(P SENSOPART

Funkce kalibrace snimacul strojového vidéni

Realné mérici jednotky a soufadnice robota jedinym kliknutim

Kamerové snimace a systémy Optické snimace Ultrazvukové snimace | Indukéni snimace Kapacitni snimace



Méreni a kontrola v milimetrech nebo palcich
Snadna konverze pixell na realné souradnice

Hodnoty polohy dilu a vzdalenosti jsou obecné vyzadovany v metrickych jednotkach, jako jsou milimetry nebo palce, nikoli
v pixelech. Diky kalibracni funkci snimac VISOR® Ize nyni soufadnice snimace strojového vidéni snadno konvertovat

na realné méfici jednotky. Do zorného pole snimace staci jen umistit kalibracni desticku, kliknout v konfigurac¢nim programu
— a je hotovo!

1. Situace: Méreni a kontrola dilt
Datovym vystupem snimace
strojového vidéni je poloha

a rozméry dilu v pixelech. Jde

o relativni souradnice snimace,

bez vazby na ,redlny svét”.
Namérené rozméry dilu zavisi také
na vzdalenosti dilu od snimace.

2. Problém: Zkreslené snimky

a méreni v pixelech

Jestlize je snimac strojového vidéni
natocen k roviné méreni pod
uhlem, dil se bude jevit zkresleneé,
strana vzdalenéjsi od snimace
bude vypadat kratsi. Proto neni
mozné urcit skutecné rozméry

a tvar dilu. Mdaze také dojit

k vyznamnému zkresleni objektivu
— v zavislosti na ohniskové "
vzdalenosti objektivu. 50 mm

3. Reseni: Kalibrace jedinym
kliknutim s pomoci kalibrac¢ni
desticky

Kalibracni desticka SensoPart urci
vztah mezi relativnimi souradnicemi
snimace a absolutnimi realnymi
souradnicemi. Umistuje se

do zorného pole snimace.
Kalibracni funkce v konfiguracnim
software VISOR® nyni umoZriuje
konverzi souradnic snimace
strojového vidéni na realné
souradnice a pixeld na palce nebo
milimetry. Korigovany jsou také
Jakékoli obrazové vady a zkresleni.

4. Vysledek: Mérené hodnoty

v realnych soufadnicich
Bezprostredné po jednorazové
kalibraci pomoci kalibracni
desticky budou vystupem snimace
VISOR ® vsechny hodnoty polohy
a rozmérd v realnych souradnicich,
napr. v palcich. Veskeré nepresnosti
zplsobené zkreslenim obrazu jsou
nyni opraveny. Polohu a rozméry
dilu Ize spravné urcit v palcich
nebo milimetrech, a to dokonce

i pod uhlem k roviné mérent.



Premistovani bez nutnosti programovani (I SENSOPART

Jednoducha konverze pixell na souradnice robota

Aby mohl robot dil uchopit, musi znat jeho pfesnou polohu, zejména ve vztahu k vlastnimu soufadnicovému systému.
Namisto programovani konverze soufadnic snimace na soufadnice robota v fidicim systému, coz miZze byt ¢asové narocné,
Ize tuto konverzi nyni provést v konfiguracnim software VISOR® nékolika kliknutimi. Pfedstavuje to vyznamné navyseni
efektivity pfi nastavovani premistovacich aplikaci!

1. Problém: Zkreslené snimky v souradnicich snimace
Robot nedokaZze interpretovat pixelové hodnoty snimku
ze snimace, které mohou byt navic nepresné z ddvodu
pohledu pod Uhlem a zkresleni objektivu.

2. Redeni: Inteligentni kalibrace s tabulkou dvojic bodt
Pro konverzi soufadnic snimace na soufadnice robota je
vytvorfena tabulka dvojic bodl s nejméné Sesti
odpovidajicimi dvojicemi soufadnic. Proto se do zorného
pole snimace umisti vhodny kalibra¢ni dil a pfislusné
soufadnice jsou prenaseny z fidiciho systému robota

do konfigurac¢niho software VISOR®. Diky Sikovnym
pomUckam pro uzivatele, jako je graficka funkce prichyceni,
je kalibrace hotova za par sekund. Kalibracni proces Ize
dokonce plné automatizovat prostfednictvim prikazd
rozhrani, napf. po siti Ethernet, Ethernet/IP ¢i Profinet.

To je zvlasté uzitecné pfi opétovné kalibraci nebo Upravach
aplikaci.

3. Vysledek: Pfesna poloha dilu v soufadnicich robota
Po kalibraci snimac¢ udava polohu kazdého dilu

v absolutnich soufadnicich robota, napf. ve vztahu

k zakladné robota, takZe robot mize uchopit dil bez
nutnosti jakychkoli dal3ich vypoct. Ridici systém robota
uz neni potfeba programovat, protoze VISOR® nyni vidi dil
,ocima robota”.

Pri kalibraci jsou korigovany vady obrazu vyplyvajici

z pohledu snimace pod Uhlem vzhledem k roviné méfeni

a pfipadného zkresleni objektivu. Zohlednit Ize také
vyskové odsazeni (korekce v ose Z) mezi rovinou kalibrace
a méreni, stejné jako odsazeni pro uchopovac.
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Prehled funkci kalibrace snimacd VISOR®
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elektrotechnicky material

Korekce v ose Z

Pri kalibraci Ize zohlednit
vyskové odsazeni mezi
rovinou kalibrace a rovinou
méreni.

Zkresleni perspektivy

Pri kalibraci jsou
automaticky korigovana
zkresleni obrazu vyplyvajici
z pohledu snimace pod
uhlem vzhledem k roviné
méreni.

Odsazeni pro chapadlo
U rotacné nesymetrickych
dild, napr: u dilG s madlem,
Ize zohlednit odsazeni

pro uchopovac.

Kontrola volného
prostoru

Pro bezpecné uchopeni dilu

uchopovacem robota je
moZné nejprve ovérit, zda

Je okolo okraji dilu dostatek

mista.
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Konverze soufadnic
Relativni souradnice
snimace jsou pomoci
kalibracni funkce VISOR ©
konvertovany na realné
souradnice nebo
souradnice robota.

Jednoduché nastaveni
Kalibrace pomoci kalibracni
desticky nebo tabulky
dvojic bodu vyZzaduje
zadani jen nékolika dat

a par kliknuti.

Zkresleni objektivu

U kratkych ohniskovych
vzdalenosti mize dochazet
k tzv. podusSkovému
zkresleni. Kalibraci se
automaticky koriguje.

Automatizovany postup
kalibrace

Kalibraci s tabulkou dvojic
bodd Ize piné automatizovat
prostrednictvim pfikazd
rozhrani, napr. po siti
Ethernet/IP.
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