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Sprawozdanie zawiera opis urzadzenia do
bezdotykowej kontroli wymiardw, jego para-—
metry techniczne, dokumentacje programu,
protokéit badan na stanowisku laboratoryjnym
oraz charakterystyke pomiarowa w postaci
tablicy liczbowej .i wykresu.

Zastosowanie robota IRb—-6 do kontroli
wymiaréw.

Wykonanie analizy mozliwodci zastosowa-—
nia robotdéw przemysitowych do kontroli
wymiardow w oparciu o literature.

- Przygotowanie 1 rozestanie ankiety, op-

racowanie otrzymanych odpowiedzi, wnios-
ki do zatazen techniczno—ekonomicznych.
Nr rejestr. 4375

- Zalozenia téchniczne i koncepcje roz-—

wigzan technicznych.
Nr rejestr. 4452
Projekt modelu giowicy pomiarowej oraz
projekt modelu przetwarzajacego wyniki
pomiardw. - .

1

‘Nr rejestr. 5395

Rodzina uktaddw wizyinych opartych na
kamerach linijkowych CCD dla robotow
przemysiowych.

Opracowanie dokumentacji modeli rodziny

- kamer linijkowych CCD.

Nr rejestr. 5744 °

‘ .
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Oprogramowane urzadzenie pomiarowe do bezdotvkowei kontroli
wymiardw zostaio przedstawione do odbioru w postaci modely
uruchomionego 1 przebadansgo na stanowisku laboratoryinym.
Fraca ta Jdest kontynuacia zlecenia UR-02.04.01 wlacronego
obecnie do zlecenia RP-63.

Opis driatania uwrzadsenia pomiarowego zZnajidulie sig w spra-
wozdaniu =z 2. etapu tematu UR-02.04.01.

Zaltofenia ftechnicszne na kamereg liniikowa CCD, ktdra dest
podstawowym elementem skladowym czuinika, zostaly prrzedsta-
wione w sprawoszdaniu =z realizacii zadania 1.1 w ramach zle-—
cenia RF-63.

Frzedmiotem pracy w obecnym zadaniu 1.2 byio opracowanie
takiego programu sterudacego dla wrzadzenia do bezdotybkowesd
Eontroli  wymiardw, aby uwumoiliwial on przebadanie urzadze-—
nia na stanowisku laboratorvinym. Drialtanie programu miaio
udowodnid poprawna realizacie pomiardw 1 samoregulacii czul-
nika. Wykonane badania potwierdzily tratnodgd zaltoizen.

Docelown wzadzenie to ma wspdinracowad z robotem przsmysio—
WYMm. Zartwno  uwarunkowania sprrzetowe jak i programowes ted
wapdipracy beda nadprawdopodobnied wymagad drobnyoch zmian
W programie, Zostang one wprowadzone podozas realizalii za—
dania 1.5 t.i. przy wuchomienin i badaniach modelu wzg-
dzrenia na stanowisku robotowym.
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Warunki ekspleoatacyine

Cruiniki wykorzystuliace kamery liniikowe CCD beda = zaltoize—
nia wespdipracowad z robotem prremysiowym. Jest to grupa zas-—
tosowan robota dako wzadzenia pomiarowego, a w szczegolnog-
ci zastosowania robota do kontroli wymiardw. Przykladowa ap-
likacia Jest tutai kontrola wymiardw karoserii samochodowed
na zauvtomatyzowaned linii produkcyined. Opracowywane czuini-
Ei musza byd zatem odporne na uciazliwe warunki pracy, t.d.
zapvylenie powietrza, zabrudzenie obmierzanych detali, drga-
nia, wstrzasy 1 przeciafenia wynikajace = usytuowania czuli~
nika na ramieniu robota oraz zakidcenia transmisii sygnalu
z czuinika do ukladu przetwarzaiacego.

Fonstrukcia czuinikdw opracowywanvch pod katem odpornosci
na uwcigzliwe warunki pracy nie wyklucza oczywiscie innych
zastosowart bez robota przemysiowego 1 w fatwieldiszyoh warun-
kach.

Radzaie pomilardw

Czuiniki wykorzystuiace kamery liniikows CCD moga byd wyko-
rzystane gensralnie do dwoch rodzaidw pomiardw:

I -~ bezpodgredni pomiar odleglodci miedzy dwoma
charakteryvstycznymi punktami mierzonego detalu,

Il ~ pomiar odlegiodci powierzchni detalu od glowicy
pomiarowei wyposaionei dodatkowo w ubkiad rzuto-
wania plamki swietlnel.

Frzykiadem dla pierwszego przypadku jdest pomiar szerokosci
wategi (nawi janego papieru lub materialiuw) oraz w zastosowa-
niv 2 robotem przemysiowym korebkclia polofzenia chwytaka celem
uchwyoenia w ruchu pewneld klasy detali.

Fravktadem dla drugiego przypadku Jjest pomiar grubodoci ma-
terialdw ocistyoch 1 walcowanyech lub w zastosowaniu = robotem
wspomniana Jud wyied kontrola wymiardw karoserii samochodo-
wes i .



Parametry techniczne

Mapiecia rasilania +13V (DO
+ 5V (DE)
—- &Y (D)
Dopuszczalne zmiany napiecia dla +135 3 A0, 5V -0,5V
dia +5V, -8V 1 +0,28:-0,25V
Stopien ochrony IP354
Wymiary gabaryitowe (bez obiektywuw) 160 » 60 x 30mm
Temperatuwa otoczenia O - 400
Wilgotnosd wzgledna mayx 9O% przy 200
Maksymalne oddalenie czudnika od ukladu przetwarznia 20 m
Czulodgd spektralna 0.4 uw 1.1 um
Zalecany zakres spektrum Oud wuw 0,9 um
Czas nagwietlania 100 us ... 100 ms
Maksymalna czestotliwosdd zegara 5 MH=z
Sygnal wylisciowy analogowy OV ... 1V
Zakres pomiarowy
I rodzai pomiaru zakres dowolnyX

¥rakres pomiarowy Jest uzaleiniony od zastosowaned
optyki i odleglodsci eksporycili od kamervs

prrezy zastosowaniu obiektywu szerckokatnego mozliwy
Jest zakres pomiarowy kilku mebrdw przy podobnym
oddaleniu ekspozycoii, pray zastosowaniu mikroskopu
zakres pomiarowy mode wynosidc lmm lub mnied.

1T rodzald pomiaruy 20mm, S0mm, 100mm

Zdolnosgd rozdrielora czudnika

I rodeai pomiaruy KL-2564: 1/7256 zakresu pomiaroweago
HL—-10243 17102 - -

Il rodzal pomiaru KL—2564: 17312 zakresu pomiarowego
EL-1024: 172048 - -

Dokladnosd pomiaru 0,4%4 dla KL 2856

0. 17 dla KL 1024
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Frogram iniciuje prace kamery linijkowei CCD oraz opracowuie
uzyskane dane pomiarowe w przypadku gdy kamera Jdest uzywana
do pomiaru odlegiodci. Frogram umniliwia prace kamery dia
dwéch  trybdw: uwczenia sig i pomiard. W trvbie uczenia sie
wynik pomiaru wZorca zapisywany Jdest do tablicy WZOR, po
czym operator dopisulie dopuszoczalne odchyiki na plus 1 na
minus. W drugim przypadku, deieli odchyilka od odlegiodsci
wzorcoweld Jest wieksza od odochyilbki dopuszczalneld, Lo wynik
pomiard zapisywany Jdest do tablicy WYNIE.

Dokladny opis poszczegdlnych czedci programu oraz postad
tablic WZOR i WYNIK zamieszczono w listingu.

Instrukcia operatarska

Frogram fadowany Jdest do pamieci RAM pakietuw MMBO do obsza-—
ru adresoweqgo  I000H-Z227H.  Dodathkowo program wykorzystuie
pamied = obsrary I228H-357DH do obliczed oraz zapisu danych
pomiarowych. FPo podigoczeniu monitora operatorskiego oraz
nacidgnieciu prazyoiska RESET 1 klawisza CTRL-0 system Jjest
gotowy do pracy.

Koleinosd czynnosgci operatora:s

1o Imiciui program Jdako zadanie nr 1 od adresu S000H dyrek-—

tywa monitora JO1I J0Q00.

Ustaw przetacznik trybu pracy na pakiecie specializowanym

FLP-256A na tryb uczenia sie w pozycie zero.

Startuld zadanie dyrektywa monitora GO1.

Macidnii RESET oraz CTRL-LC.

Zapisz dopuszczalne odchyiki w tablicy WZOR.

Celem wykonania nastepnego pomiary w trybie uczenia sie

wykonald sekwencie 3-5.

Dla zmiany trybu pracy kamery na tryb pomiaru ustaw prze-—

tacenik trybu pracy w pozvycie Jdeden.

8. Dla pomiaru odleglogci w ftrybie pomiaru wykonai selwen-—
cig -4,

i3

a

O~ L0 s 0

~d

Rozpoczecie nowego cyklu pomiarowege mozliwe Jdest przes wy-

zerowanie roboczych komdrek programu z obszaru I228H-3Z2ZCH.
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PROGRAM POMIARU ODLEGLOSCI
Z WYKORZYSTANIEM KAMERY LINIJKQWEJ CCD.

Ustaw stos p

v

Instaluj przerwanie
od licznikéw mod 256

l

N | Zeruj odpowiednie

komérki pamieci -
7 \L

Wywolaj podprogram

pomiaru odlegiosci

Wynik
‘pomiaru = ¢

Czytaj>

Ag=1 tryb pracy
Tryb pomiaru , Tryb uczenia sie¢
Laduj do akumulatora Laduj wynik pomiaru
zawartoéé komdrki do rejestréw DBE
ILOSC :
v
Okre&l numer pomiaru taduj do HL poczatek
dla danej czegSci tablicy WZ6R
! K
Okre$l numer czgfei ] @pg;fik:j HL.ltak
] zeby wskazywaly
' iejsce zapisu po-
Oblicz odchyike ml N :
(réznics miedzy miaru w tablicy WZOR
odlegtofcig zmierre- _
ng i wzorcowy) gzpis:lggnigzgﬁmiaru
a Y
Modyfikuj wskaZnik
dchylka > T zapisu dla nastepnego
. pomiaru
. !
Zwieksz 6 1 liczbe
Poréwnaj edchyike z wynikdwpomiardw i
odchylka dopuszczalng wpisz do komérki
na minus o ILOSC

Odchytka

< dopuszczalne h { STOP )

N
- y
i Pordéwnaj odchylke z
odchylka dopuszczalng
na .plus .
N

Zapisz odchytke
do komérki 'ODCHZM

© -




)

{tablicy: Wynik

Laduj do HL poczgtek

{Modyfikuj HL, Zeby

lejnege pomiaru

wskazywaly miejsce
zapisu danych de ta=- .
blicy WYNIK dla ke~ -

l/ )

Zapisz numer czefci
do tablicy WYNIK

Y

Zwigksz HL o 2

v

Zapisz numer pomiaru
do tablicy WYRIK
i zwieksz HL o 1

!

Zapisz odleghdsé
zmierzong deo tablicy
WYNIK i zwieksz HL

o 2
4

Badaj znak odchylki
zmierzone;

Odchytka
na mings.'

Zapisz odchylk@ dopusze
czalng na plus do ta-
blicy WYNIK i zwigksz

A
Zapisz odchyike dopusz=-
czalng ra minus do ta=-
blicy WYNIK i zwigksz |

HL o 2

HL o 2

r-

2

Zapisz odchyike zmie~
rzong do tablicy WYNIK

A

Zapal lampke zbyt
duzej odchyiki

@

#

Modyfikuj wskaZniki
dla nastepnegeo po=-
miaru do odczytu 3z
tablicy WZOR i zapisu

do tablicy WYNIK

STOP

@




PODPROGRAM INICJACJI PRACY KAMERY LINIJKOWEJS

Przerwanie

i

N

Inicjalizacja ukladu
8253

I

Inicjalizacja pracy
linijki

v

Czekaj na przerwanie

od.licznikéw mod 256

od licznikéy -——p |
s

Zwigksz numer petli
programowej o 1

mod 256

drugiege bufora
lzq

Sﬁﬁuj zawartosd bufo=-
réw pixrwszegoe i dru-

giege
v

v

Zwigksz czas integracji

o 1 ns

Instaluj‘przerwanie
od timer a '

i

Czekaj na przerwanie
od timer a

Skocz do poczgtku

programu

L

Zapisz wynik pomiaru
do komérki ODLEG

Zapal lampke brakw pop-
rawnege wyniku po 10 ms

v

N
Zapal lampke popraw=
nego pomiaru

T

Zeruj komérke ODLEG

L&

Maskuj przerwanie od
timer a

¥~ Przerwanie od timer®a




Podprogram obstugi przerwania

od licznikéw mod 256,

Blokuj system przerwatf

. Podprogram obslugi przerwania

od timer a

-

v

Blokuj system przerwat

v

Czytaj stan piarwszege
bufora

Kasuj sygnal przerwa-
nia od timera

Czytaj stan drugiego
bufora

Odblokuj system
przerwaf

y

Czytaj stam bufora
alarméw

Odblokuj system
przerwai

RET
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DB 19+6

o ADRES1

XRA f FADRES1: ADRES OBSLUGI PRZERWANIA NR 4

ST4 NUMER $ZERUJ DOFPOWIEDNIE

8TA CZASL F » » « ROMORK1

5ThA CZASH } « « +FAMIEC]

IN OFEH FCZYTAS TRYE PRACY: AO0=0 - UCZENIE SIE.

ANT 1 i A0=1 -~ FOMIAR

CF1I 1

JZ FOMIAR $OR0OCZ JEZELI POMIAR

96 6 36 6 I 36 I I3 36 T6 36 3 I 3 I 3 36 A 96 IE I IE I I 6 A I e A X K

* TRYE UCZENIA SIE ¥

3 3 3 I6 3 I 2 K 6 IE K6 K W N B I A I 32 2 5K K HE I 6N KKK AK

caLL FOMDDL FUYKONAJ FPOMIAR ODLEGLOSCI

LHLE DDLEG FLATIUY WYNIK POMIARU DD HL

XRé fi

CMF i

JC YN

CMF H

JZ KSKOR FBKOCZ JEZELT WYNIK=00COH

XCHG sWYNIK W OE

LXI HeWZOR i HL POCZATER TABLICY WZOR

LA WEK1 . sLADUS DO BC WSKAZNIR ZAFISU OD TABLICY WZOR:

MoV CrA 7 WEK1: MLODSZY BAJT WOKAZNIKA

LA WeK?2 H WEK2: STARSZY BAJT WSKAZNIKA

MOV B:fA

DAD B s00DAS BC DD HL (HL WEKAZUJE HMIEJSCE ZAPISU
FWYNIRKU FOMIARU W TABLICY WZOR)

MOV MsE $ZAFISZ WYNIK DO TABLICY WZDR

INX H '

MOV Me Dl -

LDA WEK1 IMODYFIKUY WBKAZNIR ZAPISU (ZAFIS NOWEGD WYNI-

ADI é iU FOMIARU & KDMOREK DALE.D

STA WSK1

LDA WEK2

ACl ¢

STA Wek2

LhA ILOSC FZWIERSZ O 1 ZAWARTOSC KOMORKI ILOSC

INR A

STA IL.0sC

JMF KERORK FRONIEC TRYBU: UCZENIE BIE

36 6 3 3 7 5 36 36 I 36 I€ 3 6 J6 6 3 I6 5 K I B 3 6 35N H R XX RXK

* TRYE FOMIARU *

EEXEREEERERERRAERRE XA X ERERERAIEX RS

call FOMODIL FWYRONAS FOMIAR ODLEGLDSCI

LHLD ODLED SLADUS WYNIK POMIARU DO HL

XR& A

CHP L

JC DORW

CMP H
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™

G&
Ch
SE
23
b

2hA

Ch

n2
768
2F
a7
7B
2F
oF
12
ER
ES
ch
11
Co
El
7C
Ea
DA
€2
7n
EE
DA
7C
Fé
&7
L2
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4331

7430
7430
01
2E32
01
B330

2432

3432
2E32
o1

5830
3432

Fo31
0400
1A32

4021

C730

4031

80

E7320

HDRW:

KON:

ETAR:

USTAWER:

ZAFISZ:

JZ

LDA
MOV
LDA
INR
CHF
JE
JZ
MVI
STh
CF1
JNZ
LHLD
INX
SHLD
LbA
CFI
JNZ
LHLD
MOV
CFRI
JNZ
MVI
MVI
CALL
MOV
INX
MOV
LHLD
CaLL

JNC
MOV
CHA
MOV
MOV
tMA
MOV
INX
XCHG
FUSH
CALL
LXI
CALL
FOF
HOV
CHF
JE
JNZ
MOV
CHF
JC
MOV
ORI
MoV
JHF

KEROR

ILOSC
Evf
NUMFOM
A

E

KON
KON
firl
NUMFOM
i

8TAR
NUMCZ
H
NUMCZ
NUMPOM
1
USTAMR
NUMCZ
Arl

1
USTAWER
Cr0
By O
IND
EsM

H

Ity
DOLEG
ODEJM

DaLEd
arQl

JIFY-]
firE

EsA
o

H

IND
D4
FORDW

H

AisH

n
KONCZ
ZAFISZ
Asl

E
KONCZ
AsH
80H
Hsé
PISZ

FSROCZ JEZELI WYNIK=0GOOH

$OKRESL NUMER FOMIARU ‘DLA DANEJ CZESCI

e

FORRESL NUMER ROLEJNEJ CZESCI

$OKRESL STAN REJESTROW BC - REJESTRY EC MODY-
FFIRKUJA STAN REJESTROW HL WSKAZUJACY MIEJSCE
FZAFISU DANYCH W TABLICY WYNIK

FLADUY D0 DE DODLEGLOSC WZORCOWA

sLADUY DO HL ODLEGLOSC ZMIERZONA
FODEJMIY OD ODLEGLDSCI ZMIERZONEJ ODLEGLODSC
FWZORCOWA I LADUJ ODCHYLKE DO DE: DE=HL-DE

FGROCZ JEZELI DICHYLKA NA PLUS

FTWORZ UZUFELNIENIE DD DWOCH

#W HL DDCHYLKA ZMIERZONA NA MINUS

FFORDUNA.Y ODCHYLKE ZMIERZONA NA MINUS Z OD-
FCHYLRA DOFUSZCZALNA

$SKROCZ JEZELI ODCHYLRA ZMIERZONA NA MINUS

? o ...MNIEJSZA OD ODCHYLKI DOFUSZCZALNEJ
FODCHYLKE ZMIERZONA NA MINUS ZAFISZ DO TAB-
FLICY WYNIK Z AlS=1

FEROCZ DO ZAFISU ODCHYLEK ZMIERZONYCH DO
fTABLICY WYNIK
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0175  30CE
0176  30CF
0177 2000
0178 3003
0179  30D6
0180  30D9
0181  30DA
0182  30DE
0183  30DC
0184  ZODF
0185  3Z0E2
0186  30EZ
0187  30E4
0188 30E7
0189

0190

0191  30EA
0192

0192 30ED
0194  30FO
0195  30F1
0196  30F4
0197  30FS
0198

0199

0200  30F6
0201  30F7
0202  30FA
0203 Z0FE
0204  30FC
0205 ZOFD
0206  30FE
0207  ZOFF
0208 3100
0209 3103
0210 2104
0211 3105
0212 3106
0213 3109
0214  310A
0215 310E
0216 310C
0217 310D
0218 310E
0219 310F
0220 3110
0221 3113
0222 3114
0223 311S
0224

0225 3118
0226  311B
0227  311E
0228 312
0229 3122
0230 3123
0231 3124

0232

3125

ERB
ES
Ch
11
Cch
El
7C
BA
A
2
7D
BR
DA

22

21

A
4F

3h 2

47
09

ES
2

ER
El
73

72
23
A
77
23
ES
2h
EE
E1

72

x4

et

72
27

vt

ES

2h 3

7C
17

oA

Ch
11
o
El
73
232
72

c3

FO31
G200
1432

41031

E720

4031

2A32

3432

2E32

3832

DALEJ:

FISZs

XCHB
FUSH
CALL
L.XI
CallL
FOF
HOV
CHF
JC
JNZ
MOV
CHF
JE
SHLD

LXI

LDA
MOV
LDA
MOV
DAD

FUSH
LHLD
XCHG
FOF
MOV
INX
MOV
INX
LDA
MOV
INX
FUEH
LHLD
XCHG
FoF
MOV
INX
MOV
INX
FUSH
LHLD
MOV
RAL
JE

CaLL
LXI
CALL
FOF
MOV
INX
MOV
JMF

H

IND
D2
FORDW
H

ArH

U
RONCZ
FIGZ
AL

E
KONCZ
ODCHZM

He WYNIK

WEKRE
CsA
WERE
B
B

H
NUMCZ

H

MeE

H

Ms I

H
NUMFOM
MrA

H

H
ODLEG

'F

oIl

T LTI XT I

ODCHZM
ArH

MINUS

IND
D2
POROW
H

MeE

H

MeIt
Z8F
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#W HL DDCHYLKA ZMIERZONA NA FLUS

# PORDWNAJ ODCHYLRE ZMIERZONA NA FLUS Z 0D~
$CHYLRA DOFUSZCZALNA

$EK0CZ JEZELI ODCHYLKA ZMIERZONA NA FLUS

? .. JMNIEJSZA OI' DOPUSZCZALNEJ
FZAFISZ ODCHYLKE ZMIERZONA DO KDMORKI ODCHZIM

FFOCZATER ZAFISU DANYCH DO TABLICY WYNIK
FHL WSKAZUJE FOCZATEK TARLICY WYNIK
FMODYFIKLLY ZAWARTOSC REJESTROW RBRC

FD0DAJ ZAWARTOST REJESTROW EC DO HL
FREJESTRY HL WEKAZUJA MIEJSCE ZAFISU DANYCH
#W TABLICY WYNIK

FZAPISZ DD TABLICY WYNIK NUMER CZESCI

FZAFPISZ NUMER FOMIARU DLA-DANEJ CZESCI

FZAFISZ ODLEGLOSC ZMIERZONA

#ZAPISZ DDCHYLKI

$5K0CZ JEZELI DD ZAFISU DDCHYLKA ZMIERZONA
iNA MINUS
FZAFISZ ODCHYLKE DOPUSZCZALNA NA FLUS

#W DE DDCHYLKA DOPUSZCZALNA NA FLUS

FEROCZ 10 ZAPISU ODCHYLKI ZMIERZONEJ



» DN 2 ORERKAM=DEERAN

*MACRO-BO”
0233 3128
0234  312R
0235  I12E
023 3131
023 3132
0238 3133
0219 3134
240 3135
0241 3134
0242 3137
0242 313A
0244  313R
0245  313C
0246 312D
0247  3I13E
0248

0249  313F
0250 3141
0251 3142
0252 3145
0253 21147
0254 3149
0255  314A
0256 314D
0257 3150
0258 3153
259 3154
0260 3157
0261 3158
0262  315R
0263 31SC
0Ré4  315F
0265 3162
0266

0267 3165
0268 3144
0269

0270

0271

0272

0272 3149
0274 314k
0275 316D
0276 3170
0277 3172
0278 3174
0279 3177
0280 3179
0281  31i7E
0282 3170
0283  317E
0284  317F
0285 3180
0286 2183
0287 2184
0288 3187
0289 3189

0290

3iet
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ch
i1
ch
El
73
23
72
23
ES
2
ER
El
73
22

72

3E
Bl
32
3E
n3

ae

K4

Dz
A
C4
D3
A
CE
2
aF
na
76

3h
3C
32
FE
Ch
3

Fo31
0400
1A32

3A32

09

2832
00
F2

2932
3632
0600

6231
0000
3632

3 F403

BO
87
3032
28
Bé
3132
00
86

2032

b731
2AE2

MINUS: CALL
LXI
calL
FOP
MOV
INX
MOV

Zak: INX
FUSH
LHLD
XCHG
FOF
MOV
INX
MoV

MVI
ARD
ETA
MVI
ouT
AlC
STa
KONCZ: LHLD
LXI
DAD
LDA
MOV
LDA
CHF
JNZ
LXI
PDFR:  SHLD

KREKOK:  NOP
JHF

IND
D4
FOROW
H

M:E

H

MsD

H

H
QDCHZM

H
MsE
H
Mot

A 7H

C

WSKC
ArO

OF 2H

E

WSKE
INDEKS
s &

n
NUMPOM
Era
ILasc
E

FOFR
He O
INDEKRS

KBZAL

$ZAPISZ DDCHYLRE DOFUSZUZALNA NA MINUS

iW DE ODCHYLKA DOFUSZCZALNA NA MINUS

FZAFISZ ODCHYLKE ZMIERZONA

FMODYFIRUJ REJESTRY BC DILA NASTERNEGG ZaPIsu

FZAFAL LAMFKE ZBYT DUZEJ ORCHYLKI

FMODYFIKUY WSKAZNIK INDERS

FRONIEC PROGRAMU

# POOFROGRAM DDCZYTU DANYCH POMIAROWYCH

FOMODL: HMVI
ouT
FOMW:  LDA
AT
ouT
LDA
ACI
ouT
XRA
ouT
HLY
NOF
LbA
INR
8TA
CFI
JZ
LDA

ArOECGH
87H
CZasL
LICZ
g4H
CZABH
Q

B26H

a

OF&H

MUMER
A
NUMER
1
CZERAJ
LICZ1

FOKRESL DLA LICZNIKA NR 2 TIMER'A 8253 FRACE
iW MODZIE Oy FIERWSZE PRZERWANIE FD 1 MS

F INICJUJ PRACE LINIJRI
FCZERAL NA PRZERWANIE OD LICZNIKOW HOD 234

FZWIEKSZ NUMER PETLI FOMIARDWEJD O 1

F IGNDRUJ FIERWSZY FOMIAR
iBADAY STAN PIERWSZEGD BUFDRA



P IR S LAERANEUL A RAM

0348

“MACRO-80~
0291 3iBF
0292 3191
0293 3194
02%4 3196
295 2199
0296  219C
0297 31%t
0298 314l
Q299 3lA4
0300 3146
0301 2149
0302  31AC
0303 Z1AD
0304 31RO
0305  31R1
0306  3iB2
0307  3iR4
0308  21BS
030%  31Ré
0310  31R9
02i1  3iBA
0312  Z1BC
0313 31iFF
0314 3102
0215  21C4
0316 3107
0317  ZiCA
0318 31CC
0319  31CF
0220 31D
0321 3il4
ozz22 31V
03223
0324 X 3108
0325 X 21D9
0326 X 31DE
0327 31D
0328 31Dk
0329  31DF
0320  31EZ2
0331 31E3
0332  31ES
0333 31ER
0334  Z1ER
0335  31ED
0336  Z1EF
0337
0338
0339
0240
0241
0342  31F0
0243  21F3
0244  31F4
0345 31F7
0346  21FB
0347  31F9

3iFA

XAE

FE
ch
FE
oA
3A
FE
cA
3A
FE
c2
A
&F
34
85
6F
IE
17
67
22
AF
03
c2
3A
FE
CA
A
Cé

32

3A
CE
32
00

IF
12 0
1F32

764

00

3

AF

n3

21

22

3E

n2

Ce

21
ES
2h
ERB
El
19
e

Wis=00-20 Lbéilntoy
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60
BF31
0&
BF31
2832
00
BF31
2032
Qo
BF31
2A32

3

6031

FO
0000
3832
0g
91

NCZAS:

R

CZERAD:

ALARM:

KONIEC:

CPI 0

JZ NCZAS
CPI &

JC NCZAS
LDA LICzZ2
LRI 0

JZ NCZAS
LDA REJA
CPI 0

JNZ NCZAS
LDA LICZ1
MOV L:A
LDa LICZ2
abn L

MoV LA
MVI f12 0
RAL

MoV HeaA
SHLD QDLEG
XRA A

ouT OF 4H
JHMF KONIEC
LDa NUMER
CPI OEH
JZ fil.ARM
LDa CZASL
ADI 28H
5Té CZASBL
LDA CZA5M
ACI ¢

STa CZASH
NOF

INSF 3y ADRESZ2
RET 3

OB 1923

bW ADRES2

HLT

NDP

JMF FOMUR
XRA A

ouT OFOH
LXI Hs O
SHLD DDLEG
MVI ArOBH
ouT Z1iH
RET

#8SROCZ JEZELI ZAWARTOSC

} .. RUFDRA ( &
FRADAJ STAN DRUGIEGD BUFORA

FEROCZ JEZELI ZAWARTOSC = O
FRADAJ STAN RUFORA ALARMOW

FSKOCZ JEZELI ZAWARTOSC = ©
F00DAS DO SIERIE ZAWARTOSCI BUFORDW:1 T 2

$ZAPISZ WYNIK POMIARU W KOMORCE ODLED
iZaPAL LAMPRE FOFPRAWNEGD FOMIARU
FSKOCZ DO ETYKIETY KONIEC

FSKOCZ JEZELI 10 POMIAR NIEUDANY
FZWIEKSZ CZAS INTEGRACJI LINIJRI D 1 MS

FINSTALUJ PRZERWANIE OD TIMER'A

FCZERAS NA FRZERWANIE DD TIMEKR'A

FWYKONAJ NOWY FOMIAR

FZAPAL LAMFKE BRAKU FOFRAWNEGD WYNIKU FO 10
# FOMIARACH

FWYZERUJ KOMORKE ODLED
FRASUS SYGNAL FRZERWANIA DD TIMER'A

i PODFROGRAM DKRESLANIA MIEJSCA ZAPISU KOLEJNYCH DANYCH W TABLICY WZOR

IND:

LXI
FUSH
LHLD
XCHG
FOF
DAD
RET

HsWZOR
H
INDERS

H
I
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0406

“ HACRO-80"
0345

0350

03s1

0352

0353  31FB
0354  31FC
0355  3IFE
0356  Z1FF
0357 3202
0358 3204
0359 3205
0360 3208
0361 3204
0362 320C
0363  320F
0364 3210
0365

0366

0367

0348

0369 3213
0370 3214
0371 3215
0372 3216
0373 3217
0374 3218
0375 3219
0376

0377

0378

0379 321A
0380 321K
0381 3210
0382 321D
0383  321E
0384

02835

0386

0387  320F
0388 322

0389 3222
0390 3224
0391 3225
0392

0393

0394

0395

0396 322

0397 322

0398 3224
0399  322E
0400 3220
0401 322D
0402 322

0403 322F
0404 3230
0405 3231

3232

F3
DR
2F
32
Dk
2F
32
Dk
Eé&
32
FE
3

7D
93
SF
7C
74
57

Cy

19
3E
23
56

Co

F3
3E
nz
FB
C2

EO
87

F703
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;FODFRDGRAM DBSLUGI FRZERWANIA OD LICZNIKOW MOD 256

ADREES1: DI
IN
CHA
5Ta
IN
ChA
&TA
IN
ANI
5Ta
EI
JHF

$ FODFROGRAM

ODEMM: MOV
SUR
MoV
MO
SEE
MoV
RET

OFCH

LICZ1
OFAH

LICZ2
OFBH
3
REJA

WYonT

FELORUJ INNE FRZERWANIA
FLZYTAJ BETAN FIERWEZEGD EUFORA

JCZYTAJ STAN DRUGIEGD BUFDRA

fCZYTAJ STAN BUFORA ALARMOW

DDEJMOWANIA DE=HL-DE

Arl
E
Era
AsH
D
Dty

i FODFROGRAM PRZESYLANIA Z PAMIECI DO REJESTROW DE

FOROW: DAD
MOV
INX
Moy
RET

It
EsHM
H
DM

T e

iFODFRDGRAM ORSLUGI FRZERWANIA 0DV TIMERA

ADRES2: DI

MVI
out
EI
JHP
FREZERWAC.JA
WSKC: D&
WSRE: DS
LICZi: D&
LICZ2: DS
REJA: DS
NUMER: DS

NUMFOM: DE
ILOEC: D8
GCZASL: IS
CZASM: IS
WSK1: I8

AsOBOH
87H

wYyopT

FAMIECI

D O O N N A AT W)

FRASUJ SYGNAL FRZERWANIA OD TIMER ‘A

FMLODSZY BAJT WSKAZNIKA ZAFISU DO TABLICY WYNIK
F8TAREZY —--]-—- e e e ] e
$ZAWARTOSC PIERWSZEGD RUFORA

# ZAWARTDEC DRUGIEGD BUFORA

#ZAWARTOSC RUFORA ALARMDUW

FNUMER FETLI FPOMIAROWEJ

FNUMER ROLEJNEGD FUNKTU FOMIARDWEGD DANEJ CZESCI
FILOSC FUNKTOW POMIAROWYCH DLA DANEJ CZESCI
FMLODSZY PBAJT ZAWARTDECI LICZNIKA 2 TIMER'A
FSTARSZY -~—~l-=~ - e |

FMLODSZY BAJT WSRAZNIKA MIEJSCA ZAFISU DO TABLICY WZOR
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Q407 3233 WER2: D8 1 FSTARSZY  ——=frmee e e it R
0408 2234 NUMCZ: DS 2 i NUMER KDLEJNEJ CZESCY

0407 2236 INDEKS: IS 2 FWSKAZNIR MIEJSCA ODCZYTU Z TABLICY WZODR
0410 2238 OLEB: DS 2 FWYNIK POMIARU

0411 3234 ODCHZM: DB 2 FODCHYLRA ZMIERZONA

0412 - 3223C WZOR: DS 180H $TABLICA WZOR

0413  33BC ne 30H

0414  33EC . ST05: DS 1 §8T0S

0415 J3ED WYNIK: D8 1B80H i TABLICA WYNIK

0416 END

-



$
GZaSL
DORW
INDEKRS
KOZAh
LICZ2
NUMER =
ODLEG
FOMDDL=
FOROW =
USTAWE=
WSKE
ZaF

[ O O I I |

o

354D
2230
3063
3234
03F4
322E
3220
3238
2149
3214
3098
2228
3135

(R)

(R}

XX ¥
ADRES1= J1FR
CZaBH = 3231
DWYN = 302a
RON = 32074
REROK = 3145
MINUS = 2128
NUMPOM= 322E
FISZ = 30E7
FOMW = 318D
REJA = 322C
WK1 = 2232
WYNIK = J3ED
ZAFISZ= Z0C7

IDENTIFIE

ADNRES2
CZERAJ
ILosc
RONCZ
LICZ
NCZAS
ODCHZM
FOCZT
FOMWZ
STAR
WSK2
Wyoony

# o onu

I L B | S { ST A ¢ I

RS

I21F
31in7
222F
314D
602

21BF

-
323

3000
201k
3083
3233
Q3F7

%k AR

(R}

(R)

ALARM
DALE.
IND
KONIEC=
LICZ1
NUMCZ
ODEJH
FOMIAR
FOFR
57T0S
WSKE
WZOR

[ | B S N S| B S 1]

31E2
20CE
J1FQ
31ER
3224
3234
3213
3054
3162
23EC
3229
3230

T oal ol bt

i
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Zestaw pomiarowy zawieratl:
- glowice pomiarowg z kamera linijkowa EL-254 i urzadzeniem
ofdwietlaigcym KELD-1

- kasete INTELDIGIT PROWAY z pakietamis
MM—-80
MIW-20
ML-—-30
ELF-25468 /pakiet specializowany kamerv/

-~ monitor operatorski MERA 7952

Giowice pomiarows umieszoczono na statvwie 1 polaczono kablem
transmisyinym =z pakietem specializowanym.

Wylonano badania:
— Fomiar charakterystyki wrzadzenia
- Symulacia procesdiw uczenia i pomiaru

1. Fomiar charakterystyki wykonano przy pomocy S$ruby mikro-
metrycznel = nasadka tarczowa wedlug algorybmus

a. ustawiono kat nachylenia osi kamery 1 urzadzenia odéwie-—
tlajacego tak, aby przesuniecie przedmicotu mierzonego
(w tym przypadlku tarczy Sruby mikrometryczneld) o 1 mm
powadowalo zmiane wskazania o 10 jednostek

b. ustawiono glowice pomiarowa na takield wysokodci, aby
poczgtel zakresu pomiarowego pokrywal sie z poczatkiem
zakresu Sruby mikrometryczned

c. zmierzono charakterystyke dla catego zakresu druby mibk-
rometryozneld (23 mm)

d. zwigkszono wysokodd glowicy pomiarowe]

e. zmigrzono charakterystyke djak w pkt. .

f. zwieksrono wysokodd glowicy pomiarowei o 9 mm

g. zmigrzono charakterystyke dak w pkt. c.

Wyniki pomiardw przedstawiono w  tabeli oraz na wykresie.

o 18,5 mm



s e

2. Symulacie procesdw uczenia i pomiaru wykonano przy pomocy
zestawu przedmiotdw wedlug algorytmus:

Cu
d.
EH

fu
g

przetacrzono urzadzenie w "trvb uczenia®
wykonano procedure pomiarowa dla:
—podstawy = tworzywa sztucznego
—gltadkiego metalowego krazka umieszczonego na podstawie
—porowatei blachy umieszczoned na kraiku i podstawie
wpisuiac za kaddym razem dopuszczalne odchylki rdwne
4 jednostkom
prretaczono wrzadszenie w "tryb pomiaru”
wykonano procedury pomiarowe w koleinogci dak w pkt. b.
wykonano procedury pomiarowe w koleineodgci iak
podiztadaiac pod podstawe karton

Jykonano procedury pomiarowe w koleinodci dak w pkt. b.

wylkonano procedury pomiarowe w koleinosci odwrotnei niz
w pkt. b.

Sygnalirzacia alarmu za duted odchyiki wligczalta sie przy po-
miarachs

- w pkt. . — wszystkie pomiary
- w pkt. g. — pomiary 1. i 3.



Charakterystyka pomiarowa

H mim 8 hex H e H delta :
: 0O H 23 : 25 H - :
: i H 2E z 4b H 11 H
: 2 H 38 : 58 H 12 d
: A 5 4% H &7 : i1 2
: 4 : 4F : 7% : 10 :
: b 8 59 z 2% - 10 H
3 & : &3 : 5% H 160 :
: 7 2 6D : 109 z 10 g
s 8 5 77 5 119 z 10 :
2 7 H g2 z 1350 H 11 :
s 10 : an H 141 H 11 :
: 11 2 9% 2 153 : 12 8
H 12 : 3 H 163 : 10 H
: 3 H A : 172 5 7 d
: 14 5 BS : 181 : ? :
: 15 : BF H 191 H 10 :
H 14 3 C? z 201 H 10 :
H 17 H A H 211 : 10 H
H 1 : Do 3 221 3 10 H
: 1< H Eé 5 230 2 4 :
: 20 5 EF H 239 H 7 :
H 21 2 Fo ] 249 5 10 H
: 232 : 103 : 259 p 10 :
: 2= s 100 3 268 8 4 8
: 24 : 115 : 277 : ? :
: 25 : 11D 8 2835 : 8 E
: 0Q 3 El 5 225 H - z
5 1 2 E& H 24 H 7 :
: 2 H I 2 2473 H G H
H a3 3 FD : 25% H 10 :
: 4 8 104 8 262 : 7 H
8 5 : 1160 3 272 8 10 .
H & ' 119 5 281 8 2 H
: 7 2 122 3 290 : 4 H
: g s 12B : 299 H 9 i
: < : 124 3 208 H < '
H 10 2 1350 8 Zlb H 2 H
H 11 H 144 5 E24 8 8 :
: 12 : 14D 3 EEE i 7 :
: 13 z 155 3 41 : 8 :
: 14 z 13D z 249 : a8 :
H 13 3 1465 3 357 2 a8 g



mim : he 2 dec delta 2
H 16 : 16C g 264 7 2
H 17 H 174 : 372 5 8 :
H g H 178 : S379 H 7 2
H 19 5 182 3 s 7 :
20 189 : I9= : 7 z
21 191 z 401 H 8 :
: 22 197 : 407 1 & :
: 23 19E H 414 : 7 :
s 24 : 1A% 2 421 2 7
25 iac 428 7
: 12 5 192 402 - :
: 13 3 194 8 410 s 8 z
: 14 3 1A2 8 41 : 8 :
H 15 : 1AE 427 : 7 8
: ié H 1Bl : 473 : & 8
17 E 1B% H 441 z & 5
18 1C1 H 449 : 8 :
19 H 108 454 z 7 z
: 20 100 464 8 :
21 z 1D& 4 470 & 3
2 22 3 1DB H 475 5 :
23 2 1EQ : 480 3 H
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