Ovladani internetové komunikacni kamery se
dvéma stupni volnosti

Bc. Petr Oharek

Diplomova prace Univerzita Tomase Bati ve Zliné
2006 Fakulta aplikované informatiky




Univerzita Tomase Bati ve Zliné
Fakulta aplikované informatiky

Ustav automatizace a fidici techniky
akademicky rok: 2005/2006

ZADANI DIPLOMOVE PRACE

(PROJEKTU, UMELECKEHO DILA, UMELECKEHO VYKONU)

Jméno a pfijmeni: Bc. Petr OHAREK
Studijni program: N 3902 Inzenyrska informatika

Studijni obor: Automatické fizeni a informatika

Téma prace: Ovladani Internetové komunikaéni kamery se dvéma
stupni volnosti

Zasady pro vypracovani:

1. Popis soucasného stavu kamerové komunikace pfes Internet - rozsah nasazeni ve
vyuce pfi e-learningu a pfi Internetovych konferencich na univerzitach u nas i ve svété.
2. Pfenos obrazové informace pomoci kamerovych systémii - zpracovani signalu,
pfislusné normy a pfenosové kanaly, komprese informace.

3. Rozbor moinosti implementace bezdratového pienosu obrazového signalu a fidicich
instrukci soucasné pomoci technologii Bluetooth a Wifi a RS232.

4. Sestaveni a oZiveni mechanickych a elektronickych modulii Al MOTOR-1001 pro dva
stupné volnosti polohovani kamery a zprovoznéni komunikace pomoci sbérnice RS232.
5. Navrh a ovéfeni programového vybaveni véetné uZivatelského aplikaéniho manualu
pro ovladani sestavy dvou stupiii volnosti pro odmér a naAmér pomoci jednotek Al
Motor-1001



Rozsah prace:
Rozsah pfiloh:

Forma zpracovani diplomové prace: tisténa/elektronicka

Seznam odborné literatury:

1) Kadlec, Vaclav: Ucime se programovat v Borland C++ Builder a jazyce C++
2) Dumek, V., Roupec, J.: Programovani v jazyku C, VUT, Brno, 1992

3) Liberty, Jesse: Nauéte se C++ za 21 dni, Praha, Computer Press, 2002

4) MEGAROBOT: Al MOTOR-1001 MANUAL

5) MEGAROBOT: MGR-BPT232 MANUAL

Vedouci diplomové préce: Ing. Mgr. Milan Kvasnica, CSc.
Ustav elektrotechniky a méfeni

Datum zadani diplomové préce: 14. tnora 2006
Termin odevzdani diplomové prace:  26. kvétna 2006

Ve Zliné& dne 14. tinora 2006

L

prof. Ing. Vladimir Vasek, CSc. N ﬁ/ prof. Ing. Vladimir Vas
povéieny dékan S . Teditelistavu




ABSTRAKT

Cilem diplomové prace je realizace sestavy, navrh podplrnych algoritmi a oziveni kame-
rového systému ovlddaného dvéma stupni volnosti pro videokonference a pro bezpe¢nostni

sluzby za ucelem monitorovani stteZené¢ho prostoru.

V prvni ¢asti se pojednava o normach a principech uzivatelského ptistupu k e-learningu,
videokonferencim, dratové i bezdratové komunikaci a téZ sou¢asnému stavu vyuziti na

vysokych skolach

Druha ¢ast pojednava o moderni pfistrojové technice pouzivané v této oblasti, jako vycho-
disko pro vybér pouzitych technickych prostiedkli. Déale je popsan navrzeny algoritmus
ovladani kamerového systému o jeho komponent v C++. V ndvaznosti je popsana funkéni
¢innost pouzitych servomechanizmt véetné funkénich modulti pro ovlddani servomotort.
Na zavér je uveden uzivatelsky aplika¢ni manual k ovladani kamerového systému se zrete-

lem na pouziti pti laboratornich cvicenich.

Kli¢ova slova: e-learning, videokonference, internetova komunikaéni kamera, servomotor,

polohovani kamery.

ABSTRACT

The objective of Master thesis is proposal and construction of the web camera set, devel-
oping of software and activation of the web camera system controlled by two degrees of

freedom joints for videoconferencing and security services.

The first part deals about standards and principles of user access to the e-learning, video-
conferences, wire and wireless communication and about the application in education sys-

tem in Czech Republic.

The second part deals about current state of the art in equipments that are used in this area.
Next there are described algorithms for the control and communication wit the web camera
system written in C++ language. There are described functions of all servo-systems with
supporting modules for the web camera control system. Finally there is an application

manual for the utilisation of the web camera system in university laboratories.

Keywords: e-learning, videoconferencing, web camera system, servo, positioning.
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UvVOoD

Ukolem této diplomové prace je navrh, sestaveni a oziveni mechanickych a elektronickych
¢asti, vCetné vytvoreni algoritmu k ovladani a fizeni kamerového systému se dvéma stupni
volnosti pro ovladani odméru a ndméru, uréeného k videokonferencim, e-learningu, popfi-

pad¢ k monitorovani stfezeného objektu pro bezpecnostni sluzby.

Systém je tvoten servomotory AI-MOTOR 1001 od firmy Megarobotics co. Ltd., bezdra-
tovou webovou kamerou Axis206W a piistupovym bodem ASUS WL-560g. Diky své
stavbé a spojovacim dilim je mozno servomotory AI-MOTOR 1001 spojovat
v jednoduchou sit’ a vytvofit tak nepfeberné mnozstvi spojeni. Webova kamera Axis206 W
je jedna znejmensich vyrdbénych kamer. Diky své velikosti, hmotnosti, vestavénému
webovému serveru, ktery umoziuje sledovani zabéri 1 pomoci standardniho webového
prohlizece, se kamera ukazala jako ideédlni z hlediska propojeni s kamerovym systémem

pouzivanym k videokonferencim, e-learningu a k monitorovani stiezen¢ho objektu.

K ovladani kamerového systému bylo pouzito sériové rozhrani RS232, po kterém jsou pre-
nasena data, fidici a nastavovaci instrukce servomotorti. Systém je dale rozsifen o bezdra-
tové komunika¢ni moduly, sestavajici z radiovych modemd, pfipojitelnych na sériovy port
osobniho pocitace a radiového modulu firmy Héft & Wessel. Radiové modemy a modul
pracuji v bezlicencni pasmu 1880-1900MHz. Zatfazenim bezdratové wifi kamery
s ptistupovym bodem, radiovych modemt ¢i radiového modulu se stava systém mobilnim.
V nédvaznosti s tim je popsana funkéni ¢innost vSech navrzenych modulti a mechanizmi.

Jako programové prostiedi byl zvolen Borland C++ Builder.
Casti této diplomové prace jsou sestaveny tak, aby mohly byt vyuZity jako instruktazni
manual pro laboratorni méfeni z predmétt Zaklady robotiky a Elektronické zabezpecovaci

systémy II na Fakulté aplikované informatiky UTB.
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I. TEORETICKA CAST
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1 E-LEARNING A VIDEOKONFERENCE

1.1 Historie e-learningu

V soucasném svété, kdy informace je hybnou silou vSech lidskych aktivit, jiz nikdo nema

pochybnosti o potieb¢ stalého vzdélavani.

E-learning v Sir§im slova smyslu znamena proces, ktery popisuje a fesi tvorbu, distribuci,
fizeni vyuky a zpétnou vazbu na zéklad¢ pocitacovych kurzi, které jsou adresovany stale
veétsimu poctu uzivatel. Struktura e-learningu vétSinou obsahuje simulace, multimedialni
lekce, tj. kombinace textového vykladu s animacemi, grafikou, schématy s podporou audi-

ovizualni techniky a elektronickymi testy.

E-learning se dostal do povédomi teprve s rozvojem Internetu a webu po r. 1993. Je zaji-
mave, ze do roku 1999 nebyl pojem e-learning zaveden. Zprvu se vice pouzivaly pojmy
WBT (Web-based training) nebo online learning, coz je vyuka nejen pomoci webu, ale i

dalSich internetovych technologii.

Ptedchiidcem e-learningu byly pivodné vyucovaci stroje, zalozené na mechanickych lo-
gickych obvodech a pozd¢ji vyuzivajici téZ programovatelné struktury elektronickych
logickych obvodi. V dalsi etapé na salovych pocitacich byl aplikovan vzdélavaci software,
ktery byl zaloZen na teorii programové vyuky. Hlavni diivody malého rozsifeni do praxe
byly podobné jako dnes — ekonomicka ndkladnost a mala pfipravenost dostate¢ného poctu

pedagogu-tvircu kvalitniho didaktického softwaru.

1.2 Prinosy a bariéry e-learningu

1.2.1 Ptinosy e-learningu

» SniZeni ndkladt na klasické vzdélavani. Jedna se predevsim o naklady na prondjem
uceben, zajisténi studijnich materiall, cena za lektora, doprava a dalsi. Nesmime
zapomenou na naklady, které ndm vznikaji v dobé¢, kdy je zaméstnanec na skoleni a
nevykonava svoji praci. V piipad¢ e-learningu vSechny tyto néklady jsou snizeny

na minimum.

= (Casové nezavislé a individudlni studium. Student sam voli dobu, kdy se bude vzdé-

lavat, nebo-li vzdélava se ve chvili, kdy to potiebuje a kdyz se chce uéivu vénovat.
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Absolvuje kurzy dle vlastnich potieb - vénuje ucivu tolik ¢asu, kolik potiebuje, voli
rychlost vstiebavani védomosti, typ a formu kurzu, kdykoliv si mize latku zopako-

vat a ovéEfit si svoje nabyté znalosti.

Nepiekvapi, ze vétSina predpokladil trhu s e-learningem vychéazi z USA. Tam je trh mno-
hem rozvinutéjsi a také vEétsi. Plisobi zde vSak i1 dalsi sily. Hrozba recese v USA zptisobila,
ze organizace Setfily na cestovném, a po 11. zafi se tento trend jesté prohloubil. To pfiro-

zenym zpusobem napomahalo rozvoji videokonferenci a e-learningu.

1.2.2 Bariéry zavedeni e-learningu

* Pro mnohé potencidlni zdkazniky jsou naklady na potfebné pocitacové vybaveni,
fidici systém a koupi kurz ptili§ vysoké. I kdyz naklady na provoz jsou poté mini-

malni, nemohou si n¢kteti takovou jednordzovou sumu dovolit.

» E-learning je mozné zavést pouze tam, kde si pracovnici uvédomuji nezbytnost ne-

ustalého vzdélavani a maji dostateCnou motivaci sebevzdélavani. [6]

E-learning vSak nepiinasi jen sama pozitiva. Pfedev§im samotny fakt, Ze se neshodneme na
terminologii, uz dost naznacuje. Jde o elearning, e-learning, E-learning? Nebo tfeba o onli-
ne learning? A dal, jde jen o internet, nebo také o CD ROM? Jde o synchronizované vyu-

covani s vyuzitim videokonference, nebo o webové stranky, coz vytvari nejen terminolo-

gické ale 1 metodické problémy.

Dalsi problém je, ze n¢kterd odvétvi momentalné prochazeji krizovym obdobim. Je v§eo-
becné znadmo, ze v dobé ekonomické recese, vydaje na vzdélavani se krati jako jedny z
prvnich. Clovék z oboru miize hledat utéchu v tom, Ze e-learning se &asto neplati z penéz
na Skoleni. Pro podnik je vSak riskantni utratit hodné penéz na inovaci, jejiz pfinos neni
bezprostiedni. Je tedy zapotiebi zvazovat navratnost vloZzenych investic. Prestoze Casovy
horizont e-learningu je vétSinou efektivni, mohou byt pocatecni nadklady podstatné vyssi
nez u tradi¢nich metod uceni.[7]

Stejné jako jiné obory také e-learning miZe vyuZzivat celou fadu moznosti pfistupu a pou-
zivat rizné prostifedky pro jeho realizaci, pfi¢emz existuji pro e-learning urcita pravidla a

normy.
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Standardy jsou sadou pravidel nebo procedur odsouhlasenych a schvalenych standardizac-
ni organizaci.
V réamci e-learningovych aktivit tato pravidla napomahaji piedevs§im v oblasti tvorby kurz

a v oblasti nastaveni komunikace mezi kurzy a fidicim systémem vzdélavani.

1.3 Zakladni standardy a standardizacni organizace pro e-learning

AICC(Aviation Industry Computer-Based Training Committee)

mezinarodni asociace profesionalnich technologicky-zalozenych Skoleni, vyvijejicich tré-
ninkové smérnice pro letecky primysl. AICC vyviji standardy pro interoperabilitu Skoleni

pocitacem a pocitac¢em fizené Skoleni, produktli primyslovych odvétvi.

SCORM(The Sharable Courseware Object Reference Model)

je mnozina specifikaci, které pfi aplikaci na obsah kurzu vytvofi malé a znovupouzitelné
vyukové objekty (learning objects). Je to vysledek iniciativy Advanced Distributed Lear-
ning (ADL). SCORM-pruzné moduly se mohou jednoduse spojit s jinymi k vytvofeni

efektivniho modularniho tlozisté vycvikovych materiali.

IMS(The Instructional Management Systems)

je technicka specifikace vymény dat mezi studentem, jeho kurzem a systémem pro fizeni
vyuky. Iniciovano skupinou spolecnosti s cilem definovani specifikaci a pfijeti otevieného

standardu pro vyuku realizovanou Internetem.

IEEE(Institute of Electrical and Electronics Engineers)

Nejvétsi profesni a standardizacni organizace na svété, zalozena roku 1884, jejiz aktivity
mimo pofadani konferenci a vydavani odbornych Casopisii zahrnuji ptipravu a vydavani
komunikaénich a sitovych standardt. Pro pocitatové sit€¢ ma nejvétsi vyznam standardi-
zacni organ zalozeny v ramci IEEE v unoru roku 1980 (a proto oznacovany jako IEEE
802), ktery je specificky zaméfen na problematiku standardu lokalnich siti. Pro jednotlivé

oblasti jsou pak vytvofeny pracovni skupiny.
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ADL (Advanced Distributed Learning)

Iniciativa amerického Ministerstva obrany k dosazeni interoperability mezi pocitatem a
Internetové zalozenym vyukovym softwarem, a to vyvojem spole¢né technické struktury,

ktera by umoziovala jeho opétovné pouziti.

1.4 E-Kkurz

Zakladnim prvkem e-learningu, podobné jako v prezenénim vzdélavani, je studijni kurz.
Kurz obsahuje bloky z riznych pfedmétii, usporadané tak, aby bylo dosazeno pozadova-
nych cili vzdélavani. Elektronicky studijni kurz (zkradcené e-kurz) charakterizuji zejména

tyto slozky:

= vzdélavaci obsah studijnich materidli

= elektronicka distribuce vzdélavaciho obsahu

= elektronicka sprava e-kurzi.
Pro vzdélavaci obsah e-kurzt jsou urcujici jejich vzdélavaci charakteristiky, tj. didaktické
naprogramovani obsahu uciva do formy interaktivniho pocitatového software specificky

uréeného pro samostudium. Proto didakticky software pro e-kurzy obsahuje:

* programované vstupni informace
= ucebni ulohy
= zpétnovazebni kontrolni informace

* nezbytné fidici instrukce.

1.4.1 Rizeni studia

Rizeni studia v prostiedi webu zabezpecuji SW systémy pro fizeni studia (Learning Ma-
nagement Systems [LMS]). Learning Management Systems usnadiiuji tvorbu, pouZzivani a
spravu e-kurzt predevs§im tim, ze poskytuji minimalné:
soubor vzdelavacich néstrojl, usnadiujicich uc¢eni, komunikaci a spolupraci, napf.:
» komunikac¢ni néstroje, umoznujici diskuse, vymeénu soubort, interni emailovou ko-
respondenci, chatovani, pfenos videa, atd.
* nastroje pro podporu produktivity vzdélavani, umoziujici napt. praci offline, vkla-

dani vlastnich poznamek, pouziti kalendate, help, atd.
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nastroje pro podporu spoluprace studujicich, napt. podporu prace na projektech:

= soubor podptirnych nastrojii, pomdhajicich v procesu spravy a vedeni kurzu

» ndstroje pro administraci, napi. pro vedeni studijnich evidenci, adresaiti kontakta

* nastroje pro fizeni, napf. ndstroje pro management a sledovani prace studujicich

= nastroje pro navrh kurikula.
Tvorba studijnich materialii pro e-kurzy je vysoce profesiondlni uloha. VyZzaduje znalost
technologie didaktického zpracovani uciva i znalost autorskych néstroju pro tvorbu kurzi.
Vyvoj a néslednd optimalizace studijnich materiali pro e-kurzy je obvykle nesrovnatelné

24

Klade téz vyssi naroky na tymovou spolupraci.

1.4.2 Realizace e-kurzi
Realizatory e-kurzi jsou specialisté, jejichz profese jsou e-manazer, e-vyvojar a e-tutor.

Tab. 1. Ptiklady tkoli jednotlivych profesi pfi vyvoji e-kurzi

Profese Ukol Specialista

Navrh a koordinace projektu | Projektant e-kurzu

Celkova strategie Znalec e-learningu
e-manazer Analyza a evaluace vyuky Pedagog — didaktik vyuky

Zabezpeceni servisu Technicti pracovnici

Marketing Marketingovy pracovnik

Proj ekvt V},/uky . Projektant vyuky

Vytvoreni odborného obsa-

Autor obsahu
hu Expert na pedagogiku
Didakticka transformace p Pecagog
Expert na obsah
obsahu .. . .
. , Specialista na multimedia
e-vyvojar Posouzeni obsahu
. . Znalec LMS

Tvorba multimedii Poitacovy erafik

Ptevod obsahu do LMS VY E

Tvorba pocitacové grafiky Programator

. Lo Hodnotitelé (ucitelé a studu-
Programatorské prace jich)

Pilotni ovéfeni e-kurzu

Aplikace LMS v e-kurzu Aktivni uzivatel LMS
Vedeni vyuky Vedouci vyuky
e-tutor Rady ke studiu, konzultace | Konzultant, poradce
Podpora a usnadnéni studia | Podporovatel
Administrace vyuky Administrator
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Minimalni velikost tymu pro vyvoj e-kurzii. Jeden pracovnik miize provadét (ma-li pfi-
slusnou kvalifikaci) vice tkold, uvedenych v Tab. 1. Profesi e-vyvojare vsak obvykle ne-

zastava jedna osoba, ale tym e-vyvojaru, ktery je slozen z minimalné 3 pracovniki:

» projektanta vyuky (Instructional Designer), tedy experta na pedagogiku, ktery vy-
tvofi projekt kurzu a zaroveinl rozumi odbornému obsahu kurzu
= autora obsahu, ktery je expertem na odborny obsah, resp. disciplinu (Subject matter
expert, SME)
= pocitatového odbornika, ktery je specialistou na grafiku, web a systémy fizeni stu-
dia LMS (Graphics, Web Designer and LMS Specialist).[6]
E-learning mize také pomoci zkratit ¢as a naklady na zapracovani novych zaméstnanct ¢i
na Skoleni o produktu, ktery spotiebuji novi zaméstnanci na obezndmeni se s novym pro-
stiedim. Jist¢ by bylo pfijemné a uzitecné tento Cas uSetfit a vyuzit efektivnéjSim zptiso-
bem - a mozna jesté diive, nez doty¢ny vstoupi do firemni budovy, aby zde zacal pracovat.
A kdyz se informace zméni, Ize obsah snadno modernizovat, takze vSichni novacéci dosta-
nou hned na zacatku stejné informace. Nehledé na to, Ze uSettite nadklady na tiSténi novych

knih a brozur.

Kdyz e-learning vstoupil na scénu, méli lidé casto dojem, Ze existuje volba. Vybrat si uce-
ni ve tfidé nebo po siti. To byl pravdépodobné jeden z diivodd, pro€ to e-learningu trvalo
déle dostat se z mista nez se predpokladalo. Lidé (vCetné poskytovatelli e-learningu) po-

chopili, Ze existuji témata, ktera se nedaji naucit vyhradné e-learningem.

1.5 Soucasny stav v oblasti e-learningu na ¢eskych vysokych S§kolach

Mezi ¢eskymi vysokymi Skolami zatim nedoslo k rozsahlé spolupréci v oblasti e-learningu.
V dasledku toho se vynaklada spoustu zbytecné prace a utraci se mnoho penéz, napiiklad
za rizné typy Learning Management Systems, i kdyZ v ovéfovaci fazi rozvoje by mohly

poslouzit 1 volné dostupné Open Source LMS, jako je Moodle.

Tti Ceské univerzity, které patii v oblasti e-learningu mezi nejpokrocilejsi, podalo v rdmci
Rozvojovych a transformaénich projektt MSMT pro rok 2004 meziuniverzitni projekt
Spoluprace vysokych Skol pfi tvorbé standardizovanych multimedidlnich vzdélavacich
pomiicek. Za koordinace Ostravské Univerzity se projektu ucastni Univerzita Hradec Kra-

lové a Slezska Univerzita, které hodlaji oslovit dal§i VS se Zadosti o spolupraci. V roce
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2005 se fesitelsky kolektiv rozrostl o experty z Univerzity Karlovy, CVUT a Zapadodeské
univerzity.

Existuji rozdilné vysledky a zkuSenosti, od standardizovanych a zavedenych kurzi, az po
odmitani a neznalost e-learningu na fakultach a univerzitich. Rizné VS poifadaji konferen-
ce a seminafe i s mezinarodni udasti, kde lze ziskat zajimavé informace (CVUT, UK,
UHK, OU, UTB a dalsi.)

E-learning nebyl pfili§ podporovan grantovymi agenturami ani MSMT, ale situace se po-
stupné lepsi.

Na VS existuji skupiny odbornikii, ktefi jsou zapojeni i do mezinarodnich projektt a v pi-
lotnich kurzech dosahuji standardni vysledky zemi EU. Byl zahajen vlastni vyzkum. Ptes

dosavadni potiZe se rozvoj e-learningu na eskych VS zrychluje.

1.6 Problémy e-learningu v Ceské republice

1.6.1 Specifika ¢eského trhu

Problémii s vyuzivanim e-learningu v CR je hned nékolik a velka &ast z nich vyplyva ze

specifik ¢eského trhu:

» Zakaznici chtéji "ten e-learning", aniz by znali rozdil mezi levnymi ¢eskymi na-
hrazkami a kvalitnimi, podporovanymi zahrani¢nimi elektronickymi systémy fizeni
vzdélavani s bohatou funkcénosti. Je zde rozdil mezi ¢eskymi a zahrani¢nimi Lear-
ning Management Systémem.

» Zakaznici chtéji e-learning, podobné jako kancelarsky software, nainstalovat a po-
uzivat s tim, Ze "to" ptjde samo. Neuvédomuji si, Ze prijeti e-learningu zaméstnan-
ci a jeho efektivniho vyuziti, které ptfinese o¢ekavané uspory a zvyseni konkuren-
ceschopnosti, mohou dosdhnout jen intenzivnim internim marketingem, zménou
procesti, motivacnich faktora a ptistupu k praci a dalSimi aktivitami.

= Ceska republika je mala a cena dopravy i pronajmu, ztraceny &as a dal3i nakladové
polozky jsou pfili§ nizké, nez aby Uspory byly tak markantni, zvIast’ ptihlédneme-1i
k tomu, jak malo se v CR vzdélava a §koli.

= Skoly i firmy jsou plné teoretikli e-learningu, ktefi diskutuji didaktické parametry

kurzt, hodnoti jednotlivé systémy, aniz by je mohli porovnat s jinymi, a pisi ¢lanky
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o jeho vyhodach. Ale vazné se e-learningem zabyvéa velmi malo dodavateli a

opravdu efektivné ho vyuziva jen velmi malo zakaznikd.

1.6.2 Obvykly pristup ¢eskych firem

Dalsi ¢ast problému vyplyva z toho, ze vzdélavani jako takové neni dosud fadné docenéno.
40 let tzv. socialismu prostfednictvim rovnostaiského systému narusilo tctu ke vzdélani.
Snad i proto dokaze v soucasné dob¢ jen malo podniki, a to i téch nejvyspélejsich, syste-
maticky planovat odborny rlist svych zaméstnanct a investovat do jejich vzdélani pottebné

penize. Mj. ¢asto i proto, ze efektivné nepouzivaji nastroj feseni pro e-learning -LMS.

Mnohé podniky také neuméji motivovat své zaméstnance a udrzet si jejich loajalitu a oba-
vaji se tak utéku svych vzdélanych zaméstnanct za lepSim. Misto toho, aby fesily primarni

problém, radé¢ji své zaméstnance piilis§ nevzdélavaji.

Pokud se tedy na pojem e-learning podivame zblizka, miizeme konstatovat, ze jde o kvalit-

ni doplnék stavajicich moznosti vzdélavani. [7]

Kdo prosel e-learningovymi kurzy, mize konstatovat, ze nemaji jen samé klady. Napt. nad
kurzem angli¢tiny na ,http://www.e-academy.cz, ktery nutno fici je bezplatny, ale bez
hlubsi predchozi znalosti anglictiny zabere vice ¢asu samostudium na doplnéni zakladnich

znalosti, nez vlastni e-learningovy kurz.

1.7 Videochat

Videochat je hlasova i obrazova komunikace ptes internet mezi dvéma osobami, vyuziva-
jici bézné dostupné hardwarové prostfedky, ndklady na pofizeni zakladniho vybaveni mo-
hou byt i do 1000,- K¢. V ptipad€ pouze hlasové komunikace je vyraznou vyhodou uspora
penéz oproti béznému telefonnimu hovoru pii zachovéani dostatecné kvality prendSeného
hlasu. Tento zptsob komunikace je mozno provozovat se zhorSenou kvalitou i pies analo-
govy modem, pro dosazeni asponl uspokojivé kvality pienosu je nutnd minimalné linka
ISDN (Integrated Services Digital Network) nebo pevné pfipojeni k internetu (mikrovina,
ADSL, ...). Uspokojivych vysledkti dosahnete jiZ pfi rychlosti pfipojeni 128 kb/s. Nevyho-
dou je zavislost na zprostfedkovatelském serveru, pres ktery je nutno komunikaci navazat
a dale to, ze soucasné spolu mohou komunikovat vzdy jen 2 osoby. Vzhledem k tomu, ze

tyto sluzby byvaji zdarma, mize se stat, ze komunikacni server poskytovatele mize mit
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vypadek a potom nezbude nic jiného, nez Cekat, nez provozovatel zdvadu odstrani. Ale
vzhledem k nulovym ndkladim na provoz je tato moZznost velmi Casto vyuzivana tisici

lidmi na celém svéte.

1.8 Videokonference

Zpusob komunikace, ktery umoziuje on-line spojeni a soucasnou komunikaci mezi vice
nez 2 osobami se nazyva Videokonference. Vzhledem k omezené ptenosové rychlosti pfi-
pojeni drtivé vétiny béznych uzivateld v CR je zatim ve vyssi kvalitd spise zaleZitosti vel-
kych firem a nadnarodnich koncernti, které tento zptisob komunikace vyuzivaji z divodu
uspory nakladii na cestovani a moznosti okamzitého spojeni jejich manazera. Ceny potieb-
ného hardwaru a softwarového vybaveni zacinaji v fadu n€kolika desitek tisic K& Béznym
zpusobem videokomunikace je jeji pouziti v interni pocitacové siti firmy, kdy odpada
omezeni z diivodu nizké pfenosové rychlosti pfipojeni na internet. Pfesto i v oblasti video-
konferenci jsou k dispozici alternativni feseni, kterd s vyuzitim zprostiedkovatelskych slu-
zeb nekterych serverti dovoli 1 pies omezené rychlosti pfipojeni vicenasobné videokonfe-

rencni spojent.

Obr. 1: Videokonferen¢ni systém

Vybér sit€¢ definuje, se kterymi standardy bude videokonferenéni systém kompatibilni.
Vétsina modernich zatfizeni podporuje oba typy sité, jak vefejnou ISDN sit’, tak privatni
LAN(Local Area Network), a zavisi tak pouze na tom, kterou sit' madme k dispozici. Mo-
hou také vyuzit virtualni privatni sit€ a pronajaté spoje, komunikace po vetfejném internetu
mezi riznymi ISP je zpravidla problematicka.

Videokonferencni systémy jsou kompatibilni za ptredpokladu, Ze podporuji shodné rozhra-

ni. Ze systému piipojeného na IP tak miizeme komunikovat se syst¢émem na IP, z ISDN na

ISDN. Systémy vyuZivajici rizné sit¢ se daji pfipojit pies ,,gateway*.
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Hlavni rozdily mezi jednotlivymi zatizenimi jsou v poc¢tu externich vstupt a vystupi. N¢-
které naptiklad podporuji dva monitory a jiné nikoli. Nékteré systémy jsou vhodnégjsi pro
mensi mistnosti, jiné jsou pomoci externich mikrofonti schopné pokryt i relativné velky
prostor. Typicka videokonferen¢ni sestava zahrnuje videokonferen¢ni zatfizeni, televizor,
kreslici tabuli, dalkové ovladani a dalsi vybaveni pro sdileni tisSténych dokumentt a pocita-

c¢ovych souborti.

Mezi jednotlivymi vyrobci jsou rozdily i v kvalité pienaSen¢ho video a audio signalu, do-

stupnosti dalSich aplikaci pro pfenos dat a podobné.

Videokonference v podstaté urychluji proces rozhodovani. Produkty mohou byt uvedeny
na trh rychleji a zédkaznické sluzby provedeny efektivnéji a s vétSim citem pro potieby
zakaznika. Redukci cestovani dochazi k efektivn€jSimu vyuziti Casu klicovych lidi.

Bonusem navic je pak vyrazna Gispora nékladl za dopravu a ubytovani.

Mnoho lidi zastava nazor, ze videokonference mohou vytlacit klasické telefony. Je sice
pravda, ze videokonference se dd vyuzit ve vSech mistnostech, kde je rozvod elektrického
napéti a ISDN sit’ nebo LAN. Ale neni to pravdépodobné, podobné jako televize nikdy
nevytlacila radio. Videokonference jsou totiz jiny zptsob komunikace nez komunikace

pies telefon.

Stejné, nebo jesté vice je nepravdépodobné, ze by videokonference nahradily osobni se-
tkani. Vzdy budou existovat situace, které budou vyzadovat osobni jednani. Naptiklad na-
vstéva dilezitého zdkaznika, podani ruky, feSeni dilezitych otazek pii obéd¢ nemize ni-

kdy videokonference nahradit.[8]
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2  PRENOS OBRAZOVE INFORMACE

2.1 Sitové video

Sitové video, o kterém se také hovoti jako o IP zabezpeceni, je systém umoznujici uzivate-

[im monitorovat a zaznamenévat video ptes IP sit’ (LAN/WAN/Internet).

Narozdil od analogovych video systémi, které vyuzivaji zvlastni kabelaze, pouziva sitové
video pro pfenos dat béznou sitovou infrastrukturu. Termin sitové video zahrnuje obraz

1 zvuk, které jsou dostupné napiic¢ celym systémem.

V aplikaci vyuzivajici sitového videa jsou digitalizované video streamy pienaSeny na kte-
rékoli misto na svété pomoci bézné i bezdratové IP sité, coz umozituje monitorovani videa

a jeho zaznam odkudkoli v siti.

Sitové video muzete pouzit v téméf neomezeném poctu situaci, ale vétSina spada do jedné

ze dvou kategorii:

= Pokrocilé funkce sitového videa z néj délaji skvely néstroj pro zabezpecovaci do-
hled. Proto jsou systémy sitového videa zvlast’ ptitazlivé pro firmy, které v soucas-
né dobé pouzivaji CCTV.

* Sitové video umoznuje uzivatelim shromazd’ovat informace ze vSech klicovych
mist a sledovat je v redlném cCase. Proto je tato technologie idealni pro lokalni i

vzdalené monitorovani vybaveni, lidi a mist.

2.1.1 Vyhody sit’ového videa

Zabéry v realném cCase jsou pristupné z jakéhokoli pocitace ptipojeného k siti. Zabéry mo-
hou byt ukladany na vzdalenych mistech, at’ uz z divodu zabezpeceni nebo funkénich, a
pro ptenos dat Ize pouzit kromé bézné pocitacové sité i Internet. Narozdil od analogovych
CCTYV kamer, nepotiebujete chodit do zvlastni mistnosti shromazd'ujici zabéry vSech ana-

logovych kamer, abyste se na n¢ mohli podivat.
Web kameru mizete umistit téméf kamkoli. Nejsou Zadné limity spojené s fyzickymi vstu-
py nebo frame grabbery. Sitovou kameru mtizete pfipojit k LAN, xDSL, modemu, bezdra-

tovému adaptéru nebo mobilnimu telefonu.

Technologie sitového videa je cenové velmi vyhodna, protoze sitova kamera nemusi byt

pfipojena k pocitaci, aby fungovala. Pro sledovani video zabérti naprosto vyhovuji stavaji-
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ci pocitace. MlZete vyuzit své stavajici sitové kabelaze pro prendseni dat, takze uSettite za
instalaci néjaké zvlastni koaxialni kabelaze.

Pti ukladani video zabérii se projevi vyhody pocitacovych pevnych diski, jsou odolnéjsi
nez video kazety, umoziiuji rychlé a snadné prohledavani a snadno se zalohuji.

Systém sitového videa lze rozsifit prostym piidanim kapacity (alozisté, kamery). Skalova-
telnost této technologie z ni déla stejné piijatelné feseni jak pro velké organizace s tisici
kamer a video serverd, tak pro malé podniky pouzivajic jen par kamer. Sitové video je
také vhodné pro jednoduchy, postupny pfechod ze stavajiciho analogového systému na

novy digitalni.
2.1.2 Srovnani analogové a digitalni kamery

V uplynulych letech se technologie sitovych kamer dotdhla na analogové kamery a nyni
spliiuje stejné pozadavky a specifikace. Sitové kamery dokonce prekonavaji vykon analo-

govych kamer, protoze nabizi fadu uzite¢nych pokrocilych funkci.

Struéné feceno je analogova kamera jednosmérny nositel signalu, ktery kon¢i ve videore-
kordéru, zatimco sitova kamera je plné dvousmérna a podporuje tak vytvareni vysoce dis-
tribuovanych a Skalovatelnych systémi. Sitova kamera dokédze zaroven komunikovat s
nckolika aplikacemi, takze dokdze vykonavat rizné ulohy, jako je detekce pohybu nebo

posilani riznych video streaml.

2.1.3 Technologie sitové kamery

Sitovou kameru (web kamera, IP kamera, webcam) mtizeme popsat jako kameru a pocita¢
v jednom. Pfipojuje se ptimo k siti jako kterékoli jiné sitové zatizeni. Sitova kamera ma

svou vlastni IP adresu a vestavéné funkce, které se postaraji o sitovou komunikaci.

Vse potitebné pro sledovani obrazu ptes sit’ je zabudovano v jednotce. Sitova kamera ma
vestavény software pro web server, FTP server, FTP klienta a e-mailového klienta. Vysp¢-
lejsi kamery mohou disponovat mnoha dal§imi uzite¢nymi funkcemi jako je detekce pohy-

bu nebo vystup pro analogové video.

Soucasti sitové kamery potfidi zabér obrazu, ktery miizeme popsat jako svétlo o riiznych
vlnovych délkach, a transformuji ho do elektrickych signalti. Tyto signaly jsou pak pteve-
deny pomoci obrazového senzoru z analogového do digitdlniho formatu a predany vypo-

Cetni jednotce, ktera je zkompresuje a posle po siti.
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Obr. 2: Sitova kamera a jeji ¢asti
Cocky kamery zaméfuji obraz do senzoru (CCD nebo CMOS). Piedtim, nez dosdhne obraz
senzoru projde optickym filtrem, ktery odstrani jakékoli infracervené svétlo, takze se zob-
razi "spravné" barvy. U kamer ur¢enych pro fungovani ve dne i v noci je opticky filtr od-

nimatelny, aby kamera poskytovala kvalitni ¢ernobilé zabéry v temnych no¢nich podmin-

kach.

Procesor (CPU), Flash pamét’ a DRAM pamét’ predstavuji "mozek" kamery a jsou navrze-
ny specialné pro sitové aplikace. Spolecné obstaravaji komunikaci se siti a webovym ser-

verem.

2.1.4 Obrazové snimace CCD a CMOS

Obrazovy snima¢ kamery je odpovédny za prevod svétla do elektrickych signali. Kdyz se

navrhuje kamera, je na vybér ze dvou technologii obrazovych snimaci:

e CCD (Charged Coupled Device)
e (CMOS (Complementary Metal Oxide Semiconductor)

CCD a CMOS snimace predstavuji klicové soucasti, které slouzi jako "digitalni film" ka-
mery. CCD snimace jsou vyrabény pomoci technologie vyvinuté specialné pro kamerovy
prumysl, zatimco CMOS snimace jsou zaloZeny na standardni technologii, ktera se hojné
vyuziva pti vyrobé pamétovych Cipll - napt. uvnitt pocitace.

Dnesni nejkvalitnéjsi kamery vétSinou pouzivaji CCD snimace, a ackoli nejnovejsi modely

CMOS snimact snizuji jejich naskok, stale nejsou vhodné pro kamery, od kterych se poza-
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duje nejvyssi kvalita obrazu. Nicméné, CMOS snimace mohou byt idealni pro zakladni

fadu sitovych kamer, kde jsou rozhodujici velikost a cena.

2.1.4.1 Technologie CCD snimace

CCD snimace jsou pouzivany v kamerach uz vice nez 20 let a maji oproti CMOS snima-
¢um tadu vyhod, mezi které patii naptiklad lepsi svetelna citlivost. Lepsi svételna citlivost
se projevi v lepsi kvalité obrazu pii Spatném osvétleni. CCD snimace jsou ale drazsi, pro-
zabéru objevi velmi svétly objekt (jako piimé slunecni svétlo), mize se CCD snimac ¢és-

tecné roztéct, coz vytvoii pruhy pod a nad objektem. Tomuto jevu se fika skvrna.

“HERW pEEN
SRy,

Obr. 3: CCD sni-

mac 1/3 palce

2.1.4.2 Technologie CMOS snimace

Pokroky v technologii CMOS snimact je kvalitou obrazu pftiblizili CCD snimactm, ale
stale nejsou vhodné pro kamery, od kterych pozadujeme nejvyssi moznou kvalitu obrazu.
CMOS snimace umoziiuji nabidnou nizsi cenu za kameru, protoze obsahuji vse, co je po-
tteba pro vytvoreni kamery kolem nich. Umoziuji vytvorit mensi kamery. K dispozici jsou

velké snimace, které pfindsi megapixelova rozliSeni sitovym kameram.
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Obr. 4: CMOS sni-
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Spatna citlivost na svétlo jesté stale predstavuje omezeni pro vyuziti CMOS snimad&t. Tato
nevyhoda neni problém pokud potiebujete kameru pro dobie osvétlené prostiedi, ale pokud
mate Spatné osvétlené prostiedi, mize byt rozdil v kvalit¢ obrazu, ve srovnani s pouzitim

CCD snimace, zietelny. Vysledkem je velmi tmavy obraz plny Sumu.

2.2 Rozliseni videa

RozliSeni je v analogovém 1 digitalnim svété podobné, ale jsou dilezité rozdily v tom, jak
je definovano. V ptipad¢ analogového videa se obraz sklada z fadek zatimco rozliseni digi-

talni kamer métime poctem efektivnich pixelt obrazového snimace.

2.2.1 Rozliseni NTSC a PAL

V Severni Americe a Japonsku je dominantnim standardem pro analogové video NTSC
(National Television System Committee), zatimco v Evropé je to PAL (Phase Alternation
by Line). Oba standardy pochazi z televizniho primyslu. NTSC ma rozliSeni 480 horizon-
talnich tadki a frekvenci 30 snimkii za vtefinu. PAL ma vyssi rozliSeni 576 horizontalnich
radek, ale niz8i pocet snimkt za sekundu - 25. Celkové mnozstvi informaci za sekundu je u

obou standardu stejné.

Kdyz je analogové video digitalizovano, zalezi mnozstvi pixeld, které mohou byt vytvore-
ny, na mnozstvi fadek analogového obrazu. V piipadé NTSC je maximalni velikost digita-
lizovaného obrazu 704x480 pixeld, u standardu PAL je to 704x576 pixelt. Ve vétSing ana-
logovych zabezpecovacich aplikaci se pouziva pouze ¢tvrtina analogového obrazu, protoze
4 kamery sdili spole¢n& maximélni rozligeni. Ctvrtina celkového obrazu se v zabezpetova-
cim primyslu stala zndma jako CIF (Common Intermediate Format). Ve formatu NTSC je

CIF velky 352x240 pixelt, ve formatu PAL 352x288 pixelt.

RozliSeni 2CIF je 704x240 (NTSC) nebo 704x288 (PAL) pixeli — tedy pocet horizontal-
nich fadkd nasobeny 2. Ve vétsiné piipada je kazda horizontalni fadka na monitoru zobra-
zena dvakrat, tzv. "zdvojeni fadk" (line doubling), aby byl zajistén spravny pomér obrazu.

Je to zpusob, jak si poradit s rozmazanim pohybu pii prokladaném skenovani.

Ne&kdy je pouzivan rozmér Ctvrtiny CIF, ktery se nazyva QCIF (Quarter CIF).
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4CIF 704 x 480 4CIF 704 x 676
ZCIF 704 = 240 2CIF 704 x 288
- CIF 352 x 240 CIF 352 x 288
‘ . QCciF QciF
176 x 120 176 x 144
Obr. 5: Riizna rozliSeni NTSC Obr. 6: Riizna rozliseni PAL

2.2.2 Rozliseni VGA

Diky sitovym kamerdm mame nyni moZznost navrhovat stoprocentné digitalni systémy.

Tim se stavaji omezeni standardli NTSC a PAL bezptfedmétna.

VGA je zkratka pro Video Graphics Array je systém zobrazovani grafiky piivodné vyvinu-
ty IBM pro PC. RozliSeni je definovano na 640x480 pixell, coz je velikost velmi podobna
NTSC a PAL. Za normalnich okolnosti je VGA vhodné&jS$im formatem pro sitové kamery,
protoze jejich zabéry jsou ve vétsing piipadi zobrazovany na pocitacovych monitorech,
které pouzivaji VGA rozlisténi (resp. jeho nasobky). Quarter VGA (QVGA) s rozliSenim
320%240 je také Casto pouzivany format velmi podobny velikosti CIF. QVGA je nékdy

oznacovano jako SIF (Standard Interchange Format) rozliSeni, coz se snadno plete s CIF.

Mezi rozliSeni zalozend na VGA patii XVGA (1024x768 pixelt) a 1280x960 pixelt - 4

nasobek VGA - poskytujici megapixelové rozliSeni.

2.2.3 Megapixelové rozliSeni

Cim v&tsi je rozliseni zabéru, tim vétsi detaily na ném mézeme vidét. To je daleZity aspekt
pro aplikace pouzivajici zabéry sitovych kamer pro zabezpeceni, protoze véEtsi rozliSent
muize umoznit identifikaci pachatele. Maximalni rozliSeni NTSC a PAL zabéra po jejich
digitalizovani je 400 000 pixela (704x576 = 405 504), coz je 0,4 Megapixelu. Kdyz pouzi-
jeme format CIF, tedy ¢tvrtinu obrazu, jsme az na 0,1 Megapixelu.

Nova technologie sitovych kamer nyni umoziiuje vyssi rozliSeni. Bézné formaty jsou
1280%1024, coz je rozliseni 1,3 megapixelu, 13krat vétsi nez CIF. Jsou dostupné i kamery

s rozliSenim 2 1 3 megapixely a jeste vétsi rozliSeni se oekavaji v budoucnosti.
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16:3

Obr. 7: Pomér stran megapixelového

rozliSeni
Megapixelové sitové kamery také piinasi vyhody riznych pomért stran zabéru. Ve stan-
dardni televizi je pomér stran 4:3, zatimco filmy a Sirokouhlé obrazovky pouzivaji 16:9.
Vyhoda Sirokouhlého zabéru je v tom, ze ve vétsSing pripadii horni a dolni ¢ast nezobrazuje
nic zajimavého, ale zabird pixely, propustnost a misto na disku. Sitovéa kamera vam umoz-

ni nastavit jakykoli pomér stran.

2.3 Standardy komprese videa

Bez efektivni komprese by vétsSina lokalnich siti (LAN) pienasejicich video data zkolabo-
vala do nékolika minut. Digitalni video se vzdy kompresuje, aby se zvysila pfenosova
rychlost a uSetfilo misto na pevném disku. Proto je vybér spravného formatu pro kompresi
velmi dulezity.

Kompresi obrazu a videa mizeme rozdé€lit na ztratovou a bezeztratovou. V piipadé beze-
ztratové komprese je kazdy pixel ponechan nezménén, takze vysledkem po dekompresi je
identicky obraz. Nevyhodou tohoto pfistupu je, ze kompresni pomér, tedy snizeni dat, je
velmi omezeny. Dobfe zndmym bezeztraitovym formatem je GIF. Kvili omezenym kom-
presnim moznostem, se tyto formaty nehodi pro pouziti v oblasti sitového videa. Proto
bylo vyvinuto nékolik standardl pro ztratovou kompresi. Zakladni myslenkou je redukovat

¢asti obrazu neviditelné lidskému oku a tak vyrazné zvysit kompresni pom¢r.

Kompresni metody také zahrnuji dva rizné ptistupy ke standardim: komprese statického

obrazku a komprese videa.
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2.3.1 Standardy pro kompresi statickych obrazki

Vsechny standardy pro kompresi statickych obrazki se v dany okamzik zaméfuji pouze na

jeden samostatny obrazek.

2.3.1.1 JPEG

Nazev formatu je zkratkou pro Joint Photographic Experts Group — jde o dobry a velmi
populérni standard pro statické obrazky, ktery je podporovan mnoha programy. Dekom-
presi JPEGu a jeho prohlizeni zvladnou i standardni webové prohlizece.JPEGu Ize nastavit

rizné Grovné komprese, které uréi poméer mezi kvalitou obrazku a jeho velikosti.

Kromé urovné komprese ma na vysledny kompresni pomér zasadni vliv také samotny ob-

razek. Napiiklad bila zed’ miiZze byt zachycena na relativné malém obrazku (s vy$S§im po-

vvvvvv

scénu by vedla k velkému souboru s niz§im pomérem komprese.

Vysoce komprimované obrazky jsou mensi nez méné komprimované. Obecné plati, ze ¢im

vetsi komprese, tim mensi kvalita obrazku (JPEG se rozmazava).

Obr. 8: Mala komprese, velikost 8 KB Obr. 9: Vysoka komprese, velikost 6 KB

2.3.1.2 JPEG2000

Dals§im standardem pro kompresi statickych obrazkt je JPEG2000, ktery vyvinula stejna
skupina jako format JPEG. Jeho hlavnim cilem je pouziti ve zdravotnickych aplikaci a pro
fotografie. Pii nizkém poméru komprese je velmi podobny formatu JPEG, ale pii velké
kompresi si vede o néco Iépe. Problém je, Ze podpora formatu JPEG2000 v programech je

velmi omezena.
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2.3.2 Standardy pro kompresi videa

2.3.2.1 Motion JPEG

Motion JPEG nabizi video ve formé& sekvence JPEG obrazkli. Motion JPEG se nejcastéji
pouzivanym formatem pro systémy sitového videa. Sitova kamera, podobné jako digitalni
fotoaparat, zachyti jednotlivé obrazky a zkomprimuje je do JPEG formatu. Sitova kamera
navic dokaze zachytit a zkomprimovat naptiklad 30 takovych samostatnych obrazkl za
sekundu (30 fps) a pak je dokaze zptistupnit po siti jako neustaly proud obrazku. Frekvenci
snimkii okolo 16fps a vice vnimé divak jako normalni video. JelikoZz kazdy snimek tvofi

samostatny JPEG zabér, maji vSechny zaruc¢enou kvalitu, uréenou urovni komprese.
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Obr. 10: Priklad sekvence tii kompletnich obrazkd JPEG

2.3.2.2 H.263

Komprese H.263 je urcend pro video pfenosy se stalou bitovou rychlosti. Nevyhodou stalé

bitové rychlosti je, ze v ptipad¢ pohybujiciho se objektu se snizi kvalita obrazu. H.263 byl

puvodné navrzen pro videokonference a ne pro zabezpe€ovaci aplikace.

12 T T

Obr. 11: Obraz komprimovany Mo- Obr. 12: Obraz komprimovany H.263
tion JPEG
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Obraz pohybujici se osoby bude pii pouziti komprese H.263 velmi podobny mozaice. Oby-

¢ejné nezajimaveé pozadi, ale bude mit dobrou, ostrou kvalitu obrazu.

2.3.2.3 MPEG

Jedna z nejznaméjSich audio a video streamovacich technik se skryva za standardem
s nazvem MPEG (Motion Picture Experts Group). Zékladnim principem videoformatu
MPEG je porovnani dvou komprimovanych zabért. Prvni komprimovany zabér se pouzije
jako referen¢ni a pouze ty Casti nasledujiciho zabéru, které se od néj lisi jsou odeslany.
Software, ktery MPEG ptehrava, slozi pak vSechny zabéry na zakladé referen¢niho obréaz-

ku a "dat o rozdilech".

I ptes svou vétsi slozitost vede MPEG k mensi velikosti vyslednych souborti, které jsou

vysilany ptes sit’ nez u Motion JPEG.
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Obr. 13: Priklad sekvence pohybujici se oso-
by ve formatu MPEG
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uvedeny vySe. MPEG casto zahrnuje dalsi techmky nebo nastroje pro parametry jako je
predvidani pohybu v zébéru a identifikace objekta. Je n¢kolik riznych MPEG standardu:

* MPEG-1 byl vydan v roce 1993 a byl zamyslen pro ukladani digitalniho videa na
CD. Proto je vétsSina MPEG-1 enkodérii a dekodérti navrzena pro cilovou bitovou
rychlost okolo 1,5Mbit/s v rozliSeni CIF. Pocet snimkli za sekundu je u formatu
MPEG-1 pevné stanoven na 25 (PAL) / 30 (NTSC).

* MPEG-2 byl schvélen v roce 1994, byl navrzen pro vysoce kvalitni digitalni video
(DVD), digitalni high-definition TV (HDTV), interaktivni ukladaci media, video
pro digitalni vysilani a pro kabelovou televizi. MPEG-2 se zaméfil na rozSifeni
kompresni techniky MPEG-1 pro zachyceni vétSich zabéru a pro vyssi kvalitu vy-

meénou za nizs§i kompresi a vEtsi bitovou rychlost.
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= MPEG-4 piedstavuje hlavni format vyvinuty z MPEG-2. Ve formatu MPEG-4 je
mnohem vice ndstroji pro sniZzeni bitové rychlosti potiebné pro dosazeni urcité
kvality obrazu. Navic neni jeho pocet snimkti fixovan na 25 / 30. Nicméné¢, vétSina
nastrojl pro snizeni bitové rychlosti jsou dnes relevantni pro aplikace nevyzadujici
funk¢nost v redlném case. Je tomu tak proto, ze nékteré nové nastroje potiebuji to-
lik vykonu procesoru, ze celkovy ¢as pro enkddovani a dekodovani (tedy zpozdéni)
je €ini nepraktické pro néco jiného nez je enkodovani filmt. Ve skutecnosti je vét-
Sina nastrojii v MPEG-4, které mohou byt pouzité v aplikacich vyzadujicich praci v

redlném cCase, dostupnych i v MPEG-1 a MPEG-2.

D1 704 x 480

VGA 640 x 480
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Obr. 14: Néktera rozliseni MPEG
MPEG rozliseni obvykle nabyva téchto velikosti:
= 704x480 pixela (TV NTSC)
= 704x576 pixelu (TV PAL)

= 720x480 pixeli (DVD-Video NTSC)
= 720x576 pixeltu (DVD-Video PAL)

2.3.2.4 Pokrocilé kodovani videa

Dvé skupiny, které stoji za H.263 a MPEG, se nedavno spojili, aby vytvofili dalsi generaci
standardd video komprese. Jmenuje se AVC (Advanced Video Coding) a o¢ekava se, ze v

nasledujicich letech nahradi soucasné formaty H.263 a MPEG-4. [9]
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3 KOMUNIKACE POMOCI RS-232, BLUETOOTH A WIFI

3.1 RS-232

3.1.1 Co je RS-232

Piivodné byl standard navrzen ke komunikaci mezi dvéma zatizenimi (DTE-Data Terminal
Equipment, DCE-Data Communication Equipment) vzdalenymi do 20m. Pro vétsi odol-
nost proti ruseni je informace po propojovacich vodicich pienasena vétSim napétim, nez je
standardnich 5 V. Pfenos informaci probiha asynchronné, pomoci pevné nastavené pieno-

sové rychlosti a synchronizace sestupnou hranou startovaciho impulzu.

RS-232 znamen4 Recommended Standard ¢islo 232. Jedn4 se o relativné dlouho piezivaji-
ci zpisob komunikace, ktery vznikl v roce 1969 a na vétSiné pocitact ho nalezneme v po-

dobé deviti-pinového konektoru dodnes.

RS-232 komunikuje pomoci ramct (frames). Pokud se nic ned¢je, tak je linka v klidovém
(IDLE) stavu, pro ktery se pouZziva kladné napéti. Kazdy ramec zacind start bitem (St), coz
je zména na zaporné napéti na dobu danou rychlosti komunikace (napt. pro 9600baud je to
1/9600s, tj. cca 104us). Nasleduji datové bity, kdy logické jednicka odpovida zapornému
nap¢ti a logickd nula kladnému. Vysila se od nejméné dulezitého bitu. Cely ramec je za-
koncen stop bitem (Sp), kdy je linka zase v klidovém, tedy kladném napéti. Po stop bitu
muze nasledovat pauza (IDLE) nebo hned start bit (St).

mWN 00000000

Obr. 15: Taktovaci signal RS-232 sériové komunikace

Frame ramce mohou po sob¢ hned nasledovat, takze pokud pouzivame ptfenosovou rych-
lost 9600 baud, tak za 1s miizeme poslat maximaln¢ 9600/10=960 ba;jti (Cislo 10 odpovida

jednomu start bitu, 8 datovym bitlim a jednomu stop bitu).


http://en.wikipedia.org/wiki/RS-232
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3.1.2 Zapojeni konektori pro RS-232

Tab. 2. Zapojeni konektorti Tab. 3. Zapojeni konektorti

Cannon9 RJ45

PIN | NAZEV | SMER PIN | NAZEV | SMER
1 CD <-- 1 RI <--
2 RXD <-- 2 CD <--
3 TXD --> 3 DTR -->
4 DTR -> 4 GND ---
5 GND --- 5 RXD <--
6 DSR <-- 6 TXD -->
7 RTS --> 7 CTS <--
8 CTS <-- 8 RTS >
9 RI <--
CANNON 9 - SAMEC V PC J i';

Obr. 16: Konektor Cannon9
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Tab. 4. Popis signall sériové komunikace

Signal

Popis

DCD - Data Carrier Detect

Detekce nosné (n€kdy jen "CD). Modem
oznamuje terminalu, ze na telefonni lince
detekoval nosny kmitocet.

RXD - Receive Data

Tok dat z modemu (DCE) do terminalu
(DTE).

TXD - Transmit Data

Tok dat z termindlu (DTE) do modemu
(DCE).

DTR - Data Terminal Ready

Termindl timto signdlem oznamuje mo-
demu, Ze je pripraven komunikovat.

SGND - Signal Ground

Signalova zem

DSR - Data Set Ready

Modem timto signdlem oznamuje termina-
lu, ze je pfipraven komunikovat.

RTS - Request to Send

Termindl timto signdlem oznamuje mo-
demu, Ze komunikacni cesta je volna.

CTS - Clear to Send

Modem timto signdlem oznamuje termina-
lu, ze komunikacni cesta je volna.

RI — Ring Indicator

Indikator zvonéni. Modem oznamuje ter-
minalu, Ze na telefonni lince detekoval
signal zvonéni.

Nejpouzivanéjsi variantou je zapojeni kdy komunikacni kabel ma pouze tfi zily. Jedna zila
slouzi jako spolecna signalova zem (SGND), jedna pro piijem (RXD) a jedna pro vysilani

(TXD). Informace je pak kdédovana pomoci raznych napéti mezi SGND a RXD pro pfi-

jem, obracené mezi SGND a TXD pro vysilani.

3.1.3 Maximalni délka vedeni

Standard RS-232 uvadi jako maximalni moznou délku vodi¢i 15 metrti, nebo délku vodice
o kapacité 2500 pF. To znamena, Ze pti pouziti kvalitnich vodic¢ii 1ze dodrzet standard a pii
zachovani jmenovité kapacity prodlouzit vzdalenost az na cca 50 metrii. Kabel Ize také

prodluzovat pii sniZzeni pfenosové rychlosti, protoze potom bude pienos odolnéjsi vici

velké kapacité vedeni. Uvedené parametry pocitaji s prenosovou rychlosti 19200 Bd.
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Texas Instruments uvadi jako vysledek pokusnych méfeni nasledujici délky vodici v za-
vislosti na pfenosové rychlosti(viz Tab.5.). Jednd se o udaje naméfené v laboratornich

podminkach, v praxi je tieba pocitat s ruSenim atd.

Tab. 5. Maximalni délka vedeni

Pfenosova rych- Maximalni
lost [Bd] délka [m]
19 200 15
9600 150
4 800 300
2400 900

Pro ptenos dat na vétsi vzdalenosti je vyhodnéjsi pouzivat rozhrani RS-422, RS-485, ¢i

proudovou smycku.

Baud je jednotka pouzivana pro méteni rychlosti pfenosu dat. Pfenosova rychlost definuje
rychlost pfenosu dat z datového média na jiné¢ datové médium. Baud rate udava pocet
zmén signdlu za sekundu. Jako zakladni jednotka informace v modernich pocitacovych
systémech se bere jeden bit (nabyva hodnoty 0 nebo 1). Do jedné signdlové zmény lze za-

kodovat i vice nez jeden bit. A proto nelze sluCovat pojem bit za vtefinu s pojmem baud.

Rozhrani RS-232 je relativné malo odolné proti ruSeni, nebot’ pienos dat je realizovan na-
pétovou trovni na vodi¢ich (vii€i GND) na zatéZovacim odporu 3,7kQ pfi Sumové imunité
3V. Mnoho zafizeni ma ale vstupni impedanci mnohem vyssi (az 30kQ2) a Sumovou imuni-
tu nizsi (1V), takze dochazi ke zvySenému ruseni, a tim ke zmenSenému moznému dosahu
linky. V kazdém ptipad¢ se doporucuje pouzit stinény kabel a vénovat pozornost zptisobu

provedeni signdlové zem¢ a zem¢ zatizeni.

3.1.4 Synchronni a asynchronni pFenos informace

SYCHRONNI ptenos informaci znamena, ze na nékterém vodici nebo vodicich se nastavi
urcita uroven, kterd prenasi informaci a validita informace se potvrdi impulzem, nebo zmé-
nou urovné synchroniza¢niho signalu. Synchroniza¢nim signalem se tedy informace kvan-

tuji.
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Zé4kladni vlastnosti SYCHRONNIHO pienosu :

= Vyhodné pro velké objemy dat, pfendsené po vice vodicich.
= Nutno jednoznacné urcit, kdo vysila synchroniza¢ni impulzy.
= Nutnost synchroniza¢niho vodice.

= Na stran¢ zafizeni nepottebuje nijak slozitou elektroniku.

ASYNCHRONNI pienos dat pienasi data v urcitych sekvencich. Data jsou pfendsena pres-
né danou rychlosti a uvozena startovaci sekvenci, na kterou se synchronizuji vSechna pfi-
jimaci zafizeni. VSechny strany obsahuji vlastni pfesny oscilator, diky kterému odecitaji

data v presné definovanych intervalech.
Z4kladni vlastnosti ASYNCHRONNIHO pienosu :

* Nevyhodné pro velké objemy dat, ale vhodné pro dlouha vedeni, na nichz by syn-
chroniza¢ni vodic Cinil nezanedbatelné financni naklady.

» Lze pouzit pro komunikaci mezi mnoha zatizenimi.

= Celkem slozita a draha elektronika, nutno pouzit krystalové oscilatory.

* Az o0 20% mens$i pfenosova rychlost uzite¢nych dat pii stejné rychlosti komunika-

ce, vzhledem k nutnosti startovacich a paritnich bitt.

RS-232 pouziva asynchronni ptfenos informaci. Kazdy pfeneseny byte konstantni rychlosti
je proto tfeba synchronizovat. K synchronizaci se pouziva sestupna hrana tzv. Start bitu.

Zani jiz nasleduji posilana data.

BEZ KOMUMIKA CE DATA......
Syn chronizaéni
hrana
STOP START
BT BIT

Obr. 17: Synchronizace dat u RS-232
Pouzivé-li se v zatizeni TTL nebo CMOS obvody, bude nutno jejich logickou RS-232 lin-
ku napét'oveé upravit pred pripojenim do PC, protoze napét'ové tirovné RS-232 nejsou pii-

mo sluditelné z zddnou logikou.[10][11]
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3.2 WiFi

WiFi (Wireless Fidelity) je bezdratova, sit’ uréena primarné k ndhrad¢ kabelového etherne-
tu. Samotny nazev WiFi vytvotilo WECA(Wireless Ethernet Compatibility Alliance) a v
principu jde o bezdratovou technologii v bezlicenénim nekoordinovaném pasmu 2,4GHz,
coz priblizné odpovida vysSim frekvencim vin radia nebo nizsi frekvenci televiznich vin.
Technologie je zaloZzena na protokolu 802.11b. WiFi je pouze komeréni ndzev, ktery je
fakticky pouze podmnoZzinou 802.11b, nicméné jsou obcas tyto dva pojmy pouzivany jako

synonymum.

Hlavni vyhodou této technologie je jeji nizka cena, zpisobena mimo jiné tim, ze certifiko-
vana zafizeni jsou k dispozici ve velkych sériich. ProtoZe pozadavky na certifikaci zatizeni

jsou bézné dostupné a norma 802.11b dokonce voln¢ k dispozici na webu.

Vétsina siti zaloZzenych na WiFi funguje na buitkovém principu, kdy centralni piistupovy
bod zprosttedkovava ptipojeni vSem stanicim v dosahu a body dohromady tvofi jakousi

plastev - analogicky s GSM siti.

3.2.1 Historie

Bezdratové sit¢ pro bézny trh existuji v podstaté od kvétna 1993, kdy firma NCR (tehdejsi
soucast gigantu AT&T) uvedla na trh svou WaveLAN technologii. Tato technologie byla
Cisté bez standardu, nabizela rychlosti max. 2Mb/s. Uz tehdy vyuzivaly pasmo 2,4GHz, v
Americe pak jest¢ pasmo 900 MHz. Téhoz roku se také zaCalo pracovat na standardizaci
bezdratovych siti pod patronaci organizace IEEE, prvni standard byl hotov az v ¢ervenci

roku 1997 a dostal ndzev IEEE 802.11. Tento standard definoval tfi rizné fyzické vrstvy.

V té dob¢ uz ale bylo jasné, ze rychlost 2Mb/s nebude postacovat, proto uz né¢jakou dobu
se v IEEE pracovalo na vylepSeni téchto standardl a to hned na dvou frontach - vyzkumna
skupina A se zabyvala vyuziti jiného frekven¢niho pasma, vyzkumna skupina B se snazila

nalézt zplsob jak Iépe vyuzit existujiciho pasma.

Prvni svou praci dokoncila skupina B a dala tak vzniknout standardu 802.11b a to roku
1999. Tento standard se uz nezabyval neperspektivnimi technologiemi a zaméfil se pouze
na DSSS. Ptidal podporu dvou dalSich modula¢nich schémat, diky kterym dokézal s vyuzi-
tim stejnych 20MHz doséhnout rychlosti 11Mb/s. Tento standard si ale vybral jednu dan -
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prinesl nékolik volitelnych soucasti, které mohl vyrobce zvolit a tudiz zatizeni podle toho-

to standardu nemusela byt navzajem kompatibilni.

V roce 2002 skoncila vyzkumna skupina A hlavni ¢innost tim, Ze uvedla na trh standard
802.11a - standard pro bezdratové sité¢ v pasmu SGHz. MAC vrstva je shodna s 802.11,
tudiz implementace Cipsetti je velmi levnd, modulacni rychlost je diky nové modulaci na-
vysena na 54Mb/s. Bohuzel ale Evropa (véetné CR) produkty podle tohoto standardu ne-
mohla (a v CR jesté nemize) pouZivat, nebot’ jsou zde na pasmo 5GHz kladeny pozadav-
ky, které nebyly v 802.11a zohlednény.

I proto vznikly dalsi dvé skupiny. "G" uvedla roce 2003 standard 802.11g, ktery nabizi
vané uspésné 1 u nas. Vyhoda téchto produktl je, ze jsou kompatibilni se zatizenimi dle
802.11b (na rychlostech do 11Mb/s). Skupina "H" uvedla standard 802.11h, ktery fesi ne-

dostatky pozadované evropskym telekomunikacnim uradem.

3.2.2 Vrstva pristupu k médiu

Specifikace této vrstvy ve standardu 802.11 ma urcité spole¢né prvky se standardem 802.3
pro klasicky dratovy Ethernet. Elektrikafsky feCeno, tato vrstva ovétuje pied zahdjenim

pfenosu dat, zda na komunika¢nim médiu uz nevysild nékdo jiny.

Standard 802.11 pouziva protokol CSMA/CA. Tento protokol pouziva techniku predcha-
zeni kolizi oproti technice detekce kolize, kterou pouziva standard 802.3, a to z divodu
obtiznosti detekce kolizi v sitich pouzivajicich bezdratové medium pii vysokofrekvenénim

pienosu.

3.2.2.1 CSMA/CA

Omezenim bezdratovych LAN je problém tzv. “skrytého uzlu”, ktery mize omezit komu-
nikaci na siti aZ o 40 a vice procent. Jedna se o uzel, ktery neni schopen detekovat pouzi-
vani pfenosového média a mize se tak pokouset k nému pfistupovat pravé v okamzicich,

kdy je jiz sit’ pouzivana. Tento problém fesi nasledujici postup.
Protokol CSMA/CA zajistuje minimum kolizi pouzitim ¢tyt ramci:

= RTS (Ready to send),
= CTS (Clear to send),
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= ACK (Acknowledge)

= NAYV (Network allocation vector)
Komunikace pak probihd nésledujicim zplisobem: jeden z uzli bezdratové sit€ vysle poza-
davek na komunikaci zaslanim rdmce RTS s udanim adresy piijemce a délkou zpravy. Na
zaklad¢ RTS se v kazdém uzlu vypocita NAV, ostatni uzly jsou tak upozornény, Ze sit’ je
na nejbliz8i dobu jiz pouzivana. Adresat zpravy na RTS odpovida zaslanim CTS, ¢imz
dava na védomi, ze je schopen piijimat. Neobdrzi-li vysilaci uzel CTS, je to povazovano za
kolizi a cely proces za€ina znovu. Po GspéSném pfijeti dat zasila pfijimaci stanice potvrzeni

o prijeti (ACK).

3.2.3 Fyzicka vrstva

Fyzicka vrstva je nejniZsi vrstvou referen¢niho modelu OSI a déli se na podvrstvu konver-
gence fyzické vrstvy PLCP (Physical Layer Convergence Protocol), ktera je do urcité miry
nezavisla na pouzitém pfenosovém médiu (radiovy kandl, opticky kanal, metoda rozpro-
stteni pasma, modulace) a podvrstvu zavislou na fyzickém médiu PMD (Physical Media

Dependent) specifikujici vlastni pfenosovy kanal.

Piivodni specifikace 802.11 uvadéla tfi samostatné fyzické vrstvy pro DSSS, FHSS a IR.
Norma 802.11b pfidavéa podporu vysokorychlostni (HR) DSSS.

3.2.3.1 Moznosti fyzické vrstvy

Fyzicka vrstva v jakékoliv siti definuje modulacni a signalizacni charakteristiky pfenosu
dat. Provozovéni bezdratovych LAN v nelicencovanych pasmech pozaduje modulaci s
rozprostienym spektrem, které jsou v 802.11 definovany dvé: FHSS (Frequency Hopping
Spread Spectrum) a DSSS (Direct Sequence Spread Spectrum). Ob¢ tyto architektury pra-
cuji na frekvenci 2,4GHz s Sitkou pasma 83MHz (tedy od 2,400 GHz do 2,483 GHz). Jako
modula¢ni metodu pouzivda FHSS dvou- aZz ctyfuiroviiovou modulaci GFSK (Gaussien
Frequency Shift Keying), DSSS pak diferencni BPSK a DQPSK. Modula¢ni rychlost na
fyzické vrstvé s pouzitim systému FHSS je 1,6 nebo 3,2Mb/s, u systému DSSS mize byt 1,
2, 5.5 a 11Mb/s. Vybér mezi témito dvéma systémy zalezi na narocich kladenych na kon-

covou aplikaci a také na prostfedi, ve kterém bude aplikace provozovana.
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3.2.3.2 DFIR (Diffused Infrared)

Ptenos infracervenym zarenim .InfraCervena varianta lokalni datové komunikace je zasad-
né¢ omezena na jedinou kancelaf nebo jiny souvisly prostor, nebot’ infracervené paprsky

neprochazeji pevnym materidlem, a naopak dochézi k odrazu.

Standard pro infraervené bezdratové spojeni pracuje v pasmu 850 az 950 nm s maximal-
nim vykonem 2W. Pro infracervené spojeni jsou podporovany pienosové rychlosti 1 1
2Mb/s. Reseni na bazi infracerveného zéfeni je podstatné drazsi nez u radiovych siti, takze

se takze se tento standard viibec neujal.

3.2.3.3 DSSS (Direct Sequence Spread Spectrum)

Technika pfimého rozprostfeného spektra. Je jednou z metod pro rozsifeni spektra pii bez-

dratovém pienosu dat.

Pracuje tak, Ze kazdy jednotlivy bit ureny k pienosu, je nejprve nahrazen urcitou pocet-
n¢j$i sekvenci bith (tzv. chipi). Tyto sekvence maji nejCastéji pseudondhodny charakter.
Kazdy datovy bit je reprezentovan znamou sekvenci 11-ti bitlh a ne vSechny chipy jsou
tudiz potfebné pro spravnou demodulaci. DSSS pouziva 11 kanalt o Sifce 22MHz, povole-
né pasmo na frekvenci 2,4GHz ma ovSem Sitku jen 83,5MHz. Pouziti odliSnych sekvenc-
nich kodl pak umoznuje umisténi vice DSSS systémil v jednom misté. Skutecné prenasena
je pak tato sekvence bitll. Jde tedy vlastné o umélé zavedeni nadbyte¢nosti (redundance).
Dtivodem je, Ze signal je rozprostien do vétsi ¢asti radiového spektra a je méné citlivy vaci
ruseni. Signal se ostatnim uzivatelim jevi jako ndhodny Sum, a bez znalosti mechanismu
vytvateni ptiivodni pseudondhodné sekvence, je pro n¢ obtizné zpét ziskat prendsena data.
Jedna se o modula¢ni techniku pouzivanou naptiklad v bezdratové technologii ¢i v navi-

gacnim systému GPS.

Vzhledem k typické Sifce DSSS kanalu mohou v pfidéleném bezlicenénim pasmu 2400 —
2483,5MHz pracovat vedle sebe nezavisle 3 kanaly DSSS. Jejich stiedové kmitocty musi

byt voleny tak, aby se vzajemné nedotykaly ani okraji zabranych pasem

DSSS umoznuje tfi rizné modula¢ni metody, pficemz kazda z t€chto modula¢nich metod
zajiStuje riznou prenosovou rychlost. Verze pro 1Mb/s pouzivé diferencialni binarni kli-
covani s fazovym posunem a verze pro 2Mb/s pouziva diferencidlni kvadraturni kli¢ovani

fazovym posunem.
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3.2.3.4 FHSS (Frequency Hopping Spread Spectrum)

Fyzicka vrstva, zaloZzena na FHSS, ma k dispozici 22 modelt (skokové sekvence). Na této
fyzické vrstveé je definovano 79 kanali v okoli frekvence 2,4GHz. Kazdy z téchto kanala
zabira Sitku pasma 1MHz a “pieskakuje” minimalné 2,5krat za vtefinu (ve Spojenych sta-

tech), typicky 20krat.

Technika pieskokii kmitocth rozdéluje data pro prenos pres dostupné frekvencni pasmo za
pouziti pomocnych nosnych vin. Datova zprava je tak vysilana pomoci mnoha nosnych
frekvenci tzv. hops. Vysoké spolehlivosti je dosazeno diky tomu, Ze nepotvrzené tj. chybné
pfenesené ramce jsou znovu pienaSeny s jinou nosnou frekvenci. Umisténi vice systému v
jednom misté je umoznéno pouzitim raznych sekvenci v kazdém systému. OvSem zadna

z aktudalnich implementaci zalozenych na 802.11 FHSS nepouziva.

3.2.3.5 Shrnuti a porovnani FHSS a DSSS

Oba popisované systémy maji definovany vlastni inicializa¢ni sekvenci biti (hlavicku),
aby piijimac byl schopen rozpoznat pouzity modula¢ni format a ocekavanou délku datové-
ho fetézce. Tyto hlavicky jsou vzdy pfendSeny na rychlosti 1,6Mb/s a obsahuji pole, na

zakladé kterého nésledna rychlost prenosu dat mize byt zvySena na 3,2Mb/s.

A%

DSSS dokaze ptenést vetsi Sirku pasma nez FHSS. DSSS ale vysild na jednom frekvenc-
nim kandle, pticemz data vysila vickrat, ¢imz je zajiSténa robustnost pfenosu dat a zne-
moznéno snadné ruseni uzkopasmovym vysilacem. DSSS rozdéluje pasmo 2,4GHz prak-
ticky na 3 nezdvislé kandly (kmitoCty 2412, 2437 a 2462 MHz). Ostatni kanaly se navza-
jem prekryvaji.

Ptenos dat na FHSS je pomalejsi, robustnost pfenosu dat je dana nepouzivanim kanald,

kter¢ jiz pouziva jina technologie.

3.2.4 Vyhody Wifi

e Velmi rychlé instalace bezdratového pristupového okruhu.

e Trvalé ptipojeni k Internetu 24 hodin denné€ velmi vysokou rychlosti a bez datové-
ho omezeni.

e VysSe mési¢niho pausalu je fixni, neni tedy zavisla na délce ptipojeni k Internetu ani

na velikosti pfenesenych dat.
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e Zrychleni elektronické posty, odpadé zdlouhavé vytaceni a vase posta ihned odcha-
zi vaSemu piijemci, pfichozi posta je doruCovana ihned az na vas pocitac.
e Kompletni bezdratovy ptistupovy okruh - Gspora ndkladl za nadkup nebo pronajem

drahého koncového zafizeni.[12][13]

3.3 Bluetooth

3.3.1 Historie Bluetooth

V roce 1994 $védskou spolec¢nost Ericsson napadlo vyrobit bezdratové sluchatko. Dva za-
méstnanci firmy, Holand’an Jaap Haartsen a Svéd Sven Mattisson, zacali pracovat na pro-
jektu, jehoz vysledkem méla byt technologie, kterd bude levna, velmi nenaro¢na na energii
a dokéaze nahradit kabely spojujici mobilni telefony s jejich pfisluSenstvim. Tento projekt

byl nazvan MC-Link. Bluetooth je také znam jako norma IEEE 802.15.1.

Ericsson oslovil ¢tyfi velké firmy: Nokii, IBM a Toshibu a Intel. Bezdratovy MC-Link se
jim zjevné libil, proto v unoru 1998 zalozili spolecné sdruzeni a hledali ndzev pro sviij
projekt. Zaméstnanec Intelu zrovna dostal knihu o danském krali Haraldovi a jméno bylo
na svété. Bluetooth. Tak jako Harald sjednotil severské narody, tak chce Bluetooth, coby

technologicky standard, sjednotit rtiznd, vétSinou mobilni zatizeni.

3.3.2 Technologie Bluetooth

Bluetooth je podobné¢ jako wifi, vSeobecné dostupnd radiova frekvence 2,4GHz, pomoci
které¢ se mohou vzajemné propojit zafizeni vybavena rozhranim Bluetooth na vzdalenost
do deseti az sta metrli. Bluetooth protokol déli pasmo na 79 kanall, kazdé o Sifce pasma
IMHz a piepiné kanaly 1600krat za vtefinu. Pomoci tohoto rozhrani mtzete piipojit sviij
notebook nebo handheld k jinym notebookiim, mobilnim telefoniim, fotoaparatim, tiskar-

nam, kldvesnicim, reproduktoriim a dokonce k mysi.

Existuje nékolik verzi Bluetooth. Verze 1.0 a 1.0B méla nespocet chyb. Rizné tovarny
mély velké problémy s tim aby jejich produkty byly schopny spolupracovat.
Mnoho chyb z verze 1.0 a 1.0B se vyskytovalo i ve verzi 1.1, byla vSak pfidana podpora

nesifrovanych kanalt.

Verze 1.2 je zpétné¢ kompatibilni s verzi 1.1 dosahuje v praxi vyssi pfenosové rychlosti.

Ttikrat vyssi prenosové rychlosti (v nékterych ptipadech 1 10x), niz§i naroky na spotiebu
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diky omezeni cykll, pfinesla az verze 2.0. Také spojovani je jednodusi diky vétsi Sifce

pasma.

Verze 1.1 a 1.2 dosahuji rychlosti 723.1kb/s, verze 2.0 2.1Mb/s. Technicky by Bluetooth
zafizeni verze 2.0 m¢li mit vetSi spotfebu energie, ale 3krat vyssi rychlost snizuje dobu

prenosu, efektivné redukuje spotfebu na polovinu nez maji Bluetooth zatizeni verze 2.0.

Diky rychlému a snadnému propojeni zafizeni vybavenych rozhranim Bluetooth 1ze vytvo-
fit osobni sit’ (PAN), ktera umoziuje sloucit vSechny dilezité pracovni nastroje do plné
funk¢éniho celku. Rovnocenné ptipojeni pomoci rozhrani Bluetooth umoziiuje snadnou
vyménu soubortl na schiizkach nebo tisk dokumenti bez nutnosti pfipojeni k pevné nebo

bezdratové siti.

Bluetooth vSak neni totéz co WiFi. A€ se tak zpocatku mlize zdat. Bluetooth neni tak rychli
jako WiFi, také ma mensi naroky na napajeni a v neposledni fadé ma WiFi mnohem drazsi
zafizeni. Na druhou stranu ma vétsi dosah. Bluetooth stejné tak jako WiFi jsou radiové
technologie, rozdil je pouze a hlavné v pouzivanych frekvencich a protokolech. Pouzivaji
stejné frekvencni pasmo, ale jsou vybaveny riznymi systémy multiplexovani. Zatimco
Bluetooth nahrazuje kabel u riznych aplikaci, WiFi nahrazuje kabel pouze u LAN siti.
V podstaté se da fict, Ze Bluetooth je bezdratovy USB, kdezto WiFi je bezdratovy Ether-

net.

3.4 Bezpecnost v bezdratovych sitich

Z podstaty bezdratové komunikace vyplyva, ze kdokoli s bezdratovym zatizenim, kdo pii-
jde do oblasti pokryté bezdratovou siti, bude moci sit’ vyuZzivat a sdilet jeji sluzba — odtud
potieba bezpecnosti. NejbeznéjSim standardem je WEP (Wireless Equivalent Privacy),
ktery Sifruje komunikaci, takze uzivatelé bez spravného klice nemohou piistupovat do site.
Jenze kli¢ samotny neni zaSifrovan, takze je mozné tuto ochranu prolomit a méla by byt
povazovana za pouhy zakladni stupen bezpecnosti. WEP kli¢ je 40, 64 nebo 128 bitovy. V
posledni dobé jsou pouzivany nové standardy jako WPA (WiFi Protected Access), které
odstranuji nekteré nedostatky WEP. [14][15]
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II. PRAKTICKA CAST
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4 KAMEROVY SYSTEM SE DVEMA STUPNI VOLNOSTI

4.1 AI-MOTOR 1001

AI-MOTOR 1001 je ak¢nim c¢lenem k fizeni robotii. Servomotory jsou pouzitelné pro
vSechny druhy pohybu. Nicmén¢ nejsou ureny pro bézného uzivatele, ale spise do labora-
tornich podminek a to nejen diky své cené, ale je potfeba mit i odbornégjsi znalosti v oblasti

elektroniky a programovani.

Obr. 18: AI-MOTOR 1001

AI-MOTOR 1001 tvoti komplex servomotoru, pevnych ¢asti a fidicich obvodi tak, aby
jejich spojeni v jeden celek bylo jednoduché a praktické. Diky své konstrukci, mohou byt
jednoduse navrhovany spoje pohyblivych zafizeni, je jednoduché zatizeni dodatecné roz-
lozit a vyrovnat problémy. Je mozné spojovat servomotory do série v jednoduchou sit,
k ¢emuz slouzi 11 spojovacich soucasti dodavanych v kazdém baleni. Ovladaci instrukce a
data mohou byt dodavana pomoci jednoduchého pouziti RS232 sériové komunikace pies

TTL logiku.

4.1.1 Vnitini funkce a propojeni AI-MOTOR 1001

Servomotory maji svoji instrukéni sadu. Vnitini parametry jako jsou ID, pfenosova rych-
lost sériové komunikace, regulace polohy, prahové pfepéti, mohou byt ménény programo-

v¢ skrz sériovy port.(Tab.6)
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Tab. 6: Vlastnosti AI-MOTOR 1001

Vlastnost

Rozsah

Ptenosova rychlost

2400 az 460800 bit/s

Proudova ochrana

400mA(5V) az 1000mA(10V)

Rozsah pohybu

0 az 254(360°)

Rozliseni

Low(0-166°), High(0-332°)

Tocivy moment

7Kg/cm pii 9,5V

Rychlost otacek

84 otacek za minutu

AIMOTOR 1001 ma 2 konektory (viz Obr. 19).

Obr. 19: Konektor AI-MOTOR

1001

Tab. 7: Funkce konektort

Cislo | Funkce
1 Vee

2 TXD

3 RXD

4 GND
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Po piipojeni konektoru k zakladni desce je servomotor pln¢ funk¢ni, pouze po dobu 64ms
po sepnuti, nebo restartu nejsou pfijimany zaddné instrukce. Druhy konektor slouzi
k ptipojeni dal§iho mechanizmu do série. Takto sériové spojenych blokli mize byt az 30.
Nékteré zdroje udavaji az 31. AI-MOTOR 1001 automaticky kontroluje vnitini fidici
okruh tak, ze vnitini odezva je stale zajiSténa, 1 pfes rtizné napdjeci napéti. To chrani motor

proti jeho zniceni, ten je automaticky odpojen pokud je protékajici proud pfili§ vysoky. [4]

Protoze AI-MOTOR piijimé instrukce po RS-232 lince, nemohou vSechny servomotory
pfijimat instrukce v tomtéz Case. Ackoliv zpozdéni je zanedbatelné, v zavislosti na pfeno-

sove rychlosti pouze nékolik desetin milisekundy, je tfeba s nim pocitat.

4.1.2 Komunikaéni tok

Kontroler zasila bali¢ek piikazi (command packet) k AI-MOTOR, ten posild odezvu (re-

sponse packet) o obdrzeni prikazii.[4]

@ Command packet

e |

Controller

@ Response packet

Obr. 20: Komunikace mezi AI-MOTOR

U AI-MOTOR se jedna o dva druhy piikazli (command packets), a to o fidici, které jsou

4bytové a nastavovaci piikazy ty maji velikost 6bytu.

4.1.3 Uhlové natoceni

Kdyz uzivatel posle svou pozadovanou absolutni pozici natoceni od 0 do 254, je hiidel Al-
MOTOR nato¢ena do pozadované polohy mezi 0 a 332°. Z uvedeného vyplyva, ze jedna
pozice natoceni odpovida 1.307 thlovému stupni. Takové nastaveni odpovida mddu niz-

kého rozliSeni.
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AI-MOTOR vsak mtize pracovat také ve vyS§im rozliSeni, kde se tthel otoCeni hiidele po-
hybuje mezi 0 az 166°. Pozic je stejné jako v pifedchozim ptipade 254, to znamena, Ze jed-
na pozice je 0.654°.

Regulaci, presnéji feceno nastaveni polohy provadi funkce ,,Position Send Command*.

Comand packet a Response packet jsou pak popsany na Obr. 21.

« Command packet

1byte 1byte 1byte Thyte
Header Data1 Data2 Checksum
- Header = OxFF(Packet start)
Speed ID
- Data‘ =76 [5[4]3[2] 1] 0 |bitnumber
= Speed : O(max)-4(min)
ID - 0-30(31)
- Data2 = 0-254 (Target position)

- Checksum (Data1 XOR Data2) AND 0Ox7F

* Response packet

1bhyte 1byte
Header Data1
- Current = approximate 18.4mA

- Position = 0-255

Obr. 21: Command a Response packet k funkci ,,Position Send Command*

Mohlo by se zdat, Ze servomotory nelze otocit 0 360° ovSem neni tomu tak. K otoceni o
360° slouzi funkce ,,360 degrees Rotation Command® v podstaté se jedna o ekvivalentni
funkei funkce ,,Position Send Command®. Ale u kamerového systému nelze tuto funkci
pouzit a to diky jeho stavbé (brani tomu datové kabely). Servomotory maji pochopitelné
vice funkci, ale nemélo by smysl je zde vSechny rozvadét. Jako piiklad byla uvedena funk-

ce, ktera je vyuzita v algoritmu k ovladani kamerového systému.
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4.2 Zakladni deska MGR-BPT232 kamerového systému

Obr. 22: Zakladni deska MGR-BPT232

Tab. 8: Popis zdkladni desky MGR-BPT232

Cislo Funkce
1 Konektor sériového portu
CD3pin(M)
2 Integrovany obvod MAX232
3 Konektor baterii
4 4 konektory k ptfipojeni Al MOTOR

Zakladni deska MGR-BPT232 je urcena pro fizeni a ovladani skupiny AI-MOTOR 1001.
Napdjeci napéti, které mtize byt ptipojeno pomoci sitového rozvodu 230V/50HZ, nebo
v podobé¢ Sesti AA-baterii, se pohybuje v rozmezi 6 az 11V. Na zékladni desce jsou im-
plementovany 4 konektory k ptipojeni AI-MOTOR 701 a AI-MOTOR 1001, dale 4 konek-
tory k pfipojeni AI-MOTOR 601. Rozdily mezi jednotlivymi verzemi servomotorit jsou

v pouzitém materialu pohanéciho mechanizmu.[5]

Verze 1001 ma pohdnéci mechanizmus z uslechtilého kovu. Jak je z Obr.22 patrné, za-

kladni deska vyuziva nejpouzivanéjsi zapojeni RS232, kdy kabel ma pouze tii zily.
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Velkou vyhodou je umisténi LED diod (RX, TX) na samotné desce. Tyto diody jsou akti-
vovany vzdy pfi vysilani resp. pfijeti signalu, coz usnadniuje hledani pfipadné hardwarové
¢1 softwarové zavady. Jsou vlastné jakymsi indikatorem spravnosti zasilani instrukei ¢i
otevieni portu. Dal§im plusem je mozZnost navrhu a samotna realizace uzivatelskych mys-

lenek piimo na zakladni desce.

4.2.1 MAX232

Integrovany obvod MAX232 je pfevodnikem TTL na RS232. MAX232 ma integrované
dvé nabojové pumpy. Vystupni napéti proto znacné zavisi na pouzitych kondenzatorech, je
tedy nutné pouzit kondenzatory kvalitni, bohuzel u elektrolytickych kondenzétord tato
kvalita ¢asem klesa, proto je vyhodné&jsi pouzit tantalové. Z prvni ndbojové pumpy se zis-
kava napéti po RS232. Napéti, které je mozné ziskat z druhé pumpy na pinech 2 a 6, pohy-

buje se v rozmezi =10V, lze pouzit pro napajeni dalSich obvodi. [11]

Obvod je pro svou jednoduchost a univerzalnost velmi oblibeny mezi uZivateli. Lze jej

nebo jeho rizné modifikace od firmy MAXIM nalézt téméf ve vSech zatizenich piipojova-

nych na RS232.
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Obr. 24: Piny MAX232
Obr. 23: Vnitini zapojeni MAX232
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4.2.2 Stupné volnosti kamerového systému

Obr. 25: Kamerovy systém

Na Obr. 23 je vidét kamerovy systém se dvéma stupni volnosti. Prvni stupeni (odmér) tvoii
servomechanizmus IDO, jehoZ rozliSeni je nastaveno na nizké, tzn. maximalni tthel natoce-
ni 332°. Namér je feSen pomoci servomotor ID1, jak je z obrazku patrné rozliSeni bylo
nutné nastavit na vysoké(0-166°) a jeho spodni hranici jesté upravit, protoze absolutni na-

toCeni neni diky kamete mozné.

4.3 Radiomodul HW86010 a radiomodem HWS8612

Pro bezdratovou komunikaci mezi zadkladni deskou kamerového systému MGR-BPT232 a
osobnim pocitatem byly vybrany radiové modemy HW8612 a radiovy modul HW86010,

které slouzi k pfenosu informace vzduchem.

4.3.1 Radiomodul HW86010

HW86010 je radiovy modul od firmy Hoft & Wessel pracujici v DECT pasmu 1880-
1900MHz, coz je bezlicen¢ni pasmo. Modul obsahuje rozhrani RS232 pro obousmérny
prenos dat (pfenosova rychlost az 115200 bit/s), PCM rozhrani k pfipojeni standardnich
ISDN a PBX systémi, I°C k pomocnym funkcim a analogové vstupy a vystupy k pfenosu
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hlasu. Automaticky vyhledavé volnou nosnou a volny time slot. Radiofrekven¢ni vykon je
250mW, moznost vyuziti dvou internich nebo jedné externi antény. Dosah je cca 300m ve
volném prostoru, 60m v zastavbé, za jistych okolnosti az Skm. Napajeci napéti se pohybuje

v rozmezi 3,3V az 4,7V (5.5V).

PR W 86010 gt MOTT A
i i g
iyt C €

IMII |‘
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Obr. 26: Radiomodul HW&6010

Rozhrani RS232 pouZiva signaly uvedené v Tab.4. Jedna se ovSem o signaly pracujici na
urovni 3,3V CMOS. Z tohoto diivodu bylo nutné stabilizovat signaly ptichazejici z pfipo-
jenych externich zatizeniMGRT-BPT232, modem, PC atd.), protoze se bézné pohybuji

mezi =12V, jinak by doslo ke zni¢eni modulu.

Nejjednodussim feSenim se ukdzalo vyuziti stejného integrovaného obvodu, ktery je im-
plementovan na zakladni desce kamerového systému a popsan v kapitole 4.2.1 tedy
MAX232, ktery tyto vlastnosti beze zbytku spliiuje a pfevadi signaly RS232 na uroven
TTL/CMOS.
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Obr. 27: Schéma pfevodniku
Ptevodnik byl priveden na piny 22(GND), 25(RX), 26(TX) a 28(3,3V) radiového modulu
HWS86010 a na vystup byl opatien konektorem CD3pin(F) ke snadnému pfipojeni
k zékladni desce MGR-BPT232. Bylo nutné¢ modul chranit i proti mechanickému zniceni,

z tohoto ditvodu byl cely radiovy modul umistén do plastového ochranného krytu.

Vlastnosti zdkladni desky MGR-BPT232 pomohly vyfesit i napajeni modulu. Deska ma
vystupy GND, +5V a input power(je rovno napajecimu napéti ptivedenému k zékladni
desce). Jelikoz se napéjeni pohybuje v rozmezi 6-11V (v nasem piipad¢ 9V), radiovy mo-
dul v8ak pracuje na 3,3V, bylo nutné toto napéti stabilizovat a pfivést k radiovému modu-

lu. Proto byl navrzen maly stabilizator napéti, ktery byl ptipojen ptimo k zékladni desce.

LM317t je integrovany obvod vhodny pro malé regulovatelné zdroje a stabilizatory napéti.
Je velmi vhodny pro stabilizaci pevnych napéti. Stabilizator je opatien odporovym trimrem

5kQ pro snadné nastaveni vystupniho napéti. Schéma zapojeni je na Obr. 28.
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Obr. 28: Zapojeni stabilizatoru napéti

s integrovanym obvodem LM317

4.3.2 Radiomodem HWS8612

HW8612 je radiovy modem s rozhranim RS232(V.24), jeho zékladem je modul HW86010.
Tedy i vSechny vlastnosti jsou spole¢né. Modem je zakrytovan v lehkém plastovém krytu,
ma vstupy k napajeni, vstup ke spojeni s PC a vystup k pfipojeni externiho zatizeni. Jeho
vyhodou je, Ze vystupni signaly neni potfeba prevadét na urovenn 3,3V. Proto je mozné
modem spojit pfimo se zdkladni deskou MGR-BPT232. Samotny radiomodem Ize
samoziejm¢ pouzit i v dalsich aplikacich naptiklad ve spojeni s HW8621 jako pfistupovy
bod k Internetu.

Obr. 29: Radiovy modem HW8612
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4.4 Webova kamera Axis 206W

Axis 206W je jedna z nejmensich bezdratovych web kamer na svéte, ma vestavéné bezdra-
tové pripojeni WiFi 802.11b, Ize ji tedy umistit témét kdekoliv 1 tam, kde neni sitové pii-
pojeni. V podstaté jedinym omezenim je rozvod elektrické energie. Diky své velikosti a
vaze a také diky své mobilit¢ se kamera ukazala jako idealni feSeni pro kamerovy systém
se dvéma stupni volnosti urceny k e-learningu a videokonferencim. Zpracovani obrazu je
zajisténo pomoci CMOS senzoru. Kamera nabizi Motion JPEG zabéry snimané 30 snimky
za vtefinu pii rozliSeni az 640x480 obrazovych bodi. Ma vestavény webovy server diky
¢emuz lze ke sledovani a spravé pouzit standardni webovy prohlize¢. V soucasné chvili
muze ke kamete piistupovat az 10 uzivateld soucasn€. Dosah kamery pfi ptimé viditelnosti
je az 150m, ale pfi testovani v zastavbé bylo dosazeno néco kolem 30m. I z tohoto diivodu
nema kamera port pro Ethernetovy kabel. A veSkera nastaveni jsou feSena pomoci USB

kabelu. Kamera je urena pro pouziti ve vnitinich prostorech.

AXIS 206W
Wireless Network Camera

Obr. 30: Webova kamera Axis206W

4.5 Pristupovy bod ASUS WL-530g WiFi

Bezdratovou kameru Axis bylo nutné spojit s osobnim pocitacem resp. pfipojit k Interne-

tu. ASUS WL-530g je kombinované zatizeni s funkcemi internetové brany, Access pointu
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a Ctyfportového switche. Pracuje se standardem IEEE 802.11g a se standardem IEEE
802.11b. Standard IEEE 802.11g je rozsifenim standardu IEEE 802.11b, pracujici na rych-
losti 54Mb/s, pouzivaného dnes ve vétSin€ lokalnich bezdratovych sitich. IEEE 802.11g je
samoziejmé¢ zpétné kompatibilni se zafizenimi pracujicimi se standardem b, ale pouze na
rychlosti 11Mb/s nebo nizsi. Pokud v dosahu neni zddny pfijimac¢ 802.11b, ptechazi zafi-
zeni do rezimu 802.11g. Zabezpeceni komunikace je oSetfeno 128bitovym i 64bitovym
WPA Sifrovanim. VesSkera nastaveni a sprava zatizeni je podobné jako u Axis kamery fe-

Sena pomoci webového rozhrani.

Obr. 31: ASUS WL-530g WiFi

Z téchto divodu se ASUS WL-530g ukazal jako idedlni spojeni s webovou kamerou
Axis206W, ktera mé vestavéné bezdratové pripojeni WiFi1 802.11b.
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5 NAVRH A REALIZACE PROGRAMOVEHO VYBAVENI

Po tadném prostudovani uzivatelskych manuald AI-MOTOR 1001 a MGR-BPT232 se
ukazalo jako nejlepsi volba vytvofit aplikaci kovladdni kamerového systému

v programovém prostiedi C++ Builder.
5.1 Bazovy soubor kamerového systému

5.1.1 Otevreni, uzavieni a nastaveni sériového portu

5.1.1.1 Otevieni portu

Jedna se o otevieni portu v systému Windows. OpenPort je proménné typu public, coz
znamena, ze se jedna o vefejnou polozku, ktera je pfistupna z jakékoliv ¢asti programu, ve
které je viditelna jejich tfida. PortName je naptiklad ,,COMI1*.

DWORD TBase: :OpenPort(const char *PortName)

{
DWORD Result = 0O;

ComFileHandle = CreateFile(PortName, GENERIC_READ | GENERIC_WRITE,
0, 0, OPEN_EXISTING, 0, 0);

if(ComFileHandle == INVALID_HANDLE_ VALUE)

{

Result = GetLastError();

CloseHandle(ComFileHandle);

return Result;

}
if(1SetCom())

{

return O;

return Result;

5.1.1.2 Uzavieni portu

Po ukonc¢eni komunikace je tteba ComFileHandle znovu uvolnit pomoci CloseHandle.

DWORD TBase: :ClosePort(const char *PortName)

DWORD Result = O;

CloseHandle(ComFileHandle);
Result = GetLastError();
return Result;
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5.1.1.3 Nastaveni parametrit portu

Urc¢ité neni mozné si vystacit se standardnim nastavenim at’ uz prenosové rychlosti ¢i veli-
kosti bytu. Proto je tteba pouzit funkce DCB. Na rozdil od proménné OpenPort je nastave-
ni portu SetCom proménna typu private, coz jsou soukromé atributy a metody, které nejsou
piistupné vné tiidy. Pfenosova rychlost je pevné nastavena na 57600b/s ekvivalentné ser-

vomotorum.

DWORD TBase: :SetCom()
{
DCB ControlBlock;
DWORD Result = 0O;

if(GetCommState(ComFileHandle, &ControlBlock)){
Result = GetLastError();

}

ControlBlock.BaudRate CBR_57600 ;
ControlBlock.ByteSize 8;
ControlBlock.Parity = NOPARITY;
ControlBlock.StopBits = ONESTOPBIT;

ControlBlock.fOutxCtsFlow = false;
ControlBlock.fOutxDsrFlow = false;
ControlBlock.fDsrSensitivity = false;
ControlBlock.fAbortOnError = false;
ControlBlock.fDtrControl = DTR_CONTROL DISABLE;
ControlBlock.fRtsControl = RTS CONTROL_ DISABLE;
ControlBlock.fOoutX = false;

ControlBlock.fInX = false;

if(SetCommState(ComFileHandle, &ControlBlock)){
Result = GetLastError();

Result = SetTimeOut(true);
return Result;

}

5.1.1.4 Nastaveni TimeOut

Nastaveni timeoutl je dilezité pro Cteni a nastavovani funkci. Timeout o délce 35ms slouzi
pro cteni 4bytovych funkci(fidicich) a 155ms pro ¢teni funkci 6bytovych tedy nastavova-

cich, pti ptfenosové rychlosti 2400b/s.

DWORD TBase: :SetTimeOut(bool TimeOut)
{

COMMTIMEOUTS CommTimeouts;

DWORD Result = O;

if(TimeOut){
CommTimeouts.ReadlIntervalTimeout = O;
CommTimeouts.ReadTotalTimeoutMultiplier = 0;
CommTimeouts.ReadTotalTimeoutConstant = 35;
CommTimeouts.WriteTotalTimeoutMultiplier = 0O;
CommTimeouts.WriteTotalTimeoutConstant =35;
if (SetCommTimeouts(ComFileHandle, &CommTimeouts)){
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Result = GetLastError();

}
Yelse{
CommTimeouts.ReadlntervalTimeout = 0;
CommTimeouts.ReadTotalTimeoutMultiplier = 0O;
CommTimeouts.ReadTotalTimeoutConstant = 155;
CommTimeouts.WriteTotalTimeoutMultiplier = O;
CommTimeouts.WriteTotalTimeoutConstant = 155;
if (SetCommTimeouts(ComFileHandle, &CommTimeouts)){
Result = GetLastError();

}

return Result;

}

5.1.1.5 Funkce ComOperation a SetOperation

ComOperation a SetOperation maji podobnou funkci, ComOperation zasila 4bytovou a
SetOperation 6bytovou informaci specifikujici pozadovanou operaci na sériovy port a ¢eka

na odpovéd’, kterou ulozi na pamét'ové misto odkazované v Response.

DWORD TBase: :ComOperation(unsigned char Data[4], unsigned char *Response)

{
DWORD BytesSend, BytesRead, Result = O;

PurgeComm(ComFileHandle, PURGE_TXCLEAR);
if(WWriteFile(ComFileHandle, Data, 4, &BytesSend, 0)){
Result = GetLastError();
return Result;

}
PurgeComm(ComFileHandle, PURGE_RXCLEAR);
if('ReadFile(ComFileHandle, Response, 2, &BytesRead, 0)){

Result = GetlLastError();
return Result;

}

return Result;

5.1.2 Deklarace funkci

5.1.2.1 Nastaveni polohy AI-MOTOR 1001

K nastaveni absolutni pozice servomotoru slouzi funkce Position Send (PosSend). Struktu-
ra Comand packet a Response packet je popsana v kapitole 4.1.3. V bazové knihovné je

Position Send popsan takto:

DWORD TBase: :PosSend(unsigned char ServolD, unsigned char SpeedLevel,
unsigned char Position, unsigned char *Response)
{

unsigned char Data[4];
DWORD Result = 0O;

Data[0O]
Data[1]

HEADER;
SpeedLevel<<5|ServolD;
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Position;
(Data[1]"Data[2])&0x7F;

Data[2]
Data[3]

Result = ComOperation(&Data[0], Response);
return Result;

}
5.1.2.2 Cteni okamiité polohy AI-MOTOR 1001

Funkce Position Read (PosRead) vraci sou¢asnou polohu nato¢eni hiidele AI-MOTOR a to

v absolutni formé¢ a soucasny proud protékajici servomotorem.

DWORD TBase: :PosRead(unsigned char ServolD, unsigned char *Response)

{

unsigned char Data[4];
DWORD Result = 0O;

Data[0]=HEADER;
Data[1]=0xa0]ServolD;
Data[2]=NULL;
Data[3]=(Data[1]"Data[2])&0x7T;

Result = ComOperation(&Data[0], Response);
return Result;

}

5.1.2.3 Popis funkce Power Down

Ma funkci vypnuti(restartovani), ukonceni komunikace vSech servomotorl ptfipojenych
k zakladni desce MGR-BPT232. Po obnoveni komunikace jsou AI-MOTOR probuzeny.

V Response packetu vraci aktudlni hodnotu natoceni htidele.

DWORD TBase: :PowerDown(unsigned char *Response)

{

unsigned char Data[4];
DWORD Result = 0;

Data[O0]=HEADER;

Data[1]=0xdf;

Data[2]=0x20;
Data[3]=(Data[1]"Data[2])&0x7T;

Result = ComOperation(&Data[0], Response);
return Result;

}
5.1.2.4 Funkce ActDown

Rozdil mezi funkcemi Power Down a Act Down je, ze Act Down ukon¢i komunikaci pou-

ze se servomotorem uloZzenym v Data[1].

DWORD TBase: :ActDown(unsigned char ServolD, unsigned char *Response)

{

unsigned char Data[4];
DWORD Result = 0;

Data[0]=HEADER;
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Data[1]=0xcO]ServolD;
Data[2]=0x10;
Data[3]=(Data[1]"Data[2])&0x7T;

Result = ComOperation(&Data[0], Response);
return Result;

Funkce k nastaveni vnitinich parametri zde nejsou popsany, protoze nejsou ve vysledném
algoritmu pouzivany. Ale protoze aplikace je urcena jako studijni pomicka v bazovém
souboru jsou deklarovany.

5.2 Popis spoustéciho souboru

5.2.1 Funkéni popis EXE souboru v C++

e

o CameraSystem
Cam Address  [192168.1.90 —@ Camera |—®
— Open Port
N

2 oMt - open M
PowerDown

Settings of Al-MOTORs

4 - Speed O[max]-4[min]

{|n81] D1
Position Position

Camera Control

1 up

4= Left ‘ 4 Down Right-)‘

¢ o ]

Security Mode 1
" 3 B

Obr. 32: Aplikace CameraSystem
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Tab. 9: Popis a funkce aplikace CameraSystem

Cislo | Nazev komponenty Funkce

1. | Edit(WebBar) Adresa zobrazované nebo IP adresy

2. | BitBtn(Camera) Potvrzeni zadané adresy

3. | ComboBox(Menu) Vybér komunikaéniho portu

4. | Button(ComOpen) Otevieni komunika¢niho portu/ uzavieni portu

5. | ComboBox(Speed) Vybér rychlosti otaceni AI-MOTOR 1001
(O(max)-4(min))

6. | 2x Label(IDO, ID1) Aktualni pozice ID0 a ID1

7. | 4x BitBtn(Up, Down, Left, | Tlacitka k ovladani kamerového systému

Right)

8. | Button(Reset) Nastaveni vychozi pozice servomechanizmu
(128,128)

9. | Button(Exit) Ukonceni aplikace

10. | CppWebBrowser(Web) Webovy prohlize¢ (zdbéry z web kamery)

11. | Button(Start) Spusti mdd sledovani okoli

5.2.2 Komponenta GroupBox ,,Open Port*

3

Po kliknuti na tla¢itko ComOpen(,,Open*), se vyhodnoti typ portu v ComboBoxu ,,Menu'
a vola se funkce bazové knihovny OpenPort, titulek tlacitka se zméni z ,,Open‘ na ,,Close*.
Po opétovném stisknuti tlacitka je volana funkce ClosePort a titulek tlacitka je zpétné mé-
nén na ,,Open®.

void _ fastcall TForml::btComOpenClick(TObject *Sender)

if(btComOpen->Caption == "Open'){
Base.OpenPort(Menu->Text.c_str());
btComOpen->Caption = ""Close'";
Menu->Enabled = false;

Yelse{
Base.ClosePort(Menu->Text.c_str());
btComOpen->Caption = "Open'';
Menu->Enabled = true;

}

}

5.2.3 Komponenta GroupBox ,,Settings of AI-MOTORs“

V ComboBoxu ,,Speed” jsou indexy 0 az 4, které odpovidaji péti rychlostem AI-MOTOR.

cvwr
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téni aplikace prednastavena, protoze jak se ukdzalo pti rychlosti vyssi nez 2 je kamerovy

vvvvvv

Samotné vyhodnoceni volby ComboBoxu ,,Speed* je provedeno az pii stisknuti tlacitka
ovladani.

Komponenty Label(Position) vétSinou zobrazuji jen staticky text, v aplikaci jsou vSak vyu-
zity k zobrazeni aktualni pozice nato¢eni hiidele AI-MOTOR. Proto aby se hodnota aktu-
alni pozice natoceni hiidele ménila pfimo v dany okamzik bylo vyuzito komponenty Ti-
mer. Jedna se o systémovy Casoval. Je to komponenta, ktera v béZici aplikaci neni vidét.
Timer nema pftilis mnoho vlastnosti a udalosti, vlastn¢ jedinou vlastnosti je interval, ktery
urcuje v milisekundach kolik ¢asu uplyne nez je asovac opét aktivovan, coz znamena Ze

je generovana jedina udalost komponenty(OnTime).

V udalosti OnTime je volana funkce PosRead jednotlivych servomotorti, poté je proménna

konvertovana z celo¢iselného typu Integer na fetézec Spring a zobrazena.

void __ fastcall TForml::OnTime(TObject *Sender)

{
unsigned char Response[2];
Base.PosRead(0,&Response[0]);
IDO->Caption = IntToStr(Response[1]);
Base.PosRead(1,&Response[0]);
ID1->Caption = IntToStr(Response[1]);
}

5.2.4 Komponenta GroupBox ,,Camera Control*

Tlacitka k ovladani kamerového systému jsou vytvofena komponentou BitBtn(Up, Down,
Left, Right), ve které 1ze zobrazit bitmapu a rozmérech 16x16 obrazovych bodd, to jediné

rozliSuje komponenty BitBtn a Button.

Osetfeni udalosti stisknuti a uvolnéni tlac¢itka:

void _ fastcall TForml::OnLeftDown(TObject *Sender, TMouseButton But-
ton,

{

TShiftState Shift, int X, int Y)

unsigned char Response[2];

Timer->Enabled = true;

Base.PosSend(0,Speed->I1temlndex, 254 ,&Response[0]);
}

Pri stisknuti tlacitka ,,Right“ je aktivovan , Timer* a volana funkce Position

Send(PosSend) popsana v kapitole 4.1.3 a 5.1.2.1. Vyhodnoti se vlastnost ItemIndex
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z ComboBoxu ,,Speed®, nastavi se zadana rychlost dle indexu a smér otaceni tj. absolutni
pozice natoceni.
Po uvolnéni tlacitka je ,,Timer* deaktivovan a volana funkce ActDown.

void __ fastcall TForml::OnLeftUp(TObject *Sender, TMouseButton But-
ton,

{

TShiftState Shift, int X, iInt Y)
unsigned char Response[2];

Timer->Enabled = false;
Base.ActDown(0,&Response[0]);

}

Ekvivalentné jsou oSetieny 1 tlaCitka ,,Right, Up, Down* k ovladani kamerového systému.
S jedinym rozdilem, i pfes nastaveni vzorkovani servommotoru ID1 na ,,Low*, bylo nutné
spodni hranici polohy posunout a to na 60 a to z diivodu kontaktu kamery a servomotoru

ID1.

Stisknuti tlacitka ,,Reset* nataci servommotory do ,,zékladni* polohy(128,128). Dale jsou
nastaveny hodnoty Label(Position(, Positionl) a jsou nastaveny absolutn¢ a to z jediného
divodu aby nedoslo ke zmateni uzivatele, servomotory se ne vzdy zastavi v zadané pozi-
ci(maji ur¢itou vali).

void _ fastcall TForml::ResetClick(TObject *Sender)

{
unsigned char Response[2];
Base.PosSend(1,0,128,&Response[0]);
Base.PosSend(0,0,128,&Response[0]);
IDO->Caption = "128" ;
ID1->Caption = "128" ;

}

5.2.5 Zobrazeni zabéri webové kamery pomoci CppWebBrowser

Jelikoz zabéry z webové kamery jsou zobrazovany pomoci Internet Explorer bylo nutné do
aplikace pridat komponentu k zobrazeni IP adresy ¢i webové stranky(CppWebBrowser).
WideString umoziiuje zobrazovat fetézec o délce az 2°° znakd, timto fetézcem je IP adresa

webové komunikacni kamery.

void _ fastcall TForml::CameraClick(TObject *Sender)
{

BSTR b;

WideString a = WebBar->Text;

b = a;

Web->Navigate(b);
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5.2.6 Moéd monitorovani stifeZeného objektu

Je opét vyuzito systémového casovace(Timerl) interval ve kterém je Casovac aktivovan je
nastaven na 6000ms, to znamend, Ze kazdych 6 sekund je obslouZena udélost ¢asovace. Po
stisknuti tlacitka ,,Start™ je aktivovan Casovac a titulek tlacitka je zménén na ,,Stop* a ka-
merovy systém je uveden do mdédu monitorovani stiezeného objektu. Po znovustisténi tla-

¢itka je titulek zménén na ,,Start a ¢asovac deaktivovan.

void __ fastcall Tforml::StartClick(Tobject *Sender)

if(Start->Caption == "Start'"){
Start->Caption = "'Stop";

Timerl->Enabled = true;
Timer2->Enabled = true;
Index = 0O;

Yelse{

Start->Caption = "'Start';
Timerl->Enabled false;
Timer2->Enabled false;

}
}

V obslouzeni udalosti ¢asovace je opét volana funkce PosSend, rychlost nataceni hiidele je
zamérné zvolena na nejnizsi tj. 4. V Position[index] je uloZeno né€kolik pozic natoceni hii-

dele servomotoru IDO.

void __ fastcall TForml::OnTimePos(TObject *Sender)
{

unsigned char Response[2];

if(Index>6) {Index = 0;}
Base.PosSend(0,4,Position[Index],&Response[0]);
Index++;

}

Podobné je oSetten i servomotor ID1, s tim rozdilem, Ze se nataci pouze do tii poloh.

5.2.7 Ukonceni aplikace

Po stisknuti tlacitka ,,Exit™ je motor natoc¢en do ,,zakladni“ polohy(128,128) a aplikace je

ukondéena.

void _ fastcall TForml::ExitClick(TObject *Sender)
{
unsigned char Response[2];
Base.PosSend(1,0,128,&Response[0]);
Base.PosSend(0,0,128,&Response[0]);
Application->Terminate();
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ZAVER
V diplomové prace byl uskute¢nén navrh, sestaveni, vyvoj programového vybaveni a ozi-
veni internetového kamerového systému se dvéma stupni volnosti. Internetovy kamerovy

systém pozustava ze zékladni desky MGR-BPT232, servomotori AI-MOTOR 1001 a bez-
dratové webové kamery Axis206W.

Na ptenos fidicich instrukci z osobniho pocitace k zakladni desce kamerového systému
bylo vyuzito tfi-zilového sériového kabelu s konektorem Cannon9, ktery je téz ptipojitelny
na sériovy port osobniho pocitace. K tomu, aby byl cely systém mobilni a byl pouzitelny i
v mistech, kterd nejsou vybavena sitovym napéjenim, byla implementovana bezdratova
komunikace se zdkladni deskou. Tento pfistup umoziuji radiové modemy HW8612, které
vzajemn¢ komunikuji v bezlicencni pasmu 1880-1900MHz. Ptipojeni radiového modemu
svoji velikosti kamerovy systém castecné omezuje, proto byl implementovan i radiovy
modul HW86010, jehoz malé rozméry umoziuji montaz sestavy na maly mobilni robot.
Modul stejn¢ jako modemy potiebuje vlastni napajeni, a signaly ptichézejici ze zékladni
desky jsou vyssi napétoveé trovné, nez je modul schopen bez poskozeni snést, proto bylo
nutné i tyto signaly upravit. Pfevod fidicich signalii na pozadovanou troven TTL zajist'uje
piipojeny integrovany obvod MAX232. Nap4ajeni radiového modulu bylo vyfeSeno pomoci
desky MGR-BPT232, ktera ma vystupy GND, input power(hodnota vystupniho napéti je
rovna napajecimu), na tyto vystupy je piipojen napétovy stabilizator, tvofeny integrova-

nym obvodem LM317 a odporovym trimrem pro nastaveni hodnoty vystupniho napéti.

Programové vybaveni je vytvoieno v programu Borland C++ Builder. Diplomova prace je
vypracovana jako ucebni pomucka k laboratornim pracim z predmétt Zaklady robotiky a
Elektronické zabezpecovaci systémy II, proto byl jako jeji soucast vypracovan aplikacni
manual, ktery seznamuje uzivatele se zékladnimi vlastnostmi a parametry kamerového

systému a moduly s nim souvisejicimi.
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CCTV

CVUT
UK
UHK
ouU
UTB

EU

LMS
Fps
Bd
SW
TTL
CSMA/CA
PAN
DECT
PBX
CMOS
LED
NTSC

PAL

Ministerstvo $kolstvi, mladeze a t€lovychovy
Internet Protocol

Close Circuit Television

Vysoka Skola

Ceské vysoké uéeni technické v Praze
Univerzita Karlova

Univerzita Hradec Kralové

Ostravska univerzita v Ostraveé
Univerzita Tomase Bati ve Zlin¢
Evropska unie

Ceska republika

Learning Management Systém

frames per second — pocet snimk za vtefinu

Baud — jednotka pro méfeni rychlosti prfenesenych dat

Software — programové vybaveni

Transistor-Transistor Logic — jeden z typl integrovanych obvodu

Carrier-sense, Multiple-Access, Collision Avoidance

Personal Area Network

Digital Enhanced Cordless Telecommunications
Private Branch Exchange

Complementary Metal-Oxide-Semiconductor
Light Emitting Diode

National Television System Committee

Phase Alternation by Line
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PRILOHA P1I: UZIVATELSKY MANUAL

UZivatelsky manual

OVLADANI INTERNETOVE KOMUNIKACNI KAMERY SE
DVEMA STUPNI VOLNOSTI AI-MOTOR1001.

Pfed samotnym sestavenim a spusténim kamerového systému se dvéma stupni volnosti, je
nutné peclivé prostudovani nejen tohoto dokumentu, ale i manuali uvedenych dale. Popfi-

pad¢ diplomové prace Internetova komunikacni kamera se dvéema stupni volnosti, autor Bc.
Petr Oharek (2006).

[. Ovladani kamerového systému (dale jen CS) pomoci pfimého pripojeni
RS232 kabelu k zakladni desce MGR-BPT232

- pripojte sériovy kabel k PC a zakladni desce MGR-BPT232

- instalace ASUS router informace k produktu
.\Doc\WL530g router manual.pdfna CD

- upevnéte a zapojte kameru k MGR-BPT232. Podrobné informace o nastaveni
IP adresy, umisténi kamery na webovy server o instalaci jsou v souboru

.\AutoPlay\Documents\206_UM.pdf na ptilozeném CD
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Po prostudovéni a uspéSném dokonceni instalaci spust’te aplikaci camerasystem.exe. &

zvolte sériovy port pocitace, ke kterému je pfipojen sériovy kabel , oteviete port

]
pomoci tlacitka &l.

nyni je mozné kameru ovladat pomoci tlacitek.

pokud 1 po spravném zadani portu a jeho otevieni nelze systém ovladat je nutné

stisknout tlacitko M. Vyrobce bohuzel neudava, Ze néktera uziti Al-
MOTOR 1001 vyZzaduji tuto funkci, jednd se sice o minimum piipadi ale je nut-

né tuto proceduru provést.

Reset
tlacitko 4| nastavi CS do pocatecni ,,zakladni* polohy (128, 128)

Exi .
;Itl ukonceni aplikace a nastaveni ,,zakladni* polohy CS

v

Podrobné;jsi informace v kapitole V.

II. Ovladani CS pomoci radiovych modemu HW 8612

ptipojte radiovy modem HW 8612 k PC a instalujte software dle dokumentace
na ptilozeném CD.

ptipojte druhy modem HW8612 k zakladni desce MGR-BPT232 kamerového
systému. Na datovy kabel je nutno ptipojit redukci 9IM-9M a spojit s modemem.

Nasledny postup je totozny jako v kapitole 1. tj. spusténi camerasystem.exe. ...

III. Ovladani CS pomoci radiového modemu HW8612 a radiového modulu

HW86010

ptipojte radiovy modem HWS8612 k PC a instalujte software dle dokumentace
na ptilozeném CD.

ptipojte radiovy modul HW86010 ke konektoru sériového portu na MGR-
BPT232 a napgjeni HW86010 dle obrazku.

IV. Aplikace camerasystem.exe




meraSystem

Carm Address  [182168.190 —@ @ Comers |4®
— Open Port
'
2 [comn ~ Open ]

PowerDown

Settings of -MOTORs

4 - Speed Ofmax]-4[min]

0 D1

Position Position

Carnera Contral

1 up

4= Left ‘ 4 Down Right-b‘

¢ o

Security Mode

il W
( Ll

1.) adresa webové kamery (zadej adresu web kamery)

2.) potvrzujici tlacitko (po stisknuti nacte adresu zadanou v policku 1.))

3.) nastaveni komunikac¢niho portu (vyber ze seznamu port, pres ktery bude probihat
komunikace)

4.) potvrzovaci tlacitko (po kliknuti otevie vybrany port z policka 3.) titulek se zme-
ni z Open na Close po opétovném kliknuti je port opét uzavien)

5.) nastaveni rychlosti otaCeni AI-MOTORG (O(maximalni rychlost)-4(minimalni
rychlost))

=
=

pied samotnym nastavenim doporucuji ponechat rychlost 4, teprve poté ji postup-
n¢ zvySovat, pii vyssich rychlostech je kamera hlife ovladatelna a tim i nastaveni

vvvvvv

6.) aktudlni pozice servomotort ID0 a ID1

7.) ovléadaci tlacitka k natadceni servomotorti (servomotor 1 se pohybuje v rozmezi 0-
332°, servomotor 2 je pfednastaveno na thel natoceni 0-166°)

8.) Tlacitko ,,Reset (po kliknuti jsou servomotorky nastaveny do ,,zakladni pozice

128,128)



9.) Tlacitko ,,Exit* (ukonceni aplikace, ma stejnou funkei jako kiizek v hornim pra-

vém rohu aplikace)

10.) Pole, ve kterém je zobrazen pienos kamery (jednd se o komponentu  Cp-
pWebBrowser, tzn. po zadani jakékoli internetové adresy do policka 1.) a jejim po-
tvrzenim 2.) je tato adresa zobrazena v tomto policku 10.)).

11.) Tlacitko ,,Start* ( po stisknuti tlacitka je CS uveden do mddu monitorovani stie-
zeného objektu, titulek tlacitka je zménén na ,,Stop* po opétovném stisténi je mod

ukoncen).

R4

zékladni desce Ize najit v manualech, které jsou piistupné na www strankach
www.megarobot.net. Manualy k Axis206W webové kamete ¢i Asus routeru WL-530g

jsou na piilozenych CD(viz kapitola I. tohoto manualu).

"

e o V zadném piipad¢é neméiite vnitini vlastnosti servomotorti jako je pfenosova rych-
lost (BaudRateSet) pfed fadnym prostudovanim manuali.


http://www.megarobot.net/

PRILOHA P II: ZDROJOVY KOD APLIKACE

#include <vcl.h>
#pragma hdrstop

#include "Unitl.h"
#include "base.h"

#pragma package(smart_init)
#pragma link "SHDocVw_OCX"
#pragma resource "*._dfm"
TForml *Forml;

TBase Base;

/)
__Fastcall TForml::TForml1(TComponent* Owner)
: TForm(Owner)

{

Position[0] = O;

Position[1] = 70;

Position[2] = 150;

Position[3] = 230;

Position[4] = 150;

Position[5] = 70;

Pos[0] = 65;

Pos[1] = 128;

Pos[2] = 150;
by
/)=

iT(btComOpen->Caption == "Open'){
Base.OpenPort(Menu->Text.c_str());
btComOpen->Caption = "Close";
Menu->Enabled = false;

Yelse{
Base.ClosePort(Menu->Text.c_str());
btComOpen->Caption = "Open";
Menu->Enabled = true;

unsigned char Response[2];
Base.PowerDown(&Response[0]);

void _ fastcall TForml::OnLeftDown(TObject *Sender, TMouseButton Button,
TShiftState Shift, int X, int Y)

{
unsigned char Response[2];
Timer->Enabled = true;
Base.PosSend (0, Speed->1temIndex,254,&Response[0]);
by
// -

void _ fastcall TForml::OnLeftUp(TObject *Sender, TMouseButton Button,
TShiftState Shift, int X, Int Y)
{

unsigned char Response[2];
Timer->Enabled = false;
Base.ActDown(0,&Response[0]);

}



void _ fastcall TForml::OnRightDown(TObject *Sender, TMouseButton Button,
TShiftState Shift, int X, int Y)

unsigned char Response[2];
Timer->Enabled = true;
Base.PosSend(0, Speed->1temIndex,0,&Response[0]);

void _ fastcall TForml::OnRightUp(TObject *Sender, TMouseButton Button,
TShiftState Shift, int X, int Y)

{
unsigned char Response[2];
Timer->Enabled = false;
Base.ActDown(0,&Response[0]);
by
/)~

void _ fastcall TForml::OnUpDown(TObject *Sender, TMouseButton Button,
TShiftState Shift, int X, int Y)

{
unsigned char Response[2];
Timer->Enabled = true;
Base.PosSend(1, Speed->1temlIndex,254,&Response[0]);
by
/)~

void _ fastcall TForml::OnUpUp(TObject *Sender, TMouseButton Button,
TShiftState Shift, int X, int Y)

unsigned char Response[2];
Timer->Enabled = false;
Base.ActDown(1,&Response[0]);

void _ fastcall TForml::OnDownDown(TObject *Sender, TMouseButton Button,
TShiftState Shift, int X, int Y)

{
unsigned char Response[2];
Timer->Enabled = true;
Base.PosSend(1, Speed->1temlIndex,60,&Response[0]);
by
/)~

void _ fastcall TForml::OnDownUp(TObject *Sender, TMouseButton Button,
TShiftState Shift, int X, int Y)

unsigned char Response[2];
Timer->Enabled = false;
Base.ActDown(1l,&Response[0]);

unsigned char Response[2];
Base.PosSend(1,0,128,&Response[0]);
Base.PosSend(0,0,128,&Response[0]);
Position0->Caption = '128" ;
Positionl->Caption = 128" ;



void _ fastcall TForml::CameraClick(TObject *Sender)

BSTR b;
WideString a = WebBar->Text;
b = a;
Web->Navigate(b);
ks
/)
void _ fastcall TForml::OnTime(TObject *Sender)
{
unsigned char Response[2];
Base.PosRead (0, &Response[0]);
PositionO->Caption = IntToStr(Response[1l]);
Base.PosRead(1,&Response[0]);
Positionl->Caption = IntToStr(Response[1l]);
ks
//j ——————————————————————————————————————————————————————————————————————

if(Start->Caption == "Start'™){
Start->Caption = "Stop"';

Timerl->Enabled = true;
Timer2->Enabled = true;
Index = 0;

Yelse{

Start->Caption = "Start";

Timerl->Enabled = false;
Timer2->Enabled = false;

}
3
e e
void __ fastcall TForml::OnTimePos(TObject *Sender)
{

unsigned char Response[2];

if(Index>5) {Index = 0;}

Base .PosSend(0,4,Position[Index],&Response[0]);

Index++;
3
/e e
void __ fastcall TForml::OnTimePos1(TObject *Sender)
{

unsigned char Response[2];

if(Index1>2) {Indexl = 0;}

Base.PosSend(1,4,Pos[Index1],&Response[0]);

Index1++;
3
/e e
void __ fastcall TForml::ExitClick(TObject *Sender)
{

unsigned char Response[2];

Base.PosSend(1,0,128,&Response[0]);

Base.PosSend(0,0,128,&Response[0]);

Application->Terminate();
3



PRILOHA P III: APLIKACNI MANUAL

Aplikacni manudl bdzové knihovny je na pfilozeném CD.
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