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1 Inledning

Detta ar en kravspecifikation for projektgrupp PUMT7 i kursen TDDD96 VT1 2021.

1.1 Syfte

Syftet med denna kravspecifikation &r att definiera krav fér den produkt som projektgruppen ska
skapa. Kraven ar framstéllda av projektgruppen tillsammans med projektgruppens kund, Svenska
Sjordddningssillskapet. Kravspecifikationen dr menad for kunden och projektmedlemmarna samt
handledare och kursansvarig.

1.2 Omfattning

Produkten som ska skapas kallas Virtuell gimbal-kamera. Denna programvara ska kunna behandla
en videostrom tagen med en 180+ graders kamera. Videostrommen ska komprimeras och skickas
till en server. I detta projekt skapar projektgruppen en server i debugging-syfte. Servern ska visa
videostrommen samt kunna ta emot indata fran en anvédndare om hur videostrommen ska beskéras.
Det &r tankt att produkten ska vara installerad pa en Raspberry Pi 3B+ som ska sitta pa en
dronare. Produktens vérde ligger i att en liten 180+ grades kamera &r ldttare och kraver mindre
energi 4n en kamera med en vanlig lins styrd av en ¢gimbal. Bada dessa egenskaper &r viktiga for
en dronare da det tillater dronaren att stanna i luften langre.

1.3 Definitioner

Fixhawk En Fixhawk dr en hardvarukomponent som skoter styrandet av dronaren.
Fixhawken har drénarens pitch, roll och yaw samt dronarens koordi-
nater.

Prioritet Varje krav har en prioritet dér hogsta prioritet &r 1. For att ett krav
med légre prioritet ska arbetas pa maste alla krav med hogre prioritet
vara avklarade. Krav av prioritet 1 berdknas vara klara senast den 15
maj 2021 och &r projektets grundkrav.

Docker-kontainer En docker-kontainer ar en packeterad miljo foér mjukvara sa att mjuk-
varan kan koras utan konflikter med annan mjukvara eller andra miljoer.

APStreamline Ett videostromningsverktyg kompatibelt med Fixhawk som har éppen
kéllkod. Version 2 av APStreamline anvinds [1].
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2  Oversikt av system

Detta kapitel ger en oversikt av hur systemet ska byggas och vad systemet ska vara.

2.1 Overgripande beskrivning

Produkten i detta projekt &r ett program som agerar som en ersittning till en fysisk gimbal.
Produkten ska bade skapas och testas. Produkten ska installeras pa en Raspberry Pi 3B+ som i
sin tur ska sitta pa en dronare. Produkten ska ta insignaler fran en server med anvindargrénssnitt
samt en Fixhawk-komponent pa dronaren. Utsignalen ska ga till servern med anvindargriansnittet
dér det ska visas en videostrom.

2.2 Produktens perspektiv

Nedan sétts produkten Virtuell gimbal-kamera i perspektiv mot andra komponenter i systemet
som helhet.

2.2.1 Anvandargrinssnitt

Ett anvéandargransnitt ska finnas dédr anvindaren kan se en videostrém fran kameran pa drénaren.
I projektet skapas detta pa en server som endast har felsokningssyfte. Servern ingar déarfor inte i
produkten. Anvandaren ska dven kunna bestdmma i vilken riktning videostrommen ska beskéras.
Alternativen dr mot en koordinat eller mot ett viderstreck.

2.2.2 Mjukvarugrinssnitt

Mjukvarupaketet dronekit-python som anvéinder mavlink protokollet ska anvéndas for att kommu-
nicera mellan Fixhawk och systemets Raspberry Pi 3B+. Version 2 av dronekit-python anvénds.

2]

2.2.3 Kommunikationsgrinssnitt

Representational state transfer API anvédnds for kommunikation mellan drénaren och servern.
REST API anvinds for att skicka data fran klienten till dess server samt for servern att ge respons
till klienten med JSON-objekt. I detta fall &r produkten en klient pa servern.

2.2.4 Minnesbegrinsningar
Systemets minnesbegriansning ligger i Raspberry Pi 3B+ vars RAM-minne d&r 1GB LPDDR2
SDRAM vilket kan begrénsa hastigheten av berikningar.

2.2.5 Begrinsningar

Systemet anvander en 12-megapixel kamera som begransar upplosningen av bilden. Eftersom bilden
ar tagen pa distans fran en dronare och mer édn halva bilden ska bli beskérd forsamras kvaliteten pa
bilden kraftigt. Systemet har d&ven begréansad tillitlighet da 4G-upkopplingen som ska anviandas kan
forlora signalen da dronaren flyger 6ver omraden med dalig tdckning. Serverns nétverksuppkoppling
kan begransa signalen till systemet samt till anvindaren.
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3 Krav

Detta kapitel definierar krav for systemet. Varje krav har ett unikt nummer samt en prioritetsniva.

3.1 Funktionella krav

Nedan beskrivs systemets funktionella krav.

3.1.1 Anvandargrinssnitt

Anvéndargrénssnittet skapas endast ur felsokningssyfte.

Krav nr.

Beskrivning

Prioritet

Krav 1

Anvéndargréinssnittet ska visa en videostrom
fran systemets kamera.

1

Krav 2

Anvéndargréinssnittet ska kunna skicka inda-
ta till produkten i form av ett JSON-objekt
fran anvéndaren for att fasta kameran till en
koordinat.

Krav 3

Anvéndargrénssnittet ska kunna skicka inda-
ta till produkten i form av ett JSON-objekt
fran anvidndaren for att fasta kameran till ett
vaderstreck.

Krav 4

Anvéandargrianssnittet ska ha ett minimalt
GUI, sa att funktionaliteten som specificeras
i krav 1, krav 2 och krav 3 kan upfyllas.

Krav 5

Anvéndargrinssnittet ska kunna visa en
tvadimensionell karta med dronarens koor-
dinat.

Krav 6

Anvéndargrénssnittet ska kunna vélja stor-
leken pa hur mycket videostrommen ska
beskéras.

3.1.2 Mjukvarugrinssnitt

Krav nr.

Beskrivning

Prioritet

Krav 7

Produkten ska kunna fa systemets koordinat
som indata fran systemets Fixhawk. Koor-

dinaten ska besta av: latitud, longitud och
hojd.

1

Krav &

Produkten ska kunna fa systemets roll, pitch
och yaw som indata fran systemts Fixhawk.

Kravspecifikation 3
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3.1.3 Kommunikationsgrinssnitt

Krav nr.

Beskrivning

Prioritet

Krav 9

Produkten ska kunna fa indata i form av
ett JSON-objekt fran en server om hur vi-
deostrommen ska beskaras.

1

Krav 10

Produkten ska kunna skicka en komprimerad
videostrom till en server. Videostrommen ska
vara kodad i formatet H.264.

Krav 11

Produkten ska kunna koppla upp sig till en
server med ett 4G-modem.

Krav 12

Produkten ska kunna skicka systemets koor-
dinat till en server.

3.1.4 Systemkrav

Krav nr.

Beskrivning

Prioritet

Krav 13

Systemet ska kunna beskéra en 180+ graders
videostrom till en 640x480 pixlar stor vide-
ostrom.

1

Krav 14

Produkten ska vara kompatibel med en
Raspberry Pi 3B+ som kor Debian OS.

Krav 15

Produkten ska kunna beskdra vide-
ostrommen sa att koordinaten systemet
far in alltid befinner sig vid mitten av
videostrommen.

Krav 16

Produkten ska kunna beskédra vide-
ostrommen sa att ett véaderstreck som
systemet far in alltid befinner sig vid mitten
av videostrommen.

Krav 17

Servern ska kunna koras i en docker-
kontainer.

Krav 18

Systemet ska kunna beskéra en 180+ graders
videostrom till en videostrém som &r beskérd
med en upplosning enligt indata till syste-
met.

Krav 19

Produkten &r kompatibel med programvaran
APStreamline.
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3.2 Prestandakrav

Krav nr.

Beskrivning

Prioritet

Krav 20

Videostrommen far ha en maximal latens pa
2.0 sekunder, métt fran att videostrémmen
ar tagen till att anvdndaren ser vide-
ostrommen.

1

Krav 21

Produkten ska inte férbruka sa mycket strom
att dronarens flygtid minskas med mer &n
2/5 av flygtiden innan produkten integreras
1 systemet.

3.3 Arkitekturkrav

Krav nr.

Beskrivning

Prioritet

Krav 22

Server-komponenten till systemet ska va-
ra modular sa att produkten inte behover
andras om servern till systemet byts ut. I det-
ta fall behover endast in- och utformaterings
modulerna anpassas efter den nya servern.

1
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