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Product photo 360

1. Bevezetés

A Raspberry-s munkam f6 témadja a fotézassal kapcsolatos. Egy olyan tdrgyasztal megépitése
volt a célom, amire a targyat felhelyezve 360°-ban azt kdrbefotdzva, majd a program altal feldolgozva
egy egyszer(i webes fellletet készitek, ahol kérbenézhetjik a fotdzott targyunkat. A kereskedelmi
fotografiaban mar az otlet egy ideje fut, de ezek az eszkdzok és a fotdzadsok igen dragak, nem is
csoda, hogy szinte csak a nivdsabb weboldalakon talalhatéak meg ezek a munkak. A technoldgia
mdra mar professziondlis szintekre lett fejlesztve és mar a teljes 3D-s fotdzas is kivitelezhet6
nagyfelbontasban.
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1. dbra: Egy dltaldnos 360 tdrgyasztal

Egy ilyen dllvany ugy mikodik, hogy tobbek k6zott meg kell adnunk a forgas sebességét,
megallasok szamat, teljes elforduldst, stb. Sokszor elég, ha 10-15 képet készitiink (altalanos témanal,
ha nem fontos, hogy minden részletét koérbenézhessiik), de ha teljesen lagy mozgasra van
szlikséglink, mintha egy 3D-s tervez6programban nézegetnénk a munkadarabot, akkor mar legaldbb
50-60 kép kell.

2.1 A projektmunka

Az elkészitett allvany az egyszer(bb felépitésliek kozé tartozik, hasonléan az 1. dbrdn latottakéhoz.
A f6bb felhasznalt alkatrészek:

e Raspberry Pi 2 model B

e BYJ48 |éptetémotor

e ULN2003 lépteté6motor vezérld

e Nikon MC-DC2 tipusu vezetékes tavkioldo
o Sajatkészitésl aramkor az expondlashoz
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2.2 Felépités és miikodés

Stepper motor

Motor controll

HDMI

o I

Shutter release circuit

2. dbra: Belsé felépités

A targyasztal belsé felépitést tekintve viszonylag egyszer( és atlathatd elrendezést kovet. A
sok vezeték helyett nyilakkal mutattam meg a funkcidkat az érthet6ség miatt. A kdzponti egység a
Raspberry Pi, amire rd van kotve a motorvezérl6 a motorral és a fotogép kioldasahoz kells
alkatrészek (sajat készitésl aramkor, kioldokabel). A plusz aramkérre azért volt sziikség, mert a
kioldékabel gombnyomassal miikodik és ezt kellett lekezelni a GPIO labakkal.

Motor vezérlése: itt 6 db GPIO labat hasznaltam fel, 2 db az 5V és a GND, emellett tovabbi 4
kellett, amivel a mozgasokat lehetett megvaldsitani. A fotdgép irdnyitasandl csak az exponalast
kellett megoldani, ehhez 2 GPIO ldbat haszndltam: GND és egy az expondldshoz. A kiolddkabelt
szétszereltem, majd az egyes belsGé érintkezdit (fékusz, GND, exponadlds) kivezettem. A fontos
bedllitasokat (expozicios értékek, fokusz) a fotds allitja be manudlisan.
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3. abra: részlet az belsé részekrél
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2.3 A program hasznalata

A program hasznalatdnak megtanuldsa nem igényel semmi idét, mivel egyszer( felépitésd,
csak az egyes paramétereket kell ismerni, hogy milyen hatassal lesznek az eredményre. Két fontos
paramétert kell beallitani: megallasok szama és a forgas sebessége (4. dbra). Ezt a programot python
nyelven irtam.

EF  pi@webpi2: ~ Python_Files/Raspberry_palyazat  — o HEN

B2 pi@webpi2: ~/Python_Files/Raspberny_palyazat — &
/Main/Beallit

Le

£ pi@webpi2: ~/Python_Files/Raspberry_palyazat — &

4. dbra: a menli felépitése

Miutan beadllitottuk a targyat és a paramétereket, majd a fotdzas is megvolt, ezutan a
fotésorozattal kell majd dolgoznunk. Erre tdbb mddszer van. irtam egy bash file-t Kepkonverter.sh
néven, ami kezeli a képeket (atnevezés, leméretezés majd a megfelel6 mappdaba valé mozgatds). A
masik mddszer, hogy az el6bbieket kézzel, vagyis Képszerkeszt6 programmal végezziik el, ha van
igény az utdmunkdra. Az 5. abra jol szemlélteti a folyamatot.

arod
&

T———— > Kepkonverter.py C— > Eredmény

L

&
— == C— > Eredmény

5. dbra: a feldolgozds
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3. Forraskodok és fontosabb részek

—-nid

LS =E1

html/ img

32 Fldef Beallitasok(n, wait):

33

34 3 while True:

35 print ("\n\n\n\n\n/Main/Beallitasok\n")

36 print (" (1) Lep=s=k szama...")

37 print (" (2) Forgas sebensege...")

38 print (" (3) issza")

39 select = int(input("\nValasnzon az opciok kozul :7))
40 :

41 [ if select == |:

42 : n = int(input("‘n\n'n\n\n\n\nK=r=m a l=p=s=k szamat: "))
43 Beallitasok(n, wait)

44 [ elif s=l=ct ==

a5 wait = int(input("\n\n\n\n\n\n\nKerem a forgas sebesseget (1=4): 7))
46 [ : if wait ==1:

47 wait=]10

48 [ elif wait == 2:

a9 wait = 5

50 [ : elif wait ==

51 i wait =

52 [ : elif wait == 4:

53 i i i wait =

54 : :

55 Beallitasok(n, wait)

56 [ elif s=lesct == 1i:

57 Main(n, wait)

58 [ else:

59 print ("\n\n\n\n\n\nIlyen lehetoneg ninczs.")

60 : sl==p(l)

61

7. abra: Részlet a RasPiNikon.py programbdl

Ez a programrészlet felel a bedllitasokrdl, a sok sortdrés a formazas miatt van.
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4, Jovdobeni fejlesztések

Az els6 és fontosabb mddositas, amit a kés6bbiekben végeznék a programon, az a grafikus
felhasznaldi interfész lenne. A program tervezésénél ez lett volna az egyik cél, csak az volt a gond,
hogy két fliggvénykonyvtar kompatibilitdsa nem akart miikédni (GUI és GPIO). Kllon természetesen
hiba nélkil futnak. Ezért dontottem a parancssoros meni kialakitasanal.

Emellett azon is dolgoznék, hogy a programozast nem ismer6 felhaszndldk is kdénnyen
haszndlhassak, mivel egyes esetekben sziikség van egyes fdjlok mdédositasara és egy adott procedura
végrehajtasara, vagyis ,alkalmazds” szintre szeretném emelni a felhasznalast.

A tdrgyasztal mechanikdjan is vdltozatnék a jov6ben, kiterjeszteném a funkcidit. Most is
teljesen betolti a szerepét, viszont szeretném megkozeliteni a piacon lévd ilyen eszkozok
szolgdltatasait, ami nem egy kis feladat, de mar nem kis ideje érdekel a téma és a tervek mar
kezdenek 6sszeallni.



