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Abstract: În ultimul timp are loc o dezvoltare în direcţia filmărilor utilizînd conducerea electronică a 

camerei video, aceasta reprezintă un instrument numit Slider, care permite camerei să se deplaseze lin prin 

spaţiu cu ajutorul motoarelor ce se conduc de partea electronică, pentru a permite rapid şi uşor filmarea. 

Deoarece bugetul în cinematografia mondială este colosal, principală problemă constă în mărirea calităţii 

la filmări, şi găsirea unei noi idei pentru a atrage publicul 
Cuvinte cheie: Slider,  

 
1. Introducere 

Sistemul robotizat pentru captarea imaginilor de la distanta reprezintă un ansamblu de componente 

care reacţionează intre ele pe căi hardware si software pentru asigurarea amplasării necesare in spaţiu a 

camerei foto/video, pe o traiectorie determinată de construcţie, cu scopul captării imaginii din punctul 

necesar. Sistemul robotizat reduce la maximum problemele care apar in urma factorului uman:  vibraţiile, 

abaterea de la traiectorie ş.a. Controlul de la distantă a sistemului permite amplasarea lui in locuri 

inaccesibile sau periculoase pentru oameni, spre exemplu in zone unde corpul uman nu are posibilitate de a 

pătrunde sau la înălţimi mari. 

Utilizarea reţelelor Bluetooth face posibil comanda sistemului cu ajutorul a diferitor tipuri de 

terminale ce au modul de interconectare Bluetooth si exclude necesitatea de trasare a firelor suplimentare 

pentru comanda cu sistemul. 

 

2. Posibilităţile sistemului 

In urma cercetarilor a mai multor sisteme de captare imagini, ne-am propus o conceptie proprie, care 

prevede captarea imaginii/filmelor cu ajutorul camerei purtata de un microrobot pe un traseu, fie condus de 

la distanta de catre operator, fie autonom in baza unui scenariu programat. Ca urmare, Dispozitivul trebuie să 

realizeze funcţiile: 

1. Filmare; 

2. Fotografiere; 

3. Time-lapse; 

4. Panoramă; 

5. Animaţie; 

6. Conducerea la distanţă cu ajutorul unui joystic; 

7. Repetabilitatea traseului înscris; 

Pentru a face posibil realizarea acestor functii, trebuie sa proiectam dispozitivul, respectind 

urmatoarele conditii: 

1. Conducerea se face de la calculator prin intermediul joysticului. Cu ajutorul lui se înfăptuieşte controlul 

proporţional al vitezei, alegerea direcţiei de mişcare, setarea zoomului şi focusului. 

2. Transmiterea datelor la distanţă prin canalele de comunicare Wifi şi Bluetooth. Comunicarea va fi 

bidirecţionala pe un canal se transmit pachetele necesare pentru mişcarea camerei(direcţia, viteza, timpul de 

acţionare) şi tot pe acest canal se vor primi date de la senzori ce depistează obstacole pe traseul ce se mişca 

dispozitivul. Iar pe al doilea canal primim datele de la camera în formatul HD pentru a face time-lapse sau 

pentru a filma un video. 

3. Mecanismul pe care va fi fixată camera trebuie să se deplaseze atît pe axa x, cît şi să se rotească pe axa x 

şi z. La fel mecanismul trebuie să aibă funcţia de apropiere şi focusare a imaginei. 

4. Dispozitivul va recepţiona obstacole şi înainte de a transmite mesaj ca a depistat un obstacol pe traseu, va 

înceta mişcarea.  

5. Ultima şi cea mai principală funcţie este repetabilitatea mişcării. Dispozitivul din start poate parcurge un 

traseu dirijat de utilizator şi mai apoi la necesitate poate parcurge acelaşi traseu dar deja dirijat de calculator 

prin programul stocat în acest calculator. 
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3. Schema de structură 

Pentru a forma o viziune asupra sistemului de comanda, comunicare şi conducere cu procesul de 

captare a imaginii, prezentăm  o schemă ce va reliefa viziunea proiectului.  

 
Fig.1 Schema de comunicare a dispozitivului 

 

In aceasta schema am prezentat comunicare prin doua canale: primul prin Bluetooth pentru 

conducerea sistemului şi al doilea pentru primirea datelor video. în schema nu am arătat partea soft, din care 

face parte un program instalat în calculator pentru conducerea cu camera, şi altul înscris în memoria 

sistemului de conducere cu motoare. Probabil ca softul de la calculator va fi împărţit în 2 programe, primul 

program de citire a imaginii poate fi cumpărat împreună cu dispozitivul de transmitere a datelor prin WiFi, 

iar al 2 trebuie elaborat sau cumpărat. Softul trebuie să posede un algoritm de citire a datelor de la joystic şi 

transmiterea coordonatelor spaţiale prin Bluetooth. Aşa dar microcontrolerul conduce cu procesul de 

monitorizare şi acţionare, dar pentru a acţiona este nevoie de un algoritm, un program şi de un intelect ce 

transmite comenzile pe canale specializate. Formarea comenzilor uşor se reduce la un calculator ce va 

rezolva toate operaţiile necesare şi va transmite pachetele de date. în dependenţă de datele primite 

microcontrolerul acţionează asupra motoarelor. Dar pentru a forma date este nevoie de nişte operaţii, nu se 

ştie cu cit să deplaseze motorul cu ce viteza, şi cînd trebuie mişcat. Toate aceste operaţii se vor face de 

utilizatorul. Pentru a uşura lucrul utilizatorului se conectează la PC un joystic care va contoriza tastarea 

butoanelor şi mişcarea analogului. La acţionarea lui, PC trebuie să reacţioneze să formeze date şi să 

transmită datele la distanţa prin canalele de comunicare. PC va fi dotat cu  Încă o funcţie principală, primirea 

datelor de la camera video care va fi montata pe dispozitiv. 

 

3. Implementarea  

Funcţia principală a dispozitivului este deplasarea lui pe cele trei axe menţionate mai sus, pentru a 

mişca sistemul pe traseu folosesc motoare pas cu pas: un motor pentru a mişca pe axa x, şi altele doua pentru 

a roti.  

Proiectarea mecanicii a fost elaborată în mediul Google Sketchup. Apoi pe baza 3D modelului a fost 

elaborate prototipul pentru viitorul system. Modelul 3D este prezentat în figura următoare: 

 
Fig.2 Modelul 3D a sistemului 
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Pe baza modelelor 3D au fost create mai multe prototipuri, reprezentate mai jos: 

Fig.3 Prototipuri ale sistemului 

 

Fig.4 Diagrama UML de interacţiune cu utilizatorul 

 

Pentru a elabora interfaţa grafică se proiectează UML diagrama de interacţiune a dispozitivului cu 

calculatorul. Utilizatorul acţionează cu gamepadul şi citeşte informaţia de la PC. Joysticul transmite datele 

direct la PC prin intermediul interfeţei, care la rîndul sau prelucrează şi transmite prin canalul Bluetooth 

datele la Arduino. 

 

4. Concluzie 

Dispozitivul a fost proiectat pentru crearea filmărilor, fotografiilor, time-lapse, panoramei. Datorita 

faptului, ca omul în timpul filmării creează tremur vizibil pentru video, s-a proiectat dispozitivul pentru a 

minimiza acest tremur şi de a majora precizia filmării repetate. Deoarece prototipurile existente costa scump, 

de 2-10 ori mai mult ca sistemul proiectat, s-a încercat elaborarea dispozitivului la un pret redus, precizie 

maxima, calitate acceptabila, şi cu funcţii suplimentare cum ar fi: repetabilitatea mişcării pe traseu fără 

interacţiunea utilizatorului, adaptabilitatea dispozitivului la diferite softuri ca de exemplu programul de 

creare a animaţiei DragonFrame, adaptabilitatea softului la diferite sisteme robotizate. 
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