Figura 1. Tarjeta para otorgar el nivel DC al driver del
motor del dolly y al servo - zoom.
Dimensiones de la placa: 40 x 40 mm
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Figura 2. Diagrama circuital para el mando de control del equipo
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Figura 3. Diagrama circuital para el control del paneo, tilt, focoy zoom
del equipo
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MANUAL INSTRUCTIVO

Este es el manual de instrucciones para el
desplazamiento, control y monitoreo de
una cdmara de television, elaborado
especificamente para la empresa Jealtel
Producciones C.A..

Se recomienda leer el manual instructivo
previo a la instalacion y manipulacion del
equipo.

El presente texto fiene como objetivo
principal indicar el modo de
funcionamiento del equipo, explicando el
ensamble y desarme del mismo, la
calibracion de ciertas variables a conftrolar,
asi como dar instrucciones al personal en
caso de un evento de malfuncionamiento
del sistema.

El manual cuenta con una serie de
ilustraciones con la intencion de facilitar la
comprension del texto.
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RIEL

PASO 1. Refirar de los estuches los rieles
PASO 2. Acoplar una unidad del riel en la base de final de carrera (Fig 1)

PASO 3. Ensambilar y asegurar con el gancho los extremos de ambos rieles hasta lograr
la longitud deseada (Fig 2)

PASO 4. Acoplar el Ultimo tramo delriel ala ofra base de final de carrera (Fig 3)

Figura 1. Acople del rielcon la base de
final de carrera

O
'uuuuu'a

Figura 2. Ensamble de los rieles
Unir cada extremo de los rieles y
asegurar con el gancho

N N 1 N I'III'I/I'I 1 1 1

Figura 3. Ensamble de las bases de final de carrera conlos rieles
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MECANISMO DEL DOLLY

PASO 5. Colocar base del dolly sobre elriel (Fig 4)

PASO é. Abrir el “case” de la base de final de carrera donde se encuentra el motory un
sistemade poleas (Fig 5)

PASO 7. Ajustar la guaya sobre el sistema de poleas y sacar ambos extremos en cada
ranura de la base

PASO 8. Cierre y asegure el “case” de la base de final de carrera donde se encuentra
el motor el sistemade poleas

Figura 4. Dolly montado sobre los rieles

Pieza mecdnica
( 14— Final de carrera O )

I I 10000, UXX) 1

4 4 I o4 44 O 4 4 L

Figura 5. Sistema mecdnico

S —— MotorDC
del movimiento del dolly

Electronica

— Sistema de poleas

GO




PASO 9. Tome el extremo de la guaya que sale por laranura superior de la base de final
de carrera y ajuste sobre un extremo de la base del dolly con un gancho

PASO 10. Tome el otro extremo de la guaya que sale por laranura inferior de la base de
final de carrera

PASO 11. Introduzca la guaya por la ranura inferior de la otra base de final de carrera

PASO 12. Abrir el “case” de la otra base de final de carrera, en élla se encontrard un
sistema de poleas

PASO 13. Ajustar la guaya sobre el sistema de poleas y pasar la guaya por la ranura
superior de la base de final de carrera

PASO 14. Cerrary asegurar el “case” de esa base de final de carrera

PASO 15. Tome el extremo de la guaya que sale por la ranura superior de la base de
final de carreray gjuste sobre un extiremo de la base del dolly con un gancho (Fig. 6)

Figura 6. Guaya ajustada al dolly

. ﬁ—cg

SENSORES

PASO 16. Ubicar los imanes a una distancia prudencial de ambos finales de carrera. Se
recomienda una distanciade al menos 5 metros (Fig 7)

PASO 17. Colocar los sensores magnéticos en la parte inferior de la base del dolly (Fig 8)

Imdn
Conector

Soporte

Figura 7. Sensor magnético

Figura 8. Soporte
delimdn




COLUMNA

PASO 18. Instale la columna sobre la base del dolly y atornille para fijar (Fig ? y Fig 10)

Lugar donde \ Caja de Ia
se atornillard electréonica

la columna del cabezal
del dolly

Tubo de aqjuste de Ila
chaqueta que contiene el
cableado de video friax o
fiora y de la comunicaciéon

Figura 9. Elementos de la base del dolly serial

Figura 10. Columna agjustada sobre el dolly




CABEZAL

PASO 19. Retire el cabezal de su estuche

PASO 20. Proceda a gjustar el cabezal sobre la columna y atornille para fijar (Fig 11 y Fig
12)

CAMARA

PASO 21. Fije la plancha de la cdmara sobre la ranura del cabezal (Fig 12)

PASO 22. Asegure la cdmara sobre el cabezal con la ayuda de la cuina de la plancha
(Fig 13)

Figura 11. Columna

Lugar para atornillar el cabezal

Sensores Paneo

o o

Atornillar base del cabezal (1) enla
columna (2) para fijar su posicién L J




Figura 12. Cabezal

A/SensorTiI’r il I o |
O| «— ConectorZoom
® | «— ConectorFoco

Ranura para ajuste de T
la plancha de la ———
cdmara
AN //
L_O 1
= 4—— Conector Motor Paneo

H <+— Motor Paneo

<4+— ConectorPTZF

Figura 14. Mecanismo de enfoque

Engranadje delservo

3‘ Servomotor

Tornillo para
acoplar el

mecanismo en
M una ranura del

lente

Figura 13. Instalacion de la

electrénica, la columna, el

cabezal y la cdmara sobre
el dolly

fornillo de ajuste de
posicidndelservo




“CASE” DE ELECTRONICA

PASO 23. Instale el "case” de la electrénica del cabezal sobre la base del dolly (Fig 13)

CABLEADO

PASO 24. Conectar entre el "case” de electronica y el cabezal el cable indicado como
“conector PTZF” (Fig 15)

PASO 25. Conectar el motor de paneo en el terminal ubicado en el cabezal (Fig 12)

PASO 26. Conectar el cable del “servo — zoom™ al conector correspondiente ubicado
en la estructura del cabezal (Fig 12)

PASO 27. Atornille el mecanismo de enfoque sobre una de las ranuras del lente de la
cdmara (Fig 14)

PASO 28. Conectar el cable de control del servo de enfoque en el terminal
correspondiente ubicado en el cabezal (Fig 12)

PASO 29. Conectar el cable de potencia del motor del dolly entre el conector de la
base de final de carrera y el “case” de electronica ubicado cerca del motor (Fig 16 y
Fig17)

PASO 30. Conectar el mando de control con uno de los conectores DB-9 del “case” de
electronican®2 (Fig 17 y Fig19)

PASO 31. Conectar el cable de comunicacién serial entre los conectores DB-9 ubicados
en el “case” de electronica de la base del dolly y el “case” de electrénica cerca del
motor dolly (Fig 15y Fig17)

PASO 32. Conectar elRCP con el CCU (Fig 18)




Figura 15. "Case" de la electrénica n®l1 del cabezal y el lente

B H

00

/— ON / OFF

Alimce?]?c?cfi?r: AC —pP— ) Perilas de djuste
—» de suavidad del
c o paneo v filt
Conector DB-9 N
Comunicacioén serial p O*O
Conector PTZF J
Conectoressensores
magnéticos
Figura 16. Base de final de carrera Seguros
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Alimentacion
del motor 115-
230VAC

ConectoresDB -9
Com. Serial

Ranura de salida
de la guaya

Figura 17."Case" de electrénicaubicado en el

motor dolly
Alimentacion
del motor 115- \I
230 VAC ®
1
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Comunicacion serial (&) O
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J
ne
Conector J
motor DC




Figura 18. Conectores de interés del CCU para controlar el sistema

CCu
_Conec’rc?r, ConectorRCP
alimentacion /
AC 1 Conectortriox o
Cable coaxial 4 fiora
RG-59 pd Senal de video de
Senal de —0 la cdmara

¢o, O
e k e
retorno
Conectorsalida de video
Monitoreo de la senal de video
Operador de video

Conectorsalida de video
Instrumentos de medicidon

Figura 19. Mando de control

JEALTEL PRODUCCIONES C.A.
MANDO DE CONTROL !
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Reverse PT Reverse Dolly
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PASO 33. Conectar la seial de retorno que sale del CCU con el monitor que usard el
operador de cdmara para maniobrar el equipo (Fig 18)

PASO 34. Los cables que se comunicardn con el dolly serdn el de comunicacion serial
proveniente del “case” de electrénica n°2, un cable AC para las fuentes de poder y el
cable de video del CCU, por lo que serd conveniente canalizar ambos cables de
manera conjunta

PASO 35. Conectar el cable de video (triaxial o fibra) entre el CCU y la cdmara de
televisién (Fig 18)

PASO 36. Nivelar adecuadamente la posicidnde la cdmara para evitar que se incline

PASO 37. Conectar todos los cables de dlimentacién en los siguientes equipos: CCU,
monitor, “case” de electrénicaubicado en la base del dolly.

PASO 38. Revisar estado de la bateria (medicion de voltaje) de los controladores del
sistema

PASO 39. Oprimir botones de encendido del mando de control y los “case” de
electronicade la base del dolly y del motor dolly (Fig 15Fig 17 yFig 19)

1



VIONINTAL

TOYINOD I

30 HOAVTAVA ] OQNVIN TV TVIUIS 0D
T TVTHES 10D OQVZNTIL ¥¥d
OAVINTHL ¥¥d OQVATEEQ
V73D oV 318V
“T¥ TVTHdS 0D
OAVINTIL ¥vd 10ENGD VIVIAVD
qJa
ks JOAVYIdO
oa 3a ) )
NOIDVINTAITY NOIVINTNITY ¥ 718D
_oaav ONMOLTH 30 T¥N3S
3T OANVIU HQIVOINIINOD TVIXYOD T18VD HOLOTHIA
TOUINOD TOUINOD
3a VIAMYL 0 VIANVL 7 %
AR -
HOLOW mmﬁwwwm olanv aa
ATIOQ - NODVIININGD IV 718V
TIOOLLTIN 50 NOIDYISE
0IaNY 30 OAYITEYD
SEHARA 01anyv Ia
STIOLOW
TzaEYD d40avdado
o
STEOLON SN o wmivaE
- FINTT ame
dod i VIONAIOd
da vavida

0dIn0dd

TVIXYTYL O 0JILd0 OIdIA I TTEVD

0daA

ICIOAVIIIO |

0Id0JSEOLITA
- VaNO
BQVINE04
OLINOW

IV T14%D

Figura 20. Funcionamiento del sistema general

12



MODO DE
OPERACION

Mando de control
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OPERACION NORMAL

) ) ) Mensaje de que indica
@ Mensaje de bienvenida @ una comunicacién exitosa
iWelcome!

Jealtel Producciones Communication
C.A. successful
Pos:4m Sp:45rpm

F: 0.75 Z: 23%
@ Variables a monitorear
Indicador Funcién Rango de valores
Indicar la posicion de la plataforma
Pos de rodaje sobre el riel. 0-60m
Sp Indicarla velocidad del dolly 0-480rpm
Indicar la posicion relativa del anillo
de enfoque. El valor minimo indica
F el tope de un exitremo, el valor 0.00-1.00
mdximo indica el tope cuando el
lente es enfocado al “infinito™.
Indicar el porcentaje de
z acercamiento de la foma. 0-100%

15




ADVERTENCIAS

Evento

Mensaje

Accién

Final de carrera
del dolly

iEnd stop dolly!

Se mostrard en el display el
mensaje, adicionalmente, se
encenderd el led indicador de tal

evento.

o (@) O <« LEDs

Final de carrera
del paneo

iEnd stop pan!

Se mostrard en el display el
mensaje, adicionalmente, se
encenderd el led indicador de tal

evento.

(@) o O <« LEDs

Se mostrard en el display el

mensaje, adicionalmente, se
Final de carrera End stob tiltl encenderd el led indicador de tal
del filt ! p i evento.

O O @ <« [EDs
Bateria baja . :
controlador 1 iLow batt C1!
Bateria baja . |
controlador 2 iLow Batt C2!

Bateria baja ) I Se mostrard en el display el

confrolador 3 iLow Batt C3! mensaje.

BO:fg'%?fJO iLow batt MPT!
Bor;eg'%f)gjo iLow batt MZF!

16




iEnd stop dolly!

F: 0.75 Z:23%

Pos: 3m Sp: 235rpm

iEnd stop tilt!
F:0.92 Z:21%

Pos: 3m Sp: 235rpm
jiLow batt C2!

F:0.92 Z:21%

Pos: 3m Sp: 235rpm
iLow batt MPT!

F:0.92 Z:21%

ADVERTENCIAS

Pos: 7m Sp: 314rpm
iEnd stop pan!

F: 0.75 Z:82%

Pos: 3m Sp: 235rpm

iLow batt C1!
F: 0.92 Z:21%

jLow batt C3!

F:0.92 Z:21%

Pos: 8m Sp: 182rpm

iLow batt MZF!
F: 0.92 Z:71%
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EMERGENCIAS

Evento

Mensaje

Accién

Problema en el
motor del dolly

Check motor dolly

Se mostrard en el display el
mensaje, se encenderd el led de
emergencia, se deshabilitardn los
mandos para el control del dolly y
el motor detendrd el motor.

Exceso de
corriente del
motor paneo

Current excess pan

Se mostrard en el display el
mensaje, se encenderd el led de
emergencia, se deshabilitard el
joystick del movimiento de la
cdmara y se detendrd el motor
correspondiente.

Exceso de
corriente del
motor tilt

Current excess tilt

Se mostrard en el display el
mensaje, se encenderd el led de
emergencia, se deshabilitard el
joystick del movimiento de la
cdmara y se detendrd el motor
correspondiente.

Problema enla
comunicacion

Communication
Failed

El mensaje aparecerd en el display,
se encenderd el led de
emergencia y se deshabilitard el
manejo del sistema por completo
hasta corregirelerror.

| F:0.75

Check motor dolly

Z: 82%

| F:075

Pos:8m Sp:18rpm
Current excess pan

Z:82%

| F:0.75

Pos:5m Sp:45rpm

Current excess tilt
Z:22%

Communication failed

18




CALIBRACION
DEL EQUIPO

Foco
Dolly
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POSICION DE REFERENCIA DEL DOLLY

Es importante recordar que los sensores mds cercanos a los finales de carrera deben ser
colocados a una distancia prudencial (4 — 5 metros), también es importante posicionar
el dolly en un lugar entre los sensores de final de recorrido antes del encendido de los
aparatos electréonicos

Ubicar la perilla de velocidad mdxima del dolly en su posicidn minima para
contrarrestar los danos del equipo en caso de mala operacidndurante la calibracion

Manipule el joystick de movimiento del dolly para desplazar la plataforma de rodaje en
el extremo de punto de referencia deseado (0 m). Si el dolly se mueve en la direccién
opuesta, utilice el interuptor de direcciéon del dolly (ver pdg. 7) para cambiar la
direccién del movimiento de la plataforma de rodaje. Se recomienda hacer el ajuste
de direcciéndel movimiento previo al uso del equipo

En el instante en que el sistema detecte la activacion de uno de los sensores de final de
carrera el motor se detendrd automdticamente y se indicard en el display del mando
de control el mensaje @ por un par de segundos

Una vez establecido el punto de referencia se podrd operar el dolly de manera
adecuada

NOTA: Como medida de seguridad es recomendable determinar el correcto
funcionamiento del sensor de final de carrera del otro exfremo. Haciendo uso del
joystick de movimiento del dolly se desplaza la plataforma de rodaje hacia el otro
extremo para comprobar su funcionamiento. Si todo estd comrecto, la plataforma de
rodaje deberd detenerse automdticamente una vez activado el sensor

O] @

Calibrate dolly pos iReference point
settled!

©)

Pos:Om Sp:0rpm

F: 1.00 Z: 0%

20



CALIBRACION DEL MECANISMO DE ENFOQUE

Instale en el servo el pindn adecuado, ya sea para un lente Canon o un lente Fujinon
Ajustar el servo en el mecanismo de enfoque

Ubicar el anillo de enfoque en la posiciéonde “infinito”

Atornillar el mecanismo de enfoque sobre una ranura del lente seleccionado

Ubicar el pindn del servo en el exiremo que permita el movimiento del anilo de
enfoque en direcciénhacia su otro tope.

Ajustar el pindn del servo con el anillo de enfoque de manera que engrane
correctamente.

Apretar la perilla del mecanismo de enfoque para asegurar el servo
Situar el disco de enfoque del mando de control en su valor minimo

Desplazar el disco de enfoque lentamente hacia su mdximo valor hasta que el anillo
del lenfe llegue a su tope de movimiento.

Presione el botdn de cdlibracion para ajustar el rango de operacién del servo. De este
modo, la carrera del movimiento del disco de enfoque coincidird con el rango de
movimiento del anillo de enfoque

Ahora podrd controlar el anillo de enfoque correctamente

@ @

Calibrate focus pos

and then press @ ‘

Focus Cal button
F: 0.61 Presionar botén Focus Cal

©)

iDone calibration!
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DESARME DEL
EQUIPO
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PASO 1. Apagar mando de control

PASO 3. Apagar “case” de electrénican®l

PASO 5. Desconectar los cables de alimentacién AC

PASO 6. Desconectar el cable del motor del dolly

PASO 7. Desconectar los cables de comunicacién

PASO 8. Desconectar el cable de video triax o de fibra de la cdmara
PASO 9. Desconectar el cable de la senal de retorno del monitor
PASO 10. Desconectar el cable PTZF entre el cabezal y el “case” de electrénican°]
PASO 11. Desconectar el motor de paneo

PASO 12. Desconectar el cable de contfrol de zoom

PASO 13. Desconectarel cable de control de foco

PASO 14. Desconectar el cable de video triax o de fibradel CCU
PASO 15. Desconectarlos cable de los sensores magnéticos

PASO 14. Retirar el par de sensores magnéticos ubicados en la parte inferior de la base
del dolly

PASO 17. Retirar el mecanismo del foco aflojando el seguro del servomotor de laranura
del lente

PASO 18. Retire la cdmara de la cuia de la plancha
PASO 19. Retire la plancha de la cdmara del cabezal
PASO 20. Guardar la plancha y la cdmara en su estuche de vidje

PASO 21. Guardar el cabezal, los sensores magnéticos, el mecanismo de enfoque y el
cableado asociado al cabezal en su estuche de viagje

PASO 22. Retirar de la base del dolly el “case” de electronica

PASO 23. Retirar de la base del dolly la columna
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PASO 24. Desenganchar la guaya de ambos extremos de la base del dolly
PASO 25. Reftirarla base del dolly del riel
PASO 26. Retirar los imanes de final de carrera delriel

PASO 27. Desacoplar la guaya del sistema de poleas de ambas bases de final de
carrera

PASO 28. Retirarla guaya delriel

PASO 29. Retirar el cableado de video y de comunicacién de los carritos de la
estructura de desplazamiento del cableado

PASO 30. Desarmar la estructura de desplazamiento del cableado
PASO 31. Desacoplar ambas bases de final de carreradel riel

PASO 32. Desenganchar los seguros de cada unidad de riel para desacoplar los
extremos de los rieles

PASO 33. Guardar las unidades de riel en sus estuches de viaje
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SOLUCION DE
PROBLEMAS

Baterias

Comunicacion

Sensor magnético
Mecanismo de enfoque
Cabezal

Motor del dolly
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Baterias

El sistema cuenta con varias baterias, las cuales estdn destinadas a los controladores
del sistema. Como medida preventiva es una buena prdctica que las baterias tengan
el voltaje adecuado de alimentacién, sin embargo, se puede presentar el caso en que
haya un nivel de voltaje por debajo a lo ideal durante la operacién del equipo, por tal
motivo es importante tener un sistema de monitoreo de los valores de tensién para
advertir al operador la ocurrencia de tal evento, con la recomendacidén de detener el
manejo del sistema y apagar todos los aparatos electrénicos para que personal
técnico se encargue de cambiar la(s) bateria(s) por una(s) auxiliar(es).

Comunicacién

En caso de que se presente una falla de comunicacién, se recomienda revisar el
cableado de comunicacién, roturas fisicas o desconexion de algunos de los
controladores del sistema. Si se presenta tal evento, el sistema se detendrd
automdticamente.

Sensor magnético

Se puede presentar el evento en que el sistema no detecte los sensores colocados en
el riel para monitorear la posicidon del dolly, esto puede ocurrir debido a una averia del
sensor, por lo que se recomienda cambiarlo por uno nuevo en caso de que se
presenten fallas de este ftipo. También es importante tener en cuenta el
posicionamiento de los imanes en el riel, ya que si se colocan en un lugar poco
apropiado es muy probable que se presenten fallas en la deteccidén de los sensores,
por lo que hay que asegurarse de que las distancias entre los imanes y el sensor sea la
minima posible.

Mecanismo de enfoque

En caso de que el lente no enfoque de manera correcta la toma se recomienda
redlizar el proceso de calibracion. Tenga en consideraciéon engranar correctamente el
anilo de enfoque con el pindn del servo para que no haya deslizamientos en el
movimiento, comprometiendo la precision del mecanismo. No estd demds mencionar
revisar el pindn acoplado al eje del servo, pues quizds no sea el adecuado para el
lente en uso.
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Cabezal

B problema mds comUn que se puede presentar en el cabezal es que la cdmara no se
encuenire debidamente balanceada, lo que provoca fomas con una cierta
inclinacion, lo cual no es ideal. Si se presenta este problema proceda a equilibrar lo
mejor posible la cdmara.

En una circunstancia en el cual se note en el monitoreo dificultades en el movimiento
de la cdmara se deberd revisar los motores de paneo y / o tilt para determinar si
presentan frabas durante su operacién, de ser asi, se deberd revisar el estado de los
pinones de los motores y de los engranajes del cabezal y ajustar ambos elementos de
manera que se engranen correctamente para lograr los movimientos suaves durante la
operaciéndel equipo.

Motor del dolly

Si se detecta un problema en el motor, se mostrard tal evento en el display del mando
de control y se activard la rutina de emergencia para detener el motor. En caso de
una averia mecdnica que dificulte el movimiento del dolly, se recomienda detener el
sistema apagando los elementos electrénicos, revisar desgaste de la guayay el sistema
de poleas, retirar del riel cualquier obstdculo que imposibilite el desplazamiento del
dolly y chequear estado del motor.
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