns zecs]

Obr. 31 — Gnome — nastaveni v modu server

PAPOUCH .com

Pre t: GHOME232 - Firmware: Ve.1.0.2 = M 00-20-4A-B4-B6-98
Homepage Connection Settings
Contact
Netwark Connect Protocol
Server Protocol: [TCP [v]
Hostlist
Serfal settings Connect Mode
RONEEHOn Passive Connection: Active Connection:
Ealt Accept Incoming: ;.i".z.as , Active Connect: :.Auto é‘tart
Trigger 1 B o ;
= Password Required: O Yes @ No Start Character: [ fin Hex)
Trigger 2 : e =
2 Password: fodem Mode: | None [::I
Trigger 3 . . - .

by S e Mdm Esc Seq Pass Thru: @ ves O Na

Apply Factory Defaults Endpoint Configuration:
Local Port: ‘-1EIEIU‘1 [ [ #ute increment for active connect
Remote Port: 10001 | Remote Host: 10.89.1.84

Common Options:
Telnet Mode: ‘-i}isahle LI Connect Response: ‘.Nnne {\j

Terminal Mame: ; Use Hostlist: O Yes @ No LED: Bhnk l:E

Disconnect Mode
Cn fdm_Ctrl_In Drop: O Yes @ No Hard Disconnect: ® Yes O No
Check EOT(Ctrl-D): C Yes @ No Inactivity Timeout: 0 1 £ .D ?[mins : secs]

Obr. 32 — Gnome - nastaveni v médu client
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7. Sruktura komunikace VISCA

Pro vyvoj aplikace na ovladani kamerového fetézce je dialezité nejprve prostudovat
zpusob komunikace kamer. Podle néj pak mizeme navrhnout strukturu programu. Podivame
se tedy nejprve na specifikaci protokolu VISCA.

Z&ladni jednotkou komunikace protokolu VISCA je packet (baik). Prvni byte
v packetu (hlavicka) se skl&da z adres vysilgjiciho a prijimajiciho. Napriklad, hlavicka
packetu poslaného kamere s adresou 1 od kontroleru (adresa,,0“) bude 81H. Halvi¢ka prikazt
posilanych kameram bude vzdy 8XH, kde X je adresa kamery (0-7). Hlavicka packett
odpovedi oproti tomu bude vzdy YOH, kde Y je adresa kamery plus osm (9-F).

Nekteré piikazy mohou byt poslany vSem zafizenim najednou. V tomto piipadé je
hlavicka prikazu 88H. Posledni byte v packetu je vzdy FFH, oznatuje jeho konec a je
nazyvan jako terminétor. Pocet datovych byt je proménny od 1 do 14. Z toho vyplyva, Ze
délka packetu muze byt od 3 do 16 byta.

Packet (3 to 16 bytes)
e -
Header Message (1 to 14 bytes) Terminator
-t} |
Byte 1 Byte 2 Byte 3 FF
Sender’s . —= :
1 Iaddresls 0 [|Receiver's address 1 1 1 1 1 1 1 1
[l [l
il 1 1 hanl —~ 1 1 -
Bit7 Bit6é Bits Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0 Bit7 Bit6é Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0
(MSB) (LSB) (MSB) (LSB)

Obr. 33 — struktura packetu VISCA protokolu

Zpravy od kontroleru k zafizeni se déli na dva druhy. Prvnim jsou tzv. piikazy. Jsou to
povely k vykonani néjaké akce (napt. pohyb ¢i zoom). Druhym jsou dotazy. Ty slouzi
ke zjistovani aktuaniho nastaveni parametra.

Odpovedi na piikaz je potvrzeni o prijeti prikazu (ACK packet) a zprava o dokonéeni
vykonavani piikazu (completion packet). Na dotazy nefichazi zadny potvrzovaci packet,
pouze odpovéd’, ktera obsahuje informaci o hodnoté dotazovaného parametru.

Ve VISCA protokolu neni mozné zpracovavat dva a vice prikazi paraelné. To
znamena, Ze pokud poSleme prikaz, na ktery zatizeni odpovida potvrzenim piijeti piikazu a
nasledn¢ zpravou o dokonceni vykonavani ptikazu, neni mozné posat ke zpracovani dalSi
piikaz dokud zafizeni nepoSle completion packet. Pokud se jedna o dotaz (inquiry packet),
musi zarizeni odeslat odpovéd’ na tento dotaz diive, nez je schopno prijmout dalSi prikaz. Na
Obr. 34 vidime ¢asové chéma komunikace.

Pro pokrocilé ovladani kamer je nutné mit moznost zpracovat a vykonat vice prikaza
najednou. Proto maji kamery dva sockety na vykonavani piikazi. Pokud kamera prijme
piikaz, je soucasti potvrzovaciho packetu informace o tom, jaky socket byl prifazen pro
zpracovani a provedeni piikazu. Completion packet a chybové zpravy také obsahuji informaci
o ¢idle socketu, ¢imz indikuji, ktery prikaz byl dokoncen ¢i zpuasobil chybu.
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Kamera mtiZze zpracovat dotazy i kdyZ jsou oba sockety uzivany pro vykonani prikazu.
Pro tyto zpravy neni odesilan ACK packet, pouze odpoveéd:.

General Commands

ACK Completion

D HEEEE
Within 16.7msec(20msec”PAL)

3
Y

Query Commands

Within 16.7msec(20msec*PAL)
Command [* >

RxD EEEDI Inquiry Pocket

TXD M%.LLI
-

16 Byte

Obr. 34 — gasovani komunikace

Neékteré byty ve zpravach VISCA komunikace maji specificky vyznam. Naptiklad druhy
byte zpravy smérované od kontroleru k zafizeni udava, zda se jedné o prikaz ¢i dotaz a tieti
udéava kategorii. Na Obr. 35 — Obr. 38 jsou uvedeny vyznamy n¢kterych specifickych bytu.

Packet prikazu Poznamka

X QA RR ... FF Q0 = pfikaz (01H) / dotaz (09H)
KR = kod kategorie (00 = interface |, 04 = kamera , 06 = pantitilt)
A = adresa kamery (1-7)

Obr. 35— vyznam bytt v piikazech a dotazech

Packet odpovédi Poznamka
ACK A0y FE A = adresa kamery + 8
Dokonceni A0 5Y FF Y = piifazeny socket
Odpoved H05Y . FF

Obr. 36 — vyznam bytt v odpovédich
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Chybovy packet Poznamka
Chyba delley zprawy A06% 01 FF X = adresa kamery + 8
Syntakticka chyba SRLEEY I ER Y = plitazeny socket
Frikazowy buffer cbsazen  XO6Y 03 FF
Frikaz zrusen ADBY 04 FF
Meni socket (ke zruseni) ADBY 05 FF
Frikaz nelze wykonat X0 BY 41FF

Obr. 37 — vyznam bytt v chybovych zpravéch

Packet Poznamka
Mastaveni adres 882001 FF VZdy broadcast
Zmeéna na sifl FlFaEsEE A = adresa kamery + 8

Obr. 38 — vyznam byt v piikazech nastaveni sité

Kompletni soupis piikazi a dotazi a vyznam jejich jednotlivych byta pro ovladani
kamer Sony EVI-D70 je soucésti oficidniho technického manualu vyrobce [5].

8. Pozadavky na software

Program, ktery bude ovladat kamerovy retézec musi byt schopen obslouzit neomezené
mnoZzstvi kamer. VISCA protokol omezuje pocet zaiizeni pripojenych k jednomu kontroleru
na sedm zatizeni. V kapitole 4 byla navrzena kamerova lista, ke které je mozné ptipojit téchto
sedm zarizeni. Jgji soucasti je prevodnik ze sériové linky RS-422 na ethernet. V pocitadi
piipojeném k tomuto pievodniku se vytvori virtuani sériovy port. Pocet téchto virtualnich
porti neni nijak omezen, takZe je teoreticky mozné ovladat neomezené mnoZstvi kamer
Vv jednom softwaru.

V programu bude moZzné ovlédat horizontani a vertikani nato¢eni kazdé kamery,
nastaveni zoomu, ostieni, vyvazeni bilé barvy a barevné korekce. Kamery mohou uchovat
informaci o nastaveni Sesti pozic (hardwarove pozice). V softwaru bude mozné hardwarové
pozice vyvolat a upravit, ddle pak ukladat nastaveni neomezeného poctu dalSich softwarovych
pozic.

Ze softwarovych pozic se budou skladat sekvence, ve kterych kamera bude pigjizdét
mezi jednotlivymi pozicemi po uréené dobg.

Po zkuSenostech s prvnimi verzemi programu vyplynulo, Ze je vyhodné mit moznost
oteviit nékolik ovladacich oken ngjednou. V idedlnim piipadé by bylo vhodné mit na jednom
¢i vice monitorech oteviena okna s manua nim ovladanim kamer a na dalSich okna se spravou
smycek. Tato funkénost je pro pevné instalace dohledovych systémi zbytecnd, ae bude
vyhodna pii pouziti fetézce pro zivy stiih. Pri zivém stiihu je dialezité mit vSechny funkce po
ruce a minimalizovat pocet kliknuti potiebnych k ovladani fetézce.
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9. Navr h softwaru

Z pozadavku v predchozi kapitole vyplyva potieba komunikace s nékolika kamerovymi
listami najednou. Pro obecnost pouZiti je vhodné vytvorit objekt, ktery se bude starat o
komunikaci s otevienym sériovym portem. Kazdy tento objekt bude samostathym vlidknem
programu a pomoci udalosti (event) bude komunikovat s programem. Pocet téchto objektt se
bude dynamicky menit spoctem piipojenych kamerovych list. Kazdy zobjektt bude
obstardvat komunikaci se vSemi kamerami v jeho daisy chainu. Z&kladni komunikacni
struktura programu bude tedy odpovidat Obr. 39.

Hlavni okno softwaru bude spravovat pravé piipojovani kamerovych lis. Pro
piehlednost je vhodné, aby se piipojena lista graficky zobrazila jako fada ovlédacich panelt
jednotlivych kamer v daisy chainu. Tim vznikne matice ovladacich prvka kamer o rozmérech
nx 7 (f&dky x sloupce), kde n je pocet pripojenych kamerovych li&t.

Kejval

Objekty ovladani kamer E ; komunikaéni

17 vikno0 B > pfipojeni k COM 0

Objekty ovliadani kamer E ; komunikaéni , >

[(n*7)+1] - [(n"7)+7] vlakno n pripojeni k COMn

Obr. 39 — z&kladni komunika¢ni struktura

Pro ovladani kamery budou vytvoieny tii objekty. Jeden pro manuani oviadani a
ukladani nastavenych pozic, jeden pro spravu pozic a vytvareni sekvenci a posledni pro
pohyb kamery podle nastavené sekvence. Prvni dva objekty budou mit graficky interface a
posledni bude viakno bez grafického rozhranni. Panel ovladacich prvka jednotlivych kamer
v hlavnim okn¢ bude obsahovat tlagitka pro zobrazeni oken manudniho ovladani a spravy
pozic, dale spousténi a zastavovani sekvence aindikator béZici sekvence.

Pro rychlost a uZivatelskou piijemnost bude dobré, kdyZ pajdou nejpouzivanéjsi funkce
ovladat pomoci hromadnych prikazi. Panel pro hromadné piikazy bude v dolni ¢asti hlavniho
okna.
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Vytvoreni téi nezavislych objekti, z nichz kazdy je samostatnym vléknem trochu zvysi
dozZitost komunikace, ale je vyhodny zhlediska objektového pristupu programovani a
prehlednosti dalSich vrstev softwaru. V komunikaci smérem ke kamerdm by problém nebyl,
protoze prikazy jsou adresné a jednozna¢né. Problém nastava pii odpovédi kamery na dotaz o
nastaveni ¢i pti potvrzeni prijeti ptikazu a zpraveé o dokonceni. Odpovedi na nastaveni kamery
neobsahuji informaci o tom, na jaky dotaz odpoveéd ptiSla. Proto neni mozné pieposilat
zprévy od kamer jednoduSe do vSech trech posluchact udéosti v ovlédacich objektech a je
nutné vytvorit systém redirekce zprav pro relevantni vidkna. Obr. 40 zndzornuje strukturu
komunikace pro jednu kamerovou listu.

Periodic inquiry

KAMERA 1

Position & Loop
Frame

Position setup Serializace komunikace
Frame

Cam loop
Thread

odesilani prikazii > pripojeni k COM

/

redirekce & prijem
odpovédi

KAMERA 7

Position & Loop
Frame

Position setup
Frame

Cam loop
Thread

s i

Obr. 40 — komunikagni struktura pro jednu kamerovou listu

Vidime, Ze vSechny objekty kamer odesilaji zpravy smérem ke kameram piez interface
odesilani prikazti. Objekt ,Periodic inquiry” posila periodicky broadcastové dotazy na
nastaveni sité. Tim je zgisténa reakce hlavniho okna, které zobrazuje, které kamery jsou
pripojeny. Odpoveédi jsou pieposilany piez redirektor. Mezi redirektorem a odesilanim
piikazt je vazba, pomoci které redirektor vi, kdo posila zpravu a kam ma byt smérovéana
odpovéd’. Na Obr. 41 vidime agoritmus odesilani zpr&v do COM portu. Zpravy od
jednotlivych vldken jsou zkontrolovany a na seznamy cekateli se zapiSe, kdo ocekava
odpovéd’. Seznamy c¢ekatelt jsou dva, protoZe struktura komunikace se 1isi v zavidosti na
tom, zda se jedna o piikaz ¢i dotaz (viz. 7. Struktura VISCA). Nasledn¢ je zpréva odesldna do
COM portu.
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Positions & Loop Position setup Cam loop
Frame Frame Thread
zprava k odeslani zprava k odeslani zprava k odeslani
dotaz prll;az prikaz
clotaz
pfipsani na pfipsani na
seznam &ekatelil seznam &ekatelll

na odpovéd na potvrzeni

.

odeslat zpravu

Obr. 41 — agoritmus odesilani zprav do COM portu

Redirekce prijatych zprav probihatak, Ze ptijata odpoved’ je zkontrolovéana, zda se jedna
0 odpovéd’ na dotaz, potvrzeni, zpravu o dokonceni ¢i obecou zpravu. Pokud se jedna o
odpoveéd’, je vseznamu cekateli nalezeno viakno, které ocekava odpoveéd’, zéznam o
oc¢ekavani je smazan a zprava odeslana. Kdyz jde o potvrzeni, algoritmus se podiva, kdo je
cekatelem na potrzeni od dané kamery. Ten je ze seznamu odebrén, piipsan na jeden ze
seznamu ¢ekatel na dokonceni (Jsou dva podle poctu sockett, které je kamera schopna
zpracovat ngjednou.) a odeslana cekateli. Dokonceni podle socketu vyjme cekatele ze
seznamu ¢ekateltt na dokoncéeni a odeSle zpravu piijemci. Obecné zpravy jsou odesilany viem
a pokud dojde k nesrovnalostem a v seznamech neni zdznam o ¢ekateli, je zprava zahozena.
Algoritmus je zndzornén na Obr. 42.
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odeslat do: odeslat do: odeslat do:
Position & Loop Position setup Loop zahodit odeslat véem
Frame Frame Thread

pos&loop

pos. set.
loop

prazdny

‘ T

pfipsat na pripsat na
seznam Eekatelii seznam &ekatelil
dokonéeni clokonéeni
1 2

seznam &ekatelll = | seznam Eekatelll
stream dokoncéeni 1 dokonéeni "2

122 (pop) {pop)

. o = =
seznam ceketc?lu seznam ceka’telu SIS,
na odpovéed potvrzeni

172
(pop) (Pop)

/I\potvrzeni

adpovéd
odpovéd potvrzeni dokonéeni
dokonéeni
obecna

[

pfichozi zprava z
fetézce

obecna

Obr. 42 — redirekce prijaté zpravy od kamery

O prijem zprav se stara vlakno, které periodicky kontroluje, zda v bufferu COM portu
jsou n¢jaka data. Neni zaruceno, Ze v bufferu v dobé ¢teni je zpréva cela nebo, zda tam neni i
¢ast dalsi zpravy. Pri testovani se také obcas stalo, ze ukoncovaci znak zpravy byl pri
komunikaci tracen. Proto byl navrzen a implementovan agoritmus pro vyciténi bufferu a
skladani zprav (Obr. 43), které jsou nasledné odeslany do redirektoru pro dalSi zpracovani
(viz. Obr. 40). Algoritmus vycte pole byti z bufferu COM portu a ty zkontroluje a postupné
posklada zpravu. Pokud se jedna o Gvodni znak afronta, ve které se sklada zprava je prézdna,
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je znak pridan do fronty. Pokud fronta prézdna neni, znamena Uvodni znak ztrétu
ukoncovaciho znaku piededlé zpravy. Fronta je tedy doplnéna o ukonéovaci znak a odeslana
do redirektoru. Pak je Gvodni znak ptidan do prazdné fronty. Pokud se jedna o obezny znak,

je prost¢ pridan do fronty a po ukon¢ovacim znaku je fronta vyprazdnéna a ¢eka se na dalSi
Zpréavu.

Diplomova prace 2010

pfichozi byte
=R uvodni znak ne
?
ne prazdna fronta ~ @n° il koncovy znak . @n°
? ?
odeslat frontu k pridat do fronty
redirekci

. l

odeslat frontu k

vyprazdnit frontu redirekci
' &
N
piidat do fronty vyprazdnit frontu

Obr. 43 — agoritmus skladani zprav
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Nastaveni softwaru se pro piehlednost uklada do souboru v XML. Uklada se nastaveni
jednotlivych ligt a vSech kamer v listach. U kazdé kamery vSechny softwarové pozice ajgjich
nastaveni ataké sekvence. UloZené nastaveni je mozné vyvolat pii spusténi softwaru bud’ celé

nebo po jednotlivych listach (moznost v menu Soubor->nagist ¢astec¢nou konfiguraci).
Struktura XML souboru je na Obr. 44.

Diplomova préce 2010

nastaveni pozic

nastaveni sekvence

X = Cislo listy
Y = &islo kamery v li§té X
Z = ¢islo pozice kamery Y

Obr. 44 — struktura XML
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10. Kgjval

Program Kejval slouZi jako ovladaci software pro roboticky kamerovy tetézec. V této
kapitole bude popsano, jak program pripojit ke kamerovym li&tdm a jak ovléadat jednotlivé
kamery, nastavovat pozice a vytvéret sekvence. Program je umistén na serveru files v
\\files\FF\dokumentace\@PROJEKTY\Kejval . Pro spudténi programu je nezbytné mit na
pocitati nainstalovany java runtime enviroment (JRE), ktery je volné dostupny na
http://www.java.com/en/downl oad/manual .jsp .

10.1 Spu&téni programu

Adresar, ve kterém je program umistén obsahuje spustitelny soubor KejvalX.Y .jar (kde
X.Y je ¢ido aktudni verze softwaru), knihovnu rxtxSerial.dll a podadresar s dodatecnymi
knihovnami. Po spusténi se zobrazi ivodni okno programu (viz Obr. 45).

|4/ Kejval 0.5 =JoEd

Soubor  LiEta  Help

select all D

select all [] | [ on || off |[ stat | stop |f PiTReser |

Obr. 45 — Givodni obrazovka programu Kejval

10.2 Prace s kamerovymi listami

Existuje nékolik moznosti, jak piidat kamerovou listu. Jednim zpisobem je rozkliknuti
polozky , Li&a* v menu vlievo nahote a vybér moznosti ,, Pridat listu” (Obr. 46). Zrychlena
volba pro tuto funkci je klavesova zkratka ,, Alt+A*. Posledni moZnosti je nacteni diive
ulozné konfigurace ze souboru v menu ,, Soubor”, kde miZeme vybrat bud’ , Nacist
konfiguraci“ s klavesovou zkratkou ,, Ctrl+L" nebo , Nacist ¢astecnou konfiguraci* (Obr. 47).

-

| = Kejval 0.5

Soubor | Liska  Help
| Piidat ligty A+,
Odebrat posledni liZty Alk+R
Pripaojit wEechny Al |
Ddpajit wEechny alk+D

Obr. 46 —menu , Lista"
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-

|2 Kejval 0.5

Soubor - Liska  Help

Macisk konfiguraci Chrl+L
Madist astecnou konfigurac

UlaZit konfiguraci Chrl+5
Konec: Chrl4+0)

Obr. 47 — menu ,, Soubor*

Po pridani nové kamerové listy se v Givodnim okné zobrazi panel urceny k nastaveni
piipojeni k virtudlnimu COM portu s prevodnikem listy a tlacitka na ovladani jednotlivych
kamer (Obr. 48). Ta jsou nedostupna dokud neni zvolen COM port a program neni pripojen
k prevodniku. Dalsi listy pridame stejnym zpuasobem jako v piedchozim pripadé. Noveé
piidandlista se vzy zobrazi jako posledni nginize v okng.

Pokud bude potieba, je mozné listu odebrat bud’ klavesovou zkratkou , Alt+R* nebo
piez menu ,Lista" vybranim polozky ,Odebrat listu“ (Obr. 46). Pozor, odebira se vzdy
posledni listal

|£/Kejval 0.5

Soubor  Lista Help

CoMO0
0.0.0.0
default name 0

ErRETE |

=etl | S W (= W ]l E B E B
CoM0

0.0.0.0
default name 1

ERETS |

select [ - . . - . . . - . . . .

select all I:‘

select a1 [] | [ on | off | stst |"Stop [ AiTResst |

Obr. 48 — hlavni okno po piidani dvou list

10.3 Pripojeni k pirevodniku

Pro pripojeni k prevodniku kameroveé listy je potieba nastavit sériovy port, ktery ma
software oteviit. Klikneme na tlagitko ,, setup” v panelu nastavované ligty. Zobrazi se okno
»Setup chain X*, kde X je ¢ido ligty, u které ménime nastaveni (Obr. 49).
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Setup chain 0

COM: 155
IP Address: 10.39.1.54

Name: |Stage

Cancel H Ok ]

Obr. 49 — nastaveni piipojeni

V kolonce ,COM* vybereme ¢islo portu, ke kterému se méa program ptipgjit, pole ,, IP
Address* douzi jako poznamka o IP adrese pievodniku a do pole ,Name® muzeme zadat
nézev lidty. PoloZzky ,,IP Address* a,,Name" jsou nepovinné aslouZi k zpiehlednéni hlavniho
okna aplikace. Poté co byly nastaveny hodnoty stiskneme ,, Ok*. Tlagitko , Cancel* douZzi ke
stornovani nastaveni ak navratu zpét do hlavniho okna

Parametry potiebné k pripojeni jsou nastaveny a staci stisknout tlagitko ,, Connect*
v panelu prislusné listy. Pokud piipojeni probéhne Uspésné, zezelena indikator vedle tlacitka
»Disconnect* a zpristupni se ovladaci prvky jednotlivych kamer aktudlné piipojenych ke
kamerové listé (Obr. 50).

-

£ Kejval 0.5
Soubor  Ligka HE.'F'
COM5H
0.0.0.0
Ligta 1
[ Start ][ Stop ]
[ Setup ][ Disconneck ]
selectlj

Obr.50 — ovladaci panel po pfipojeni k prevodniku

Pokud se nepodari otevrit sériovy port a piipojit se k pievodniku, objevi se okno
svarovanim (Obr. 51).

.,

rChyha

@ Meni mozné se pripajit,

Obr. 51 — varovéani nezdaieného pripojeni
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10.4 Ovléadaci prvky hlavniho okna

V hlavnim okné aplikace se nachézi globani prvky ovladani a generované prvky
v zavidosti na poctu kamerovych li&t v systému.

Ovlédaci prvky listy mazeme rozdélit do dvou c¢ésti. Ovladani celé listy se nachazi
Vv levé ¢ésti ajeho soucasti jsou tlagitka , Start”, ,, Stop”, ,, Setup”, ,, Connect/Disconnect” (viz.
Obr.14) a zaskrtévaci pole , select”. Funkce , Setup” a ,, Connect/Disconnect” byly popsany
vySe. Tlagitko , Start* dlouzi k hromadnému spusténi nastavenych sekvenci vSech kamer
v dané listé atlacitko ,, Stop* k jejich zastaveni. ZaSkrtévaci pole , select” slouzi k vybéru list
pro ovladani globanimi ovladacimi prvky.

Druhou ¢ésti jsou subpanely jednotlivych kamer (viz. Obr. 52). Ty obsahuji tlatitka
»Manual”“, , Start/Stop* , zaSkrtavaci pole pro vybér kamer pro hromadné piikazy, indikator
beZici sekvence (zelend/¢ervena = sekvence spusténalvypnuta) a velké tlacitko s popisem X-
Y, kde X = ¢ido li&ty a'Y = ¢ido kamery. Stisknuti tlacitka ,, Manua*vyvola otevieni okna
pro manudni ovladani kamery. Tlacitko scisem kamery zpristupni okno pro spravu
nastavenych pozic avytvéareni sekvence. , Start/Stop* spou&ti ¢i zastavuje sekvenci kamery.

Subpanel kamery je pristupny pouze pokud je dand kamera zapojena v daisy chainu
kamerové listy. Software reaguje na broadcastové zpravy kamer o zmeéné poctu prvka
v fetézci a sam aktivné zjist'uje stav v siti. Pokud je kamera odpojena ¢i pripojena nova,
zareaguje zpiistupnénim ¢i znepristupnénim odpovidajicich subpanelt. Tato funkce muze
douzit i jako indikace hardwarového problému na siti.

[ Manual ]

O [ start || 3

Obr. 52 — subpanel kamery

Globani ovladaci prvky jsou také rozdéleny do dvou césti (Obr. 53). Levéa ¢ést se
vztahuje k ovladani pripojeni li&. Tlacitko ,, Connect” da povel k piipojeni vSech vybranych
list atlagitko , Disconnect” vybrané listy odpoji. ZaSkrtévaci pole ,select al* pii zadrtknuti
vybere vdechny listy a pii odsrtnuti zrusi vybér. Tlagitka v pravé ¢asti douzi k hromadnému
ovl&dani vybranych kamer. ,On“ zapne vybrané kamery, ,Off* je vypne. ,Start* spusti
sekvence a ,, Stop" je vypne. Tlagitko ,P/T Reset” k vybranym kamerdm poSle piikaz pro
reinicializaci krokovych motorka kamer.

select all |:|

[ Connect ][ Disconneck ]

select a11[| | on | off || sStat | Stop || FiTReset |

Obr. 53 — globani ovladaci prvky
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10.5 Manudlni ovladani kamer

Okno manuaniho ovladani kamer (Obr. 54) Ize rozdélit do sedmi ¢asti podle funkce,
kterou ovladaji. Jsou to panely PAN/TILT, ZOOM, WhiteBalance, FOCUS, Exposure
control a panel pro ukladani aktualni pozice. V nasledujicich odstavcich popiSeme veSkeré
funkce jednotlivych panel.

| £/ PositionSetupFrame0 - 1 E]@
Manual remote for CAM: 0 - 1
PAN/TILT

minimal maximal
LEFT RIGHT Tilt speed: | 123
: 2oom speed: | 4% TELE

ol

left/down I right/down ] l Reset
whiteBalance EOCUS
WhiteBalance Mode: | futo v = :

F d: | 43
R Gain: : BGain: NEAR 0CUS Spee: _ FAR

Exposure control

Exposure control mode: |Full auto [s] | Auto ICR Mode: |off v ICR Mode: | off || | Backlight: | CFf [w ExpComp: On v
Iris Gain Shutter speed Brightness Exposure compensation
E] Reset +
Save as hardware position: [ 1 ” 2 ” 3 ” 4 ” 5 “ 3 ]
Save as new software position named: add

Obr. 54 — okno manuélniho ovl&dani kamer

10.5.1 PAN/TILT

Panel PAN/TILT douzZi k ovlddani natoc¢eni kamery. V pravé ¢ésti panelu je mozné
oddélené nastavit rychlost horizontélniho otaceni (Pan speed) a vertikalniho otateni (Tilt
speed). Pripustné hodnoty rychlosti u horizontaniho otéceni jsou v rozmezi od 1 do 24, u
vertikdlniho je to od 1 do 23. Pokud je hodnota nastavena mimo povoleny rozsah, bude
automaticky opravena. Kdyz byla nastavena hodnota vysSi, bude snizena na maximalni
moznou a pokud byla mensi nez 1, bude zvySena na 1. Tlafitko ,Reset* provede

reinicializaci krokovych motort pro pohyb kamery stejné jako ,, P/T Reset” z kapitoly 10.4.

PANITILT

RIGHT Tilt speed: | 12/3]
left/down DOWMN [ right/down ] [ Reset

Obr. 55— panel PAN/TILT
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Tlagitka levé ¢asti panelu ovladaji samotny pohyb kamery. Tlagitko ,HOME" nastavi
kameru do stredu jegjich souradnic. Ostatni tlacitka pohybuji kamerou v piislusném smeéru
nastavenou rychl osti.

UP = nahoru

DOWN = dolu

LEFT =vlevo

RIGHT = vpravo

left/up = vlevo/nahoru
right/up = vpravo/nahoru
left/down = vlevo/dolu
right/down = vpravo/dolu

Pro ot&eni kamery v poZzadovaném sméru najedeme mySi na odpovidajici ovladaci
prvek a stiskneme levé nebo pravé tlacitko mysi. Kamera se za¢ne pohybovat a zastavi se ve
chvili, kdy je tla¢itko mys&i uvolnéno.

10.5.2Z00M

PribliZzeni se ovlada panelem ZOOM. Rychlost zoomovani se nastavuje v poli ,Zoom
speed” a pripustné hodnoty jsou v rozsahu od 1 do 7. Tlagitko ,minimal® oddali scénu na
minimani zoom a ,,maximal® piiblizi na maximani. Tlagitkem ,WIDE" se obraz plynule
oddalujea, TELE" pribliZuje nastavenou rychlosti.

F00M
Zoom speed: | 43 TELE

Obr. 56 — panel ZOOM

10.5.3 WhiteBalance

Kamera pracuje s vyvazenim bilé barvy v nékolika médech. PIné automaticky pracuje
v rezimu ,Auto” a pohybuje teplotou bilé barvy od 3000 do 7500K. Rezimy ,Indoor* a
,Outdoor" jsou presety pro pouZziti v uzavienych a otevienych prostorech. Teplota bilé pro
»Indoor* je 3200K a pro , Outdoor” 5800K. ,ATW* je druhym automatickym reZzimem
srozsahem teplot od 2000 do 10000K. Polozka ,,One push*  zpiistupni tlagitko ,, One Push
Trigger. Pri stisku tohoto tlagitka probéhne automatické vyvézeni v modu ,, Auto* a toto
nastaveni zustava pevné az do dalSiho stisku. Pliie manudlni ovladani vyvazeni bilé barvy je
mozné vrezimu ,Manual®, ve kterém lze nastavit zesileni c¢ervené a modré slozky
videosignalu. Tlagitko , Reset” zpiistupnéné spolu s ovlddanim zesileni v manuanim moédu
vréti pisludné zesileni na standardni hodnotu. Presné hodnoty teplot jsou uvedeny v [2].
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WhiteBalance

WhiteBalance Mode: Manual |

R Gain: EJ B Gain: E] o

Obr. 57 — panel WhiteBalance

10.5.4 FOCUS

Ostieni se ovlada v panelu ,,FOCUS". V reZzimu ,,manua* jsou zpiistupnény ovladaci
prvky pro manuani ostieni. MuZeme nastavit rychlost v poli ,,Focus speed” v rozsahu od 1
do 7. Stiskem tlagitka ,NEAR" se nastavenou rychlosti preostiuje na kratsi vzddenost a
tlacitkem ,FAR* na delSi. Prepnutim do automatického modu stiskem tlacitka auto se
znepristupni ovléadaci prvky manuélniho ostieni a kamera piejde do automatiky.

FOCUS
Focus speed: | 415 FAR

Obr. 58 — panel FOCUS

10.5.5 Exposur e contr ol

Nastaveni expozice kamery lze ovlédat v péti rezimech. ,Full auto® je pIné
automaticky rezim, ,Manua“ plné manudni. V manuanim reZzimu |ze nastavit clonu v ¢asti
»1ris’, zesileni v ¢asti ,,Gain" a rychlost uzavérky v ¢asti |, Shutter speed”. Rezim ,, Shutter
priority“ je automatika spreferenci rychlosti uzévérky a ,lris priority* automatika
spreferenci clony. V modu ,Bright* je upravovano nastaveni clony a zesileni zaroven. Je
propocitavano podle algoritmu, ktery je popsan v [5], v zavidosti ha nastaveni Urovné jasu
uzivatelem.

Funkce ,,Auto ICR mode" automaticky vypiné a zapina infracerveny filtr v zavisosti
na svételnych podminkach tak, aby zvysila citlivost pii Spatném osvétleni. ,,ICR mode*
zapin a vypina infracerveny filtr. ,,Backlight* poméh& zlepSit kvalitu obrazu pii snimani
tmavych objekti na svétlém pozadi. Funkce ,, Exposure compensation” nastavuje offset vici
automatickému nastaveni jasu.

Exposure control

Exposure control mode: | Manual | | Auto ICR Mode: | OFf ™ ICR Mode: Off v | | Backlight: ExpComp: | OFf ™

Iris Gain Shutter speed Brightness Exposure compensation

[ )R [+ ) |- JCrese [+ ][ JCResm [+ ]

Obr. 59 — panel Exposure control
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10.5.6 Ukladani pozic

Ulozit aktuani nastaveni kamery je mozné dvéma zpusoby. Prvnim je uloZeni do
paméti kamery. Kamera ma pamét’ na Sest pozic (tzv. hardwarové pozice). Pravé nastavenou
pozici miZzeme uloZit do kterékoliv z nich kliknutim natlacitko s prislusnym cislem v panelu
»Save as hardware position*”.

Déle Ize pozici ulozit jako softwarovou v paméti programu. Pocet softwarovych pozic
neni nijak omezen, staci zadat jméno pozice do textového pole v panelu ,Save as new
software position named“ a kliknout na ,add“. Pokud nebude jméno pozice vyplnéno,
software pozici pojmenuje automaticky jako , default name X* kde X je ¢islo generovaného
jmeéna.

Saveashardwarepusitiun:l 1 ][ Z2 ” 3 ][ 4 ][ 5 ][ b ]

Save as new sofbware position named:

Obr. 60 — panel pro ukladani pozic

10.6 Sprava pozic a vytvareni sekvenci

Pozice uloZené z manuél niho ovladani je mozné spravovat v okné ,, Positions & Loop
settingsfor CAM: X-Y*, kde X jecidolisty aY ¢islo kamery. Okno se zobrazi kliknutim na
velké tlacitko v panelu kamery v hlavnim okné programu (viz.10.4).

Okno je ¢lenéno do tii hlavnich ¢éasti. Sprava hardwarovych pozic, softwarovych pozic
aspréavasekvenci. V horni ¢asti jsou dvé tlagitka, ,, On/Off* zapina avypina kameru a,,P/IT
Reset” reinicializuje krokové motory pro pohyb kamery.

10.6.1 Sprava hardwar ovych pozic

V levé horni ¢asti okna ,, Positions & Loop settings’ se nachézi panel pro spréavu
hardwarovych pozic.

Hardware positions

1 | hwpostiont | [ Goto | [ Madity | | Add to soft pos. |
z | hwpositionz | | Gote || Medify || Adduosoftpos. |
3 | hwposition3 | | Gote || Medify || Adduosoft pos. |
4 | hwpostiond | | Gote || Medify || Adduo soft pos. |
S | hwpositions | | Gete || Modify || Add o soft pos, |
& | hwpositions | | Gote || Modify || Addue soft pos. |

Obr. 61 — panel Hardware positions
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V panelu je Sest fadek odpovidajicich jednotlivym hardwarovym pozicim. Kazda
obsahuje ¢islo pozice, jgji jméno atii tlagitka. ,,Go to" vyvola piisludnou pozici a pienastavi
do ni kameru. ,Modify" je ur¢eno pro upraveni nastaveni pozice. Po kliknuti na,, Modify* se
zobrazi okno manuaniho ovladani kamery, ve kterém bude mozné pozici ulozZit pouze do
zvolené hardwarové pozice.

ProtoZe je mozné vytvaret sekvence pouze ze softwarovych pozic, tlagitkem ,,Add to
soft pos.” |ze prevést pozici na softwarovou. Program se dotaZze kamery na kompletni
nastaveni, vytvori novou softwarovou pozici a zobrazi ji v panelu softwarovych pozic.

10.6.2 Sprava softwar ovych pozic

Panel pro spravu softwarovych pozic se nachazi vievo od panelu hardwarovych pozic.
Po zapnuti softwaru je prazdny a suloZenim kazdé nové softwarové pozice v ném piibyde
fadek. Radek obsahuje ¢islo pozice, jgji jméno, a &tyfi ovladaci tlagitka. Analogicky
k hardwarovym pozicim ,,Go to" vyvola pozici a prenastavi do ni kameru, ,,Modify* otevie
okno pro manualni ovladani, kde bude mozné ulozit pouze do zvolené softwarové pozice.

Tlagitkem ,,Add to loop* se pozice piida na konec sekvence a,, Delete" pozici smaze.

Software positions

1 [ default name O

' [ Goto | [ Modify | [ Addtolosp | [ Delete |
2 | Stagevleva | | Goto || Modify || Addteloop || Delete |
3 | hwposiion2 | [ Gete |[ Modify || Addreloop || Delete |
4 FoHcelek | [ Gore |[ Modify || Addroloop || Delete |

| Addnew

Obr. 62 — panel Software positions

40



@ Diplomova prace 2010

11. Zaveér

Cilem préace bylo vytvorit roboticky kamerovy fetézec. Tento ukol byl rozdélen do dvou
¢ésti, na hardwarovou a softwarovoul.

V hardwarové ¢asti byl vybran a zakoupen vhodny hardware. Ten byl nésledné upraven
tak, aby vyhovoval podminkém, ve kterych bude pouzivéan. Byla navrZzena a zkonstruovana
kamerova lista, ktera meni origindlni topologii zapojeni zietézce, kde kazda kamera
komunikuje s piedchozim zafizenim v daisy chainu, na topologii typu hvézda se stiedem
v kamerové listé. Lista byla vyrobena tak, aby se dala za¢lenit do systému EuroCase, ktery je
standardnim systémem pro uloZeni ostatni techniky spolec¢nosti Artcom.

Zapojeni fetézce bylo navrzeno tak, aby bylo mozné jako propojovaci kabeldZ pouzit
standardni ethernetové kabely. Toto feSeni mé vyhodu v tom, Ze je bézné dostupna a stejna
skabelaZi pro sitovani pocitact ¢i pro vga a usb extendery. Nezvyduji se tedy naroky na
vybavenost skladu, na akce se bere méné vybaveni, protoZe zaloZni ethernetové kabely jsou
spolecné pro vice zarizeni atechnici se nemusi ucit krimplovat konektory nového typu.

Standardni ovlada¢ kamer byl byl nedostacujici pro vSechny Gcely, ke kterym mél byt
pouZivan. Po prostudovani jeho hardwarového zapojeni byla navrZzena Uprava, ktera umoznuje
propojeni s kamerovym fetézcem za pouZziti komunikace prez VISCA 422 a zéroven lze
pouzit ovladad pro ovladani kamer v zapojeni sovlédacim softwarem. Uprava spociva ve
vyuZiti sériové linky RS-232C, ktera je jednou z moznosti komunikace ovladace a nebyla by
jinak vyuzita. Do ovladace byl zabudovéan pievodnik z RS-232C na ethernet. Déle byl
zabudovan panelovy ethernetovy konetor a do n¢j prez vicekanaovy piepinat privedena linka
RS-422 i ethernet z prevodniku. Ovlada¢ se tedy do systému zapojuje vzdy stgnym
konektorem, neni potieba Zzadné specidni prechodky a zdleZi pouze na piepnuti médu, ve
kterém komunikuje.

U kamer podobna Uprava jako u ovladace nebyla mozng, takZze musela byt navrZzena
piechodka z RJ-45F na konektor VISCA 422, aby se zamezilo vylamovani kabelt a zrychlila
se instalace a deinstal ace retézce.

Softwarova cast se zabyva navrhem programu, ktery umozni ovladani neomezeného
poctu kamer. Hlavnim problémem k vyieSeni byl zpasob komunikace s kamerami pii jejich
velkém poc¢tu. Byl navrZzen software, ktery v dynamickych polich udrzuje informace o
pripojenych kamerovych listach a vSech kamerach v nich piipojenych. Software generuje
grafické rozhrani, ve kterém je mozné vSsechny kamery ovléadat, ukladat pozice a nastaveni.
Software sleduje broadcastové zpravy v ietézci a sam aktivné zjist'uje stav sit¢, na zéklade
toho pak zobrazuje, které kamery jsou aktualné pripojeny k systému.

Jiz prvni verze programu Kejval byly pouzity na mnoha vystavéch turistického ruchu ve
stanku Ceské republiky po celém svéts. Systém byl vyuZivan pro streamovani aktudlni situace
na vystavé v ceské expozici na web agentury Czechtourism. V noci pak slouZil jako
dohledovy kamerovy systém se zéznamem z jednotlivych kamer. Retézec byl pouZit i na
mnoha koncertech, médnich prehlidkéch a firemnich prezentacich.

Hardwarova ¢ast systému byla testovana a pak pouzivana v ostrém provozu. ReSeni se
osvédcilo akrome kosmetickych Uprav je ve findlové podobé. Software je mozné vyvijet stéle
dal. Pro pouZiti pro dohledové Ucely by bylo vhodné implementovat moznost navaznosti
pohybu kamery na dokonceni pohybu kamery jiné. Pro Zivé odbavovani by bylo dobré
piepracovat systém sekvenci a implementovat moznosti nastaveni zébérovych strategii pii
prejezdu mezi jednotlivymi pozicemi kamery.
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