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I3radimas yra susijes su videokamery stovais, kurie jgalina filmavimo metu keisti
kameros padétj servomechanizmu.

Siuo metu valdomos platformos su servopavaromis yra naudojamos ne tik kameros
sukimui, bet ir aktyviam jos padéties stabilizavimui. Servopavaros tokiai platformai
pavyzdys yra apraSytas patentinéje paraiSkoje LT2009105. Tokios stabilizacijos sistemos
trikumas yra nuolatinis nedidelés amplitudés kameros virpéjimas. Sis 'virpéjimas, arba
trik¢iojimas, yra sukeliamas servopavaros reakcijos | elektroninio giroskopo signala
vélavimo. Vélavimas atsiranda tiek elektroninéje schemoje, tiek mechaninéje servdpavaros
dalyje. Sio trikumo neturi inercinés stabilizacijos sistemos. Inercinés stabilizacijos
kameros pavyzdys yra pateiktas patente US2007215. [prastos inercinés sistemos trikumas
yra galimybés valdyti kamera, nepaZeidziant jos stabilumo, nebuvimas. Nesant valdymo,
kamera palaipsniui nukrypsta nuo nustatytos krypties.

Iiradimo tikslas - sumazinti nepageidaujamus videokameros svyravimus
servopavaros naudojimo atveju. Uzdavinys sprendZiamas, taikant toliau apraSoma
techniniy sprendimy kompleksa.

Valdymo ir stabilizacijos sistema yra apraSoma, imant vienos asies pavyzdj, taciau
visiSkam kameros stabilizavimui reikia trijy a$iy. Platforma su videokamera yra tiksliai
subalansuota pagal sukimosi a§j. Pageidautina naudoti atsvara, ir tokiu atveju sukimosi asis
turi biiti tarp kameros ir atsvaro. Atsvaru gali biiti sunkiausi aparato, ant kurio jrengiama
kamera, elementai, pavyzdZiui, akumuliatoriai. Naudojamo servomechanizmo svirties
padétis yra nulemiama valdymo signalo. Servomechanizmas yra irengiamas
stabilizuojamoje jrenginio dalyje. Servomechanizmo ais sutampa su platformos sukimosi
aSimi. Jeigu servomechanizmas yra naudojamas tik stabilizacijai nedideliq nuokrypiy
ribose, jis gali biiti jrengtas nestabilioje jrenginio dalyje ir minétos afys gali nesutapti.
Servomechanizmo svirtis sujungiama su nestabiliu pagrindu per spyruokle arba dvi
istemptas spyruokles. Spyruokliy iStempimas ir susitraukimas yra galimas esant abiejy
kryp¢iy nuokrypiams. Kadangi nesama standaus ry$io, yra jmanoma inerciné kameros
stabilizacija ir trik¢iojimy iSvengimas veikiant servomechanizmui. Stabilizuojamoje
irenginio dalyje yra jmontuojamas elektroninis giroskopas. Elektroninis giroskdpas yra
reikalingas platformos sifibavimui i$vengti. Nestabilioje jrenginio dalyje yra montuojamas

inercinis horizonto daviklis. Horizonto daviklio signalas yra proporcingas polinkio kampui.
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Servomechanizmo nuokrypis proporcingai atitinka horizonto daviklio signala. Horizonto
daviklis leidzia i$vengti laipsniSko stabilizuojamos platformos dreifo. Jeigu yra
naudojamas optinis horizonto daviklis, jis yra montuojamas stabilizuojamoje platformos
dalyje, ir tokiu atveju naudojamas servomechanizmas be svirties padéties daviklio. Tokio
servomechanizmo sukimosi greitis yra proporcingas valdymo signalui. Dreifui panoramos
aSies kryptimi i§vengti horizonto daviklj reikia pakeisti elektroniniu kompasu. Rankinio
arba programinio valdymo signalas yra sumuojamas su horizonto daviklio signalu, su
giroskopo signalu ir paduodamas | servomechanizma. Auksto daZnio vibracijoms ir
kratymui i§vengti stabilizuojamos platformos konstrukcija statoma ant amortizatoriy.

Fig. 1 yra pateiktas kameros polinkio a$ies mechanizmo pavyzdys. PaZymétbs
pozicijos: 1 — nestabilus pagrindas; 2 - stabilizudjama platforma; 3 — servomechanizmas; 4
— svirtis; 5 — spyruoklé; 6 — giroskopas; 7 — horizonto daviklis; 8 — videokamera; 9 — borto
akumuliatorius.

| Fig. 2 yra pateikta valdymo ir stabilizacijos signaly apdorojimo blokiné schema.

Fig. 3 yra pateiktas lengvojo amortizatoriaus pjavio pavyzdys. PaZymétos
pozicijos: 10 — nestabilus pagrindas; 11 — spyruoklé; 12 — tvirtinimo sraigtas; 13 — guminis
fiksatorius; 14 — sukimosi agies tvirtinimo rémas.

Pagrindiné apraSytos videokameros stabilizacijos sistemos pritaikymo sritis yra
lengvieji nepilotuojami skraidymo aparatai. Videokameros stabilizacijos sistemos
patobulinimas jgalina filmuoti naudojant teleobjektyva be neigiamo poveikio vaizdo
kokybei.
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Apibréztis

Videokameros valdymo ir stabilizavimo jrenginys su viena ar daugiau
sukimosi aSiy, besiskiriantis tuo, kad atskiros aéies valdymo
mechanizmas yra sudarytas i§ sumontuoto ant stabilizuojamos
platformos servomechanizmo, kurio a$is sutampa su valdoma a$imi, o
svirtis yra sujungta su nestabiliu pagrindu per spyruokle.

Videokameros valdymo ir stabilizavimo irenginys pagal 1 punkta,
besiskiriantis tuo, kad ant stabilizuojamos platformos yra sumontuotas
elektroninis giroskopas, kurio signalas yra sumuojamas su horizonto
padéties daviklio signalu, sumuojamas su rankinio arba programinio
valdymo signélu ir paduodamas | servomechanizma,

Videokameros valdymo ir stabilizavimo jrenginys pagal 1 ir 2 punkta,
besiskiriantis tuo, kad stabilizuojamoje platformoje yra sumontuota
vaizdo kamera ir papildom'as svoris, o postkio a$is yra tarp vaizdo
kameros ir papildomo svorio, '
Videokameros valdymo ir stabilizavimo irenginys pagal 1-3 punkfus,
besiskiriantis tuo, kad a$is yra nevaldoma, bet sfabilizuojama, 0
servomechanizmas yra sumontuotas nestabilaus pagrindo puséje.
Videokameros valdymo ir stabilizavimo jrenginys pagal 1-3 punktus,
besiskiriantis tuo, kad stabilizuojamos platformos asiy tvirtinimas yra

sumontuotas ant amortizatoriu.
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