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Informe técnico del movimiento de la
camara

Procesador de los movimientos del usuario

El objetivo principal de este proyecto es transmitir las imagenes al cliente de
acuerdo a los movimientos del usuario. Estos movimientos se transmitiran al
servidor en forma de ordenes para la camara, con tres componentes: pan (giro
horizontal), tilt (giro vertical) y zoom.

e oy
i Q | (X! Y, Z) = (0’ 0, d)
® "

PERFIL

PLANTA

Sin embargo, la posicion del usuario no la obtenemos en estos términos, sino
en coordenadas (X, Yy, z) con respecto a la ventana virtual. Ejemplo:

X .
PERFIL Donde zx, y zy son proyecciones

PLANTA de la distancia real de z
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Tenemos que transformar las coordenadas (x, y, z) en (pan, tilt, zoom).
Veamoslo graficamente, dada la siguiente situacion:

P = Zz+y2

] . X
: pan = arcsm| —
! ( zP )

Calculo del pan

X

PLANTA

Calculo del tilt

P =7"+x’

[y
an = arcsin| —
u ( P )

Calculo del zoom

Cuando el usuario se acerca, el zoom se acerca y viceversa. Si miramos a
través de una ventana real a una distancia dada veremos lo siguiente:

-
"\

Si nos alejamos de la ventana, veremos algo asi:

aa { "\O'
'-‘l .
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Si el rango de distancia que detecta el mando es N, F (siendo N cercay F
lejos), hemos decidido hacer la siguiente transformacion lineal.

Distancia:N —— F

Zoom: 200 —p 100

La formula quedaria:

zoom =200 - 2= 100
F—N

Lado del servidor

En el lado del servidor, sera necesario procesar la imagen para que la
simulacion de movimiento sea lo mas realista posible.

Entre la obtencidn del frame de la camara y el envio de éste, se procesara la
imagen en dos pasos: recorte y zoom.

1. Recorte

El objetivo de este paso es desplazar la imagen horizontal o verticalmente
para simular el movimiento horizontal o vertical del usuario. El desplazamiento
sera proporcional al angulo del usuario con respecto a la pantalla virtual.

Suponiendo que vamos a dejar un margen C (en tanto por ciento) de la
imagen original para desplazarnos sobre ella, y siendo x, y, w, w’, h'y h’ los
mostrados en el siguiente diagrama:

Frame Original
X

X Frame que
h <4—1 desplazaremos
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Tenemos las siguientes formulas que calcular x, y, w’ y h’ de manera
proporcional a los angulos pan vy tilt:

90+ P
= — ey
180
90+T
y = ohoc
180
w'=we(l-c)
h'=he(l-c)

Posteriormente habra que escalar la imagen a los w y h originales.

2. Zoom
El zoom llega desde el servidor en forma de porcentaje. Habra que recortar

la imagen de acuerdo al zoom recibido y posteriormente hacer un escalado a los w
y h originales.
El recorte se realizara centrado en el frame obtenido del paso anterior con:

100 \ w
x'=|1—— |o—
Z 2
100
= 1= — |e—
Y Z 2
. 100
w = oW
Z
100
h" = oh
Z

Y posteriormente escalando los w y h originales.

NOTA: En lugar de escalar dos veces, una al finalizar el paso 1 y la otra el
finalizar el paso 2, es posible calcular el recorte del zoom sobre w’ y h’ (de 1) y

escalar solo una vez al final del paso 2.
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Informe técnico de los LEDs

El objetivo del circuito fue el de alimentar los LEDs obteniendo una alta
luminosidad de los mismos. Para ello fue necesario alimentarlos a través de pulsos
de alta corriente en contraposicion con la polarizacion tradicional con corriente
continua.

Utilizando las graficas correspondientes a las curvas caracteristicas del
modelo de LED que se iba a emplear se escogié un punto de trabajo para pulsos de
corriente Ir = 1 Amperio y un ciclo de trabajo de t, / T = 0.05 (5%). De la grafica
se obtuvo que la duracion del pulso debia ser t, = 0.1 mS.

Ipsy =25 A Single Pulse )

Forwanl Curment ¢ A0

1V 4

102 1! e 10 102

[IRLTLE i — Pulse Duration ( ms |

Figure 3. Pulse Forward Curmrent vs. Pulse Duration

Con la siguiente grafica se obtuvo la tension de polarizacion de cada LED (VF)
para la corriente Ir escogida (1A), siendo este valor de aproximadamente 2
Voltios.

(i
--.-"
o I' | 1 -’.‘.-l‘"
- rd
= Fid
= Fi
f 1i 12 ,Jr
= I
- i
= /
] I U !
= i
(T Fil
— I
([ I
1] ] 2 3 4
[TRLLTE Vo — Forwand Voltage V)
Figure 4. Forward Current vs. Forward Voltage
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Por Gltimo, con la siguiente grafica se pudo comprobar la ganancia en
intensidad luminosa obtenida a través de la polarizacion escogida teniendo en
cuenta que para el caso de alimentacion continua la corriente de polarizacion
habitual es de 20 mA. De la grafica se obtiene que el incremento ha sido
considerable: Desde unos 3 mW / sr hasta 100 mW / sr aproximadamente.

TSUS 5400 4

Rahizmt Tntensty  mWisr )

1 102 103 i
5y 7907 Iy — Forward Current { mA )

Figure 6. Kadiant Intensity vs. Forward Current

Para alimentar del modo calculado a los LEDs se disend un circuito compuesto
por dos osciladores implementados con el circuito integrado LM556. El primero en
configuracion astable que proporcionaria la frecuencia base para generar el tren
de pulsos mientras que el segundo en configuraciéon monoestable que asegurara un
ancho de pulso constante.

La sefnal a obtener debia cumplir con los valores obtenidos desde las graficas
por lo tanto la frecuencia en base al ciclo de trabajo y el ancho del pulso se
calculo con la siguiente formula:

0.1mS 005 T = 0.1mS = omS
T 0.05

como— f=T"— f=2mS" =500Hz

Por lo tanto el oscilador astable debia tener un periodo de 2 mS y el
monoestable un tiempo en activo de 0.1 mS para obtener la siguiente onda a su
salida:

2ms

T 1

h.i|115

Los calculos para los osciladores se realizaron siguiendo las formulas
suministradas por el fabricante para los circuitos tipicos de osciladores con LM555
(el LM556 contiene dos LM555 encapsulados dentro del mismo chip).
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Circuito para el oscilador astable:

Voo
Ra | 4 555 OR 172 556
rr———— A
DISCHARGE o 7 3 |
fe !0 - |
- S L L |
OiuF J_ THREEHOLD - EI I
-
L I L I, L
- L 25 | oo |2
| — | oureuT
| |
| > |
TRIGGER | |
| |
| x I
3 |
— !____ ______________ _! , 148
I 4 Ry + G
- RESET
Astable Operation
Fijando Ra = 100K'Q y C = 10nF, se obtuvo:
1.49 1.49 _1.49-05

— 500Hz = R, =—————=99K

— Ky o
(100K +2R,)10nF 110

I= R +2r)C

De donde el valor comercial mas cercano es de Rs = 100KQ.
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Circuito del oscilador monoestable:

Yoo
il 555 OR 12 556
r————————— — — — — — -
DISCHARGE - L _ |
| |
CONTROL 5| % " Jf l_ I
[ voltace si o = : | at
— THRESHOLD © |
= T |
L c I L[ I,
—= I | g A F'L”DPP | {outPur [ | .
= ] | outpur
| |
| ‘!% I
TRIGGER | |
F | |
I x |
%"'c,c | _% I
| —_
- - |
4 AT= 1. IR
RESET
Monostable Cperation
Para C = 22nF, se obtuvo:
0.1mS
T:I.I*R*C—)O.lmSz1.1*R*22nF—>R=—m:4.132K
1.1%22nF

Cuyo valor comercial mas cercano es de 3,9KQ.

Luego fue necesario utilizar sendos transistores BD139 para proveer la
corriente demandada por los LEDs. Los mismos debian trabajar en las zonas de
corte y saturacion por lo que para asegurar esta ultima se utilizo la siguiente
condicion:

I
—< < hfe
IB

Dado que el hfe maximo del transistor segin su hoja de datos es de 250,
escogimos una corriente de base Is = 40 mA que para la corriente de colector que
necesitamos (2 * 1 A) tenemos:

i =50« 250
0.04
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Con la saturaciéon garantizada se calcularon las resistencias de base y de

colector:
V.-V 6V -0.6V
R,=—“—*%= = 1350hmios
I, 0.04A
-V 6V -2V
R.= Yee ~Viww _ = 20hmios
I, 2A

Cuyo valores comerciales mas cercanos son 150 y 2.2 Ohmios

respectivamente.
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