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Jednoczesne sterowanie ustawieniami wielu kamer PTZ
w systemie monitoringu wizyjnego CCTV

Streszczenie. Realizowane za pomocg manipulatoréw sprzetowych sterowanie ustawieniami kamer obrotowych moze sprawiaC operatorowi
systemu CCTV wiele probleméw. Gfowng staboscig tak wykonywanego procesu sterowania jest brak moZzliwosci jednoczesnego wysterowania
ustawien wielu kamer obrotowych PTZ. Problem ten narasta wraz ze wzrostem ilosci kamer w systemie CCTV. Rozwigzaniem moze byc uzycie
programowych platform sterujgcych pracg systemu CCTV. UmoZliwia to opracowanie indywidualnych algorytméw sterowania dopasowanych do

Algorytm umoZzliwia akwizycje obrazu tych samych obszaréw i stref obiektu przez kamery PTZ z réznej perspektywy w tym samym czasie.

Abstract. The control of particular camera settings by using equipment manipulators can causing troubles to CCTV operator. The main defect of
such this control process is no ability of many revolving PTZ cameras settings simultaneously. This problem increase with quantity of cameras in
CCTV system. Resolution of this problem can be use program platform aiding PTZ cameras operator work in CCTV system. It enables to device of
individual control algorithm adjusted to specific object. This paper presents the algorithm of simultaneous control of exemplary swing pattern for
three PTZ cameras. This algorithm enables view activation of the same part of object by using cameras looking from different perspective.
(Simultaneous control of settings of multiple PTZ camera in CCTV system).
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Systemy monitoringu wizyjnego CCTV (ang. closed
circuit television) wchodzg w skiad technicznych Srodkéw
zabezpieczenia mienia [1,2]. Systemy monitoringu
wizyjnego CCTV stuzgcg do obserwacji, za pomocg
odpowiedniego sprzetu, okreslonej strefy dozorowanej. Ich
podstawowym zadaniem jest dostarczenie do odpowiednich
komérek systemu ochrony obiektu wyczerpujacej informacji
w postaci obrazu o aktualnym stanie chronionego obszaru
[3-5]. W skiad systemu monitoringu wizyjnego (rys. 1)
wchodzg elementy podstawowe systemu stuzgce do
rejestracji obrazu (podsystem obserwacji wizyjnej),
przesyfania sygnatu wizyjnego (podsystem transmisji) oraz

do jego wyswietlania (podsystem odbioru), a takze
elementy (podsystemy) uzupetniajace stuzace do
archiwizacji rejestrowanego obrazu i do sterowania

ustawieniami poszczegdlnych elementéw systemu (kamer,
obrotnic itp.) [1,2,6-8]. Istotne staje sie takie
skonfigurowanie systemu CCTV, aby w zaleznosci od
wystepujgcej sytuacji uzytkownik w danym momencie
otrzymat jak najpetniejszg i dostosowang do aktualnych
potrzeb informacje. Moze ona dotyczyé: sprawdzenia
chronionego obszaru, potwierdzenia wystgpienia
naruszenia danej strefy, rozpoznania intruza lub powstatego
zagrozenia a takze aktualnego przebiegu nadzorowanego
procesu. Wymienione czynniki wptywajg nie tylko na
aktualny poziom bezpieczenstwa w chronionym obiekcie,
ale dajg mozliwos¢ odpowiednim komérkom systemu
nadzoru na wczesne reagowanie nha zagrozenie, oraz
eliminowanie go lub ograniczanie jego wplywu na obiekt,
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Rys.1. Schemat klasycznej instalacji monitoringu wizyjnego CCTV
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Celem pracy jest zwrdcenie uwagi na mozliwosci
systeméw CCTV zarzadzanych za pomocg dedykowanych
aplikacji oraz wplywu wspomagania algorytmicznego na
prace operatora systemu. W artykule na wybranym
przyktadzie realizacji zadania zwigzanego ze wspotbieznym

pokryciem sie Sciezek patrolowych wielu kamer
przedstawiono mozliwosci wirtualnych stanowisk
sterujgcych umozliwiajgcych zaimplementowanie

dedykowanych dla danego obiektu funkcji i procedur.
Zakres pracy obejmuje przedstawienie i analize algorytmu
sterujgcego prace trzech kamer. Zwrécono uwage na
mozliwos¢ wykorzystania, dedykowanych dla danego
obiektu, algorytméw jednoczesnego wysterowania kamer
obrotowych PTZ umozliwiajgcych ograniczenie
niezbednych dziatan uzytkownika podczas realizacji przez
niego zadan nadzoru w chronionym obiekcie.

Zarzadzanie pracg systeméw CCTV

Podstawowym elementem kazdego systemu CCTV jest
kamera. Ze wzgledu na mozliwosci funkcyjne, role w
systemie oraz koszty mozna wyr6zni¢ dwa typy kamer:
kamery stacjonarne i kamery obrotowe. Kamery
stacjonarne wykorzystywane sg zazwyczaj do obserwac;ji
stref dozoru ogdlnego. Natomiast kamery obrotowe ze
wzgledu na zwiekszone mozliwosci w zakresie ustawien
wykorzystywane sg do dozoru stref szczegdlnie istotnych
(newralgicznych) w chronionym obiekcie. Ich funkcje
umozliwiajg, poprzez zmiane parametrow  uktadu
optycznego kamery oraz pozycji kamery, dopasowanie
wielkosci obserwowanej strefy dozorowej do aktualnych
wymagan uzytkownika [2].

Ze wzgledu na mozliwosci regulowania i zmian
parametrow obrazu opartych na zmianach pozycji,
nachylenia i zblizenia, model funkcyjny kamery PTZ moze
zosta¢ opisany na podstawie sferycznego uktadu
wspotrzednych. Opiera sie on na trzech wspotrzednych ¢, 6,
r i tym wspétrzednym mozna dopasowac¢ parametry
regulacyjne kamery obrotowej PTZ (rys. 2). Wspotrzedna ¢
odpowiada parametrowi zwigzanemu z pozycjonowaniem
kamery (P), wspétrzedna 6 — nachyleniu (T), a wspotrzedna
r — zblizeniu (Z). Na rysunku 2 przedstawiono zaleznosci
umozliwiajgce przejscie od wspotrzednych prostokatnych
(x, y, z) do sferycznych (¢4, 6, r). Operator systemu CCTV
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najczesciej jest w sytuacji, w ktorej sledzgc poruszajgcy sie
obiekt (ruch w uktadzie prostokgtnym) musi dostosowaé
swoje czynno$ci do specyfiki uktadu sterowania kamerg
obrotowg (uktad sferyczny).

b)
¢ — pozyejonowanie P,
60— nachylenie T,
r — zblizenie Z,
v
y P=¢=arctg—;
> x
T, 2
VX 4y Zz
T=0=arctg = arccos —;

-4 ¥

L=r= \/'.\’3 +y 422

komunikatéw (format generowanej instrukcji) w standardzie
Pelco-P zostat przedstawiony w tabeli 1. Jest to format
wykorzystany rowniez w tworzeniu kodu zrodtowego dla
przedstawionej w artykule procedury jednoczesnego
wysterowania wielu kamer w celu zrealizowania zatozonego
zadania obserwacyjnego.

Tabela 1. Format komunikatu w standardzie Pelco-P [16, 17]

Bajt 1 Bajt 2 Bajt3 | Bajt4 Bajt 5 Baijt 6 Baijt 7 Bajt 8
Bajt Nr kamery Kod polecenia Predkos¢ |Predkos¢ Bajt Suma
startu (kierunek, zoom, przesuwu | pochyiu stopu | kontrolna

(A0) ostros¢ itp.) kamery kamery (AF)

Rys.2. Model funkcjonalny kamery obrotowej a) sferyczny uktad
wspotrzednych, b) zalezno$ci miedzy wspétrzednymi uktadu
sferycznego i prostokgtnego dla kamery PTZ

Gtéwne problemy i niedogodnosci wystepujace w pracy
operatorow  wynikajgce z  zastosowanej  metody
obserwacyjnej opartej na zastosowaniu kamer PTZ majg
zasadniczy wptyw na jakos¢ i skutecznosé prowadzonych
dziatan. Kwestiami zwigzanymi z realizowaniem procesu
sterowania w systemie CCTV wyposazonym w
manipulatory sprzetowe sg nastepujgce ograniczenia:

- niedopasowanie parametréw sterujgcych ustawieniami
kamer do realibw i charakterystyki  obiektu.
Niedopasowanie uktfadu sterowania, opartego na uktadzie
sferycznym (¢, 6, r) do zachowania poruszajacych sie w
obserwowanym terenie osob (uktad prostokatny x, y, z);

- koniecznos¢ ciagtych przetagczen opcji sterowania na

manipulatorze sprzetowym w przypadku nadzoru nad

dang strefg przez wieksza ilos¢ kamer. Brak mozliwosci
jednoczesnego sterowania ustawieniami wielu kamer.

Kontrolowanie pracy systemu moze odbywac¢ sie poprzez

sterowanie w danym czasie tylko jedng kamerg. W celu

zmian ustawien innych kamer nalezy w manipulatorze
sprzetowym zmieni¢ numer obrotnicy. Zatem procedura
szybkiego dopasowania ustawien wielu kamer na
wybrany wycinek terenu moze zajg¢ wiele czasu;

standardowe procedury wywotywania poszczegdinych
funkcji niedopasowane do specyfiki konkretnego obiektu.

Brak mozliwosci przejrzystej klasyfikacji ustawien

programowych. Brak czytelnych procedur i informacji o

biezagcych  ustawieniach moze  powodowad, ze

wywotywanie  zaplanowanych  funkcji (wywotanie
konkretnego presetu, Sciezki patrolowej) moze zajgc

sporo czasu - szczegOlnie istotne w przypadku pracy z

systemem niedoswiadczonego operatora.

Wspomaganie pracy operatora to przede wszystkim
odcigzenie go od zmudnych zadan organizacyjno-
proceduralnych. Przedstawione czynniki sg czynnikami
proceduralnymi, zatem istnieje mozliwos¢ poprawy
efektywnosci dziatania operatora poprzez zastosowanie
narzedzi informatycznych majacych na celu usprawnienie
procesu sterowania.

Prawidtowo dziatajgcy uktad zarzgdzania pracg systemu
i sterowaniem ustawieniami poszczegolnych elementéow
systemu monitoringu  wizyjnego CCTV  wymaga
zastosowania rozpoznawalnego protokotu sterujgcego.
Wybrany standard protokotu nie musi by¢ jednakowy dla
wszystkich elementéw systemu. Mozliwe jest
wykorzystywanie réznych protokotéw w systemie. Wazne
jest, aby istniata korelacja (zgodno$¢ protokotu) w danym
momencie migedzy urzadzeniem sterujgcym a sterowanym.
W praktyce wykorzystywanych jest wiele standardéw
protokotu. Obecnie najwieksza popularno$¢ zyskaty
protokoty dla kamer PTZ: Pelco-D i Pelco-P. Format

Baijt 8 to wynik operacji z sumy logicznej XOR bajtéw 1+7.

Realizacja zadania jednoczesnego wysterowania kamer
PTZ w systemie CCTV
Jednoczesne wysterowanie kamer PTZ umozliwia
realizacje ciggtego procesu obserwacji sekwencji zadanych
stref dozoru przez wszystkie dostepne w systemie CCTV
kamery obrotowe. Oczywiscie pod warunkiem, ze dana
kamera moze obserwowa¢ dang czes¢ terenu (obiekt nie
znajduje sie w martwej strefie kamery, np. za przeszkodag
fizyczng). W przypadku realizacji zadan jednoczesnego
sterowania operator systemu moze mie¢ dwa podstawowe
warianty realizacji tego procesu:
- zwigzane z aktualnym czasem
(z wykorzystaniem schematu czasowego):
- realizacje wspotbieznych Sciezek patrolowych wielu
kamer;
- realizacje dopetniajacych sie systeméw obserwacyjnych;

obserwacji

- niezwigzane z aktualnym czasem obserwacji (bez
wykorzystania schematu czasowego):
- jednoczesne  wywotanie  ustawionych  konkretnych

ustawien wszystkich kamer na dany obszar lub strefe
dozoru zwigzanych z wystgpieniem innego czynnika (np.

wykrycia zagrozenia w konkretnym miejscu
dozorowanego obiektu) [6].
Przedstawione procesy mogg i powinny byé

przystosowane do indywidualizowanych potrzeb i wymagan
uzytkownika oraz charakterystyki konkretnego obiektu. Aby
mozliwe byto przeprowadzenie zadahn jednoczesnego
wysterowania kamer PTZ nalezy uzyé programowe;j
platformy pelnigcej role aplikacyjnego manipulatora
ustawien elementéw systemu CCTV. Giéwnym elementem
takiej platformy jest aplikacja z zaimplementowanymi
procedurami polecen dostosowanych do protokotu uktadu
komunikacyjnego kamer PTZ (np. polecenia w standardzie

Pelco-P). Uzupetnieniem stanowiska jest wyposazony w

interfejs RS232 komputer z monitorem, adapter

RS232/RS485, osprzet i okablowanie systemu CCTV oraz

kamery obrotowe PTZ.

W pracy przedstawiono algorytm umozliwiajacy
realizacje procesu wspotbieznosci Sciezek patrolowych
trzech kamer PTZ (w uktadzie badawczym, do sterowania
ustawien PTZ w systemie CCTV wykorzystane zostaty
kamery PH-10H). Takie rozwigzanie umozliwia obserwacje
wybranego obszaru chronionego obiektu przez trzy kamery.
Przedstawiona procedura realizuje nastepujgce zadania:

- dopasowanie predkosci przesuwu kamer, tak aby
predko$¢ liniowa obserwowanego obszaru byta
jednakowa dla wszystkich kamer;

- zmiane predkosci pozycjonowania kamery miedzy
poszczegolnymi punktami synchronizacyjnymi;

- synchronizacj¢ w czasie zmian ekspozycji obrazu
i ustawien kamer w 5 punktach charakterystycznych
Sciezki patrolowej (dostosowanych do 5 punktow
mogacych odnosi¢ sie do 5 stref szczegdlnych
dozorowanego obszaru).

Na rysunku 3 przedstawiono schemat sytuacyjny dla
rozpatrywanego obiektu oraz pokazano topologie
rozmieszczenia kamer PTZ.

154 PRZEGLAD ELEKTROTECHNICZNY, ISSN 0033-2097, R. 90 NR 4/2014




P, ,
\“‘1 o B ¥

PFTZ2 PTZ3

PFTZI PTZ2 FTZ3

FTZ1 PTZ2 FTZY

Rys.3. Charakterystyka stref i Sciezki dozorowej w obiekcie oraz
rozmieszczenie kamer obrotowych PTZ systemu CCTV dla
omawianego w pracy przypadku - parametry ustawien dla kamery
a) PTZ1; b) PTZ2, c) PTZ3

Jak wynika z analizy przypadku przedstawionego na
rysunku 3, w celu zapewnienia prawidlowej ekspozycji
obrazu dla wszystkich kamer w systemie i poszczegdélnych
etapéw realizowanego zadania obserwacyjnego nalezy
dobra¢ charakterystyczne wartosci predkosci przesuwu

kamer (pozycjonowania P — predkos¢ Vp, nachylenia T —
predko$¢ V; ) oraz rézne wartosci predkosci dokonywania
zblizenia lub oddalenia (zoom Z — predkos¢ V; ). Wartosci

poszczegdlnych predkosci przesuwu dla poszczegdlnych
nalezy dobra¢ tak, aby czas przesuwu kamer dla
poszczegdlnych odcinkow byt staty:

(1) ty =tap =ticami =ticam2 =txcams:

gdzie: t,t,, — zadany czas przesuwu ustawien P lub T

kamery migedzy punktami poczgtkowym a a koncowym b.

W tym celu na wstepie nalezy okresli¢ zadany czas
przesuwu kamer na poszczegoélnych odcinkach (0-1, 1-2, 2-
3 i 3-4) oraz wyznaczy¢ rzeczywiste odlegtos¢ miedzy
poszczegdlnymi punktami a kamerg. Okreslenie kata
przesuwu ¢, dla poszczegolnych odcinkéw nalezy

wyznaczy¢ na podstawie zaleznosci:

(2) OPx =Py —Pa>

Y Y
(3) @y = arcCos ——— —_
JY 24 L,? VY24,

gdzie: ¢,,¢,— katy miedzy punktami poczgtkowym a i

—arccos

koncowym b a punktem 0, Y — odlegto$¢ miedzy kamerg o
punktem O, odlegtos¢ miedzy punktami
poczatkowym a i koncowym b a punktem 0.

Na podstawie zadanej warto$ci czasu przesuwu miedzy
punktami charakterystycznymi oraz Znajomosci
rzeczywistego kata przesuwu, z tabeli ustawienr kamery (lub

LaO’ LbO -
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doswiadczanie) okreslana byta predkos¢ katowa przesuwu
kamery V,cav dla konkretnego przedziatu czasowego:

4) Vicam =——=—"="",

Sab Sx &
t, t, ot

X X

gdzie: s, — odlegtos¢ miedzy punktami poczatkowym a a

koncowym b rozpatrywanego odcina x $ciezki patrolowej
kamer.

Z danych znamionowych wynika, Zze maksymalna
predkos¢ katowa kamery PH-10h wyno$ 240°/s. Natomiast
standard Pelco-P  umozliwia ustawianie predkosci
w zakresie od 0 do 4H, czyli w 80 réznych stanach.
W przypadku kamery PTZ1 dla kolejnych odcinkow wartosci
predkosci przesuwu malaty, dla kamery PTZ3 rosty,
natomiast dla kamery PTZ2 najpierw rosty, a po osiggnieciu
punktu 3 malaty (rys. 4). Tak dobrane dane umozliwity
realizacje zatozonych zadan obserwacyjnych.

-
P
-
-

[
ie
[

Rys.4. Predkosci katowa przesuwu pozycjonowania P dla kamer
PTZ w systemie CCTV dla zadanego przypadku

Podobna analiza oraz dobdér ustawien zostata
przeprowadzona takze dla parametrow okreslajgcego
zblizenie Z oraz nachylenie T kamer PTZ.

Po dobraniu odpowiednich parametrow zapisana
zostata tabela zawierajgca kolejne polecenia programu w
postaci ciggu instrukcji z zadanym harmonogramem ich
wywotywania. Analiza przeprowadzonych doswiadczen
wykazata, ze proces przesuwu kamery mimo zadanych
konkretnych ustawien parametrow PTZ nie przebiega
zawsze z tg samg szybkoscig. Dlatego dodatkowo w celu
zsynchronizowania ustawien kamer w poszczegdlnych
punktach zastosowano procedure wywotywania wczesniej
ustawionych presetéw. Ustawione presety umozliwiajg
wywotanie konkretnego ustawienia kamery niezaleznie od
jej aktualnego potozenia. Dzieki temu poszczegdlne etapy
procesu sterowania zawsze =zaczynajg sie od Scisle
okreslonych ustawien.

Proces sterowania dla opisanej Sciezki patrolowej
realizowanej miedzy punktami 0-1-2-3-4 (rys. 3) zostat
opisany w tabeli 2. W tabeli 2 przedstawiono tylko wybrane
instrukcje odnoszace sie¢ do zmian zwigzanych ze
sterowaniem parametréw pozycjonowania P kamer.
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Tabela 2. Procedura jednoczesnego sterowania ustawien wielu
kamer PTZ w systemie CCTV

Czas |[Proces Realizacja zadania

Instrukcja zmian ustawien w
standardzie Pelco-P

too Wywotanie Ustawienie kamer w A0 01 00 07 00 10 AF 19
presetéw 10 kamer |pozycjach wyjsciowych [AO 02 00 07 00 10 AF 1A

PTZ A0 03 00 07 00 10 AF 1B

to1 Wywotanie funkcji  |Patrolowanie odcinka nr [A0 01 00 OA (P1) (T1) AF (SK)
przesuwu dla 1 miedzy punktami 0-1 A0 02 00 12 (P2) (T2) AF (SK)
odcinka 10 dla A0 03 00 12 (P4) (T4) AF (SK)

kamer PTZ
tio Wywotanie Wymuszenie ustawienia |A0 01 00 07 00 11 AF 18
presetéw 11 kamer [kamer w pozycji preset |A0 02 00 07 00 11 AF 1B
PTZ 11 wcelu A0 03 00 07 00 11 AF 1A
zsynchronizowania
kolejnego procesu
i Wywotanie funkcji  |Patrolowanie odcinka nr [A0 01 00 OA (P2) (T2) AF (SK)

przesuwu dla
odcinka 12 dla
kamer PTZ

o Wywotanie
presetéw 12 kamer |kamer w pozycji preset
PTZ 12w celu
zsynchronizowania
kolejnego procesu
Patrolowanie odcinka nr  [A0 01 00 OA (P3) (T3) AF (SK)
3 miedzy punktami 2-3  [A0 02 00 12 (P1) (T1) AF (SK)
A0 03 00 12 (P2) (T2) AF (SK)

2 miedzy punktami 12 |A0 02 00 12 (P1) (T1) AF (SK)

A0 03 00 12 (P3) (T3) AF (SK)

Wymuszenie ustawienia [A0 01 00 07 00 12 AF 1B
A0 02 00 07 00 12 AF 18
A0 03 00 07 00 12 AF 19

4 Wywotanie funkgji
przesuwu dla
odcinka 12 dla
kamer PTZ

a0 Wywotanie
presetéw 13 kamer |kamer w pozycji preset
PTZ 13 wcelu
zsynchronizowania
kolejnego procesu

Wymuszenie ustawienia |A0 01 00 07 00 13 AF 1A
A0 02 00 07 00 13 AF 19
A0 03 00 07 00 13 AF 18

t31 Wywotanie funkcji | Patrolowanie odcinka nr |AQ 01 00 OA (P4) (T4) AF (SK)
przesuwu dla 4 miedzy punktami 3-4 |A0 02 00 12 (P2) (T2) AF (SK)
odcinka 13 dla A0 03 00 12 (P1) (T1) AF (SK)
kamer PTZ

tao Wywotanie Wymuszenie ustawienia [A0 01 00 07 00 14 AF 1D
presetéw 14 kamer |kamer w pozycji preset  |A0 02 00 07 00 14 AF 1E
PTZ 14 w celu A0 03 00 07 00 14 AF 1F
zsynchronizowania
kolejnego procesu

Uwaga: tao > ts1 > tao > tz1 > too > t11 > tio > to1 > too = 0;

Wartosci predkosci przesuwu (P) oraz sumy kontrolnej
(SK) sa uzaleznione od przyjetych wartosci zwigzanych
z dtugosciami odcinkéw X, Y, L oraz ustalonym czasem dla
przesuwu miedzy punktami charakterystycznymi.

Whnioski

W dozorowanych przez kamery CCTV obszarach
mozna wyrdzni¢ szczegolnie wazne strefy newralgiczne. Sg
to obszary szczegdlnie istotne =z punktu widzenia
zachowania bezpieczenstwa w obiekcie (np. $ciany
frontowe budynkoéw, ciggi komunikacyjne). W momencie
wystgpienia zagrozenia obserwacja takiej strefy powinna
nastgpi¢ jak najszybciej i przez jak najwigekszg ilo$¢ kamer.

Nadzér nad powierzonym mieniem jest gitdwnym celem
ochrony realizowanym przez operatora systemu CCTV.
Obstuga systemu powinna by¢ jak najbardziej intuicyjna i
czytelna dla uzytkownika. Dzieki temu obstuga systemu
moze skupi¢ sie na realizacji gtéwnych celéw ochrony.
Dlatego wazne jest, aby dostarczy¢ operatorom systeméw
CCTV narzedzi umozliwiajacych realizacje tego celu bez
obcigzania ich zbednymi procedurami i zadaniami
polegajacymi na recznym ustawianiu parametréw obrazu.

Zastosowanie platform programowych wspomagajgcych
prace operatora umozliwia zaimplementowanie
zindywidualizowanych  procedur  dostosowanych  do
charakterystyki obiektu wywotywanych za pomocg jednego
klikniecia w programie wspomagajagcym prace operatora
systemu. Zastosowanie procedur i zaimplementowanie ich
w aplikacjach sterujgcych pracg kamer PTZ systemu CCTV
umozliwia realizacje zadan zwigzanych z jednoczesnym
wysterowaniu wielu kamer. Mozliwe jest realizowanie nawet
skomplikowanych algorytméw. Warunkiem koniecznym jest
dobre przygotowanie pod wzgledem merytorycznym
administratora systemu.

Wyposazenie klasycznego systemu CCTV w opisany
w artykule uktad wspomagajgcy zarzgdzanie i sterownie

ustawieniami kamer obrotowych PTZ umozliwia szybki i
jednoczesny podglad do wybranej funkcji dotyczacej
realizacji zadania obserwacyjnego w chronionym obiekcie
przez wszystkie dostepne w systemie kamery. Zmiana
aktualnych ustawienn kamer na ustawienia zwigzane z
podgladem obszaru okre$lonego w danym presecie kamery
przebiega ptynnie i bezobstugowo. Znacznie skraca to czas
zwigzany ze zmiang ustawien systemu w pordwnaniu z
reczng obstugg urzgdzen sterujgcych.
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