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Med inspiration fran naturen bestams positionen av rorliga

komponenter i en overvakningskamera

Fladdermoss har bemastrat konsten att navigera med hjalp
av ultraljud. Med inspiration av luftens nattliga jagare kan vi
anvanda oss utav ultraljud for att spara positionen av rérliga
optiska moduler inuti en 6vervakningskamera med +8°
noggrannhet.

En optisk modul bestar av lins, bildsensor och kretskort. En
Overvakningskamera kan i sin tur besta av flera optiska moduler
for att skapa ett panoramaperspektiv, en sa kallad
multidirektionell kamera. Dessa moduler placeras efter
kundens behov och ar darmed rorliga att justera. FOor battre
funktion, sdsom att inte ldta modulerna krocka i varandra, finns
det ett behov att kunna spéra var modulerna befinner sig pa ett
tidseffektivt satt.

Figur 1. Overvakningskamera med fyra optiska moduler’

Metoden som anvants for att bestdmma positionen bygger pa
att mata tva avstand med Time of Flight. Avstdndsmatningen
fungerar genom att mata tiden det tar for ultraljudet att fardas
och, i kombination med ljudets hastighet, bestdmma strackan.
Manga kanner nog igen detta fran fysiklektionerna som:
’stracka = hastighet - tid.

Figur 2. Uppstéllningen av tva sdndare och en mottagare
positionerad vid den okédnda vinkeln 6.

For att bestamma modulernas position maste
ultraljudssandare och mottagare placeras med noggrannhet

inuti en stangd volym dar ultraljudet kan fardas fritt utan hinder
inuti kameran. Tva stycken distansmatningar utfors, foljt av

trigonometriska berakningar for att bestdmma positionen av
mottagaren, se illustrationen i figur 2. FOr att utvardera
noggrannheten byggdes en prototyp vars hardvaruschema visas
i figur 3. Prototypen bestod utav kommersiella
ultraljudsséndare, tva drivkretsar och en mottagarkrets. Alltihop
styrs via en mikorokontroller pa ett utvecklingskort.
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Figur 3. Hardvaruschema

| teorin ar positionsbestamningen en enkel uppgift. | praktiken,
a andra sidan, ar det en foljd av manga steg som maste stamma
overrens. Berakningens kanslighet, korrekt inmatta parametrar,
samplingsfrekvens och begransningar hos ultraljudsgivarna ar
alla saker som paverkar resultatet. Darav uppnaddes enbart en
noggrannhet pd 6 = +8°. En stor svéarighet och en avgérande
faktor till felmarginalen &ar méatomradets geometri. Alla
ultraljudsgivare visar sig inte vara anpassad till att mata korta
avstand och snéava vinklar.

Priset har varit en viktig faktor att halla nere vilket var en stor
anledning till att matsystemet utvecklades med billiga
kommersiella komponenter. Priset spelade ockséa en roll i valet
av vinkelmatningsmetod dar vissa metoder anvander fler givare
an andra. Sjalvklart finns bade alternativa ultraljudsgivare och
metoder for positionsbestdmning att utvardera, men till vilket
pris?

Forbattringspotential finns for projektet dar andra
komponenter kan majliggéra battre noggrannhet. Framforallt
kan nya ultraljudsgivare med mikroteknik (MEMS) anvandas for
att 6ka bade noggrannheten i matningarna, men ocksa tillata
battre matningar dar en stor relativ vinkel mellan
ultraljudssédndare och mottagare ar en kalla till fel. En méjlig
forbattring som bara kostar mer berdkningstid vid
positionsbestamningen ar att efterbehandla matdatan. Genom
attintroducera en viktningsfunktion kan vi kompensera for bade
berdkningarnas och matningarnas brister.
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