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Objetivos



Objetivos

® Desarrollar una cimara todo cielo econémica

e Desarrollar completa la cadena desde la adquisicién hasta el pronéstico
e Implementar el software de estas etapas

e Proveer un dispositivo autbnomo que permita asistir en el control de instalaciones
fotovoltaicas hibridas o interconectadas



Hardware



Arquitectura

e Raspberry Pi 3 B+

® 4 procesadores ARM Cortex de
64 bitsy 1,4 GHz

e 1GBRAM
e Wify, bluetooth, video, etc.

e Costo aproximado de USD 40

e Corre un sistema operativo
Raspbian (Debian GNU/Linux)




Perifericos

Camara ojo de pez

Sensor de luz

Display OLED

Sensor de temperatura y humedad

Reloj de tiempo real

GPS




Caracteristicas de la camara

e Fotos de 2592x1944 pixeles (5 Mp)
e Sensibilidad entre ISO 100 e ISO 800 y obturacién entre 6” y 1/6000”

e Lente ojo de pez de 180°

e Resolucion de 11 pixeles por grado en el cénit




N e Costo total USD ~140
Camara completa o Dos profauEREEt el U S

(SMN y UNAHUR)
e Primera instalacién en 2019
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Procesamiento



Composicion de alto rango dinamico (HDR)




Deteccion HSV

172° < H < 10° S <4%

Rojo: V > 94%



Simplificacion




Deteccion de movimiento con Gunnar Farneback

H: Direccién, S: Intensidad

60° 120° 180° 240° 300° 360°
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Resultados

Dispositivo de relativo bajo costo

Hardware robusto

Problemas no resueltos con el envejecimiento de los componentes 6pticos
Buena resolucién y nitidez en las imdgenes

Mejorar la composicion HDR para facilitar la deteccion

Profundizar en la deteccién de movimiento

Cuantificar el prondstico
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