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1. Cel éwiczenia

Celem c¢wiczenia jest przeprowadzenie inspekcji wspornika na podstawie zarejestrowanych obrazéow z

zastosowaniem Vision Assistant.

2. Informacje wstepne.

Przedmiotem analizy jest wspornik przedstawiony na Rys. 1. Inspekcji podlegajg wymiary przedstawione

na rysunku.

Rys. 1. Wspornik

3. Przebieg ¢wiczenia.

Nalezy utworzy¢ skrypt, ktéry pozwoli przeprowadzi¢ inspekcje dla parametréw przestawionych na Rys. 1.

Ponizej przedstawiono liste plikdw, ktére sg niezbedne do przeprowadzenia analizy:
— Bracketl.jpg - Bracket6.jpg : obrazy obiektow,

— Bracket Template.png : obraz lokalizacji srodkéw otwordw,

— Bracket Cal.png : obraz kalibracji do jednostek rzeczywistych.

3.1 Wczytanie obrazu
Z palety funkcji Processing Function: Image wybrac funkcje Get Image.
W oknie konfiguracyjnym funkcji odszuka¢ plik ze wspornikiem Bracketl.jpg. Zatwierdzi¢ wybdr.

3.2 Kalibracja jednostek
Z palety funkcji Processing Function: Image wybrac funkcje Image Calibration.

Calibration File Path
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W oknie konfiguracyjnym za pomocg klawisza Open Calibration odszuka¢ plik kalibracyjny Bracket Cal.jpg.
Zatwierdzi¢ kalibracje klawiszem OK.

3.3 Identyfikacja potozenia srodkéw otworéw

Z palety funkcji Processing Function: Machine Vision wybraé funkcje Pattern Matcing. W zaktadce Template
za pomocyg klawisza Load from File wczyta¢ plik z szablonem Bracket Template.png. Nastepnie na
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analizowanym obrazie zaznaczy¢ ROI zawierajacy otwér po lewej stronie wspornika. Zatwierdzi¢ identyfikacja
klawiszek OK.

Uwaga: powtérzy¢ identyfikacje dla otworu po prawej stronie wspornika !!!
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3.4 Wykrywanie krawedzi

Z palety funkcji Processing Function: Machine Vision wybra¢ funkcje Edge Detector. W zaktadce Edge
Detector ustawi¢ narzedzie Simple Edge Tool oraz Look For: First & Last Edge. Nastepnie narysowac pionowg,
linie w $rodkowej czesci wspornika. Przytrzymanie klawisza SHIFT ufatwia rysowanie linii pionowej.
Rezultatem dziatania funkcji powinno by¢ wykrycie punktéw 1 i 2 jak na rysunku ponizej.
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3.5 Wykrywanie punktu centralnego

Z palety funkcji Processing Function: Machine Vision wybra¢ funkcje Caliper. W oknie konfiguracyjnym
ustawi¢ opcje Geometric Feature: Mid Point a z listy punktow wybraé¢ utworzone wczeséniej w kroku Edge
Detector punkty 1i 2.
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Nastepnie za pomoca klawisza MEASURE lokalizowany jest punkt na $rodku odcinka 1-2.

3.6 Pomiar kata i odlegtosci otworéw

Z palety funkcji Processing Function: Machine Vision wybraé funkcje Caliper. W oknie konfiguracyjnym
ustawi¢ opcje Geometric Feature: Agnle Defined by 3 Points a z listy punktéw wskaza¢ KOLEJNO utworzone
wczesniej punkty 1 = 5 = 2. Wynik pomiaru kata a pojawia sie po nacisnieciu klawisza MEASURE.
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Nastepnie nacisng¢ klawisz RESET i zmieni¢ opcje Geometric Feature: Distance. Z listy punktow wybraé
punkty 1 i 2 utworzone w kroku Pattern Matching. Za pomocg klawisza MEASURE zmierzy¢ odlegtos¢ A

pomiedzy punktami 1 - 2.
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3.6 Pomiar pozostatych wielkosci geometrycznych

Z palety funkcji Processing Function: Machine Vision wybra¢ funkcje Clamp. W obszarze obrazu wspornika
narysowa¢ ROI obejmujacy otwdr po lewej stronie wspornika. Za pomocg dostepnych parametréw okresli¢
najlepsza metode pomiaru. Parametr Distance reprezentuje warto$¢ rzeczywistg mierzonej sSrednicy d,
otworu.

Na podobnej zasadzie dokonaé pomiaru srednicy d, drugiego otworu.

Nastepnie dokonaé pomiaru dtugosci B wspornika.

Aby zmierzy¢ szeroko$¢ H nalezy zmieni¢ opcje Process. Dalszy pomiar odbywa sie na tej samej zasadzie.
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4. Sprawozdanie.

W sprawozdaniu nalezy przedstawi¢ utworzony skrypt. Wykona¢ inspekcje dla catej grupy wspornikow
(Bracketl - Bracket6). Wyniki inspekcji zamiesci¢ w tabeli.

Pytanie dodatkowe:
Zaproponuj rozwigzanie problemu wykrywania krawedzi (zwfaszcza dla funkcji CLAMP) w przypadku, gdy
trudno jest ustali¢ potozenie krawedzi na obrazie:



krawedz rzeczywista

UWAGA: Zapis obrazu do pliku jest mozliwy za pomoca funkcji menu File/Save Image. Nastepnie okreslamy
lokalizacje katalogu z plikami, nazwe pliku oraz format graficzny (np. jpg)
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