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With leisure-time movie-productions on the rise, the need for advance-
ment in the technology surrounding it is consistantly growing. We made
it our duty to research the development process of a dedicated camera-
stabilization system and to recreate and improve the device on our own.

Einleitung:
Die Technik rund um Hobbyfilmauf-

nahmen wird permanent weiterent-
wickelt und revolutioniert. Ziel dieser
Arbeit war es, einen Prototypen zu
bauen, der die Bewegungen einer
Kamera, die durch den Bediener ent-
stehen, ausgleicht.

Aufgaben:
Die Aufgaben wurden in drei Teile

unterteilt.

¢ Mechanische Auslegung:
Konstruktion, Berechnung,
Fertigung

e Elektronische Auslegung:
Elektr. Komponenten

¢ Software: Programmierung auf
Arduinoumgebung

Abbildung 1 Kamerastabilisator

Gerateaufbau:

Um die Notwendigkeit der einzelnen
Komponenten nachvollziehen zu
kdnnen, ist der Kamerastabilisator in
mehrere getrennte Einzelteile aufge-
baut. Microcontroller, Motorendstufe
und Mechanik sind als klar getrennte
Einheiten aufgebaut, um den Umfang
des als Ziel gesetzten Lernprozesses
Zu maximieren.

Ergebnisse:
Samtliche zu fertigende Bauteile

wurden gefrast, gedruckt, gebogen
und zusammengefligt. Die Elektronik
wurde geatzt und gelétet. Die Moto-
rik schafft es unter externer Energie-
versorgung sowohl die Gewichtskraft
als auch die Massentragheit der ver-
wendeten Kamera und der Konstruk-
tion selbst erfolgreich auszugleichen
ohne dabei ins Schwingen oder Pen-
deln zu geraten.

Abbildung 2 Endstufenprintplatte



