O MYSLOWY INSTYTUT AUTOMATYK! I POMIAROW
S . MERA-PIAP
,1 erozohmskle 202 02-222 Warszawcx Telefon 23-70-81

l . e —

[

- srodek Automatykl Elektryczneg

PR P R I I -

Pracowma Systeméw ley1 nych

Gio}"m"’ wykonawca dr inz. Bohdan Kontrymowicz
"i konawcy mgr inz. Andrzej Zasucha
mgr 1inz. Dariusz Okrasa

Konsultant"

-

@ - |
. Nr zleéemuiRp_Gl System, wizyiny dla robotéw IRp

’

-~

Zad. 4.2 — Opracowanie dokumentacji
do prototypu

1
i

Zleceniodawca CPBR 7.1

! Prace rozpoczeto dnia zakonczono dnia

01.03.90 . 31.03.90
Kierogynik Pracowni Kierowik O3rodka
. ~ .
° dr inz.J.Frontcgzak .
/ . AN
Pracg zawiera: Rozdzielnik - ilo&¢ egz:
stron ‘ Egz. 1 BOINTE
rysunkow - ' . Egz. 2 OAE
f°3°920ﬁi Eg’z. 3 OAE
tabel Egz. 4 OAE
tablic - Egz. §
za?qcznikéw Egz. 6
Nr rejestr. 6431 . .

y anérz.m_/«y ¢ & 036_



-

Analiza deskryptorowa _—

SYSTEMY WIZY + ANALIZA SCENY
ROBOTY P SLOWE + ROZPOZNAWANIE.
OBRAZO

Qo0 pRREMYEOE | TELEWZTR, ZASTOSOUANIE
/

Andaliza dokumentacyjna N

Praca zawiera dokumentacie prototypu
systemu wizyjnego dla robotdw prze-
mysitowych IRp.

Tytuly poprzednich sprawozdan

/

Zadanie 1.1- Prace studialne
Nr rejestr.5836

Zadanie 1.2~ Opracowanie zatozen i wybdr
algorytméw
Nr rejestr.5913

Zadanie 2.1- Projekt sprzetu i oprogramowania
systemu wizyinego 2-D i badanié
algorytmdéw przetwarzania wizji
Nr rejestr.6035

Zadanie 3.1- Dokumentacja, wykonanie,
oprogramowanie 1 badanie
modelu systemu wizyjnego 2-D

, Nr rejestr.6370

Zadanie 4.1- Modyfikacja projektu ukiadu

Nr rejestr.6418

33845°63/49)001.11 2 Rboly preuiore
UKD 024.291 43, 00UAte  Teluizf - o> FOIRMT

PIAP £1/88 10000



1. PRZEZNACZENIE

System wizyjny 2D dla robota préemyslowe@o ma =za zadanie
rozpoznawad, detal bedacy w polu widzenia kamery tzn. zaliczyd
go do jednej z klas lub okreslié go jako nigzidentyfikowany
oraz okreslid polozZzenie detalu na plaszczyZnie tzn. wyznaczad
parametry chwytu:

- potozenie punktu Tp C touch point 3 we wspdirzednych kamery,
- rotacje chwytaka robota wokdi tego punktu.
Zaktada =sie, zZ2e w polu widzenia kamery znajduje sie

pojedynczy detal.

2. DANE TECHNICZNE

Kamera . . K-17 produkcji WZT
Ilos¢ pakietdw przetwarzania 4 ‘

Typ pakietdw zgodnie z BN-84.310-03
Rozdziel czosé obrazu . 2856256 punktdw

Iloéé poziomdw szarosgci 256

Przetwarzanie obrazu binarne \

Czestoil. takt. sygnatu wizyjnego 7 MH=z .

Pamied obrazu : 2 platy po 8k x 8 bitdw
Ilos< filtraéji .1 do 3 plus konturowanie
Procesor ) INTEL 801886 -
Koprocesor Copcjonalnied 3 INTEL 8087

Pamied¢ EPROM 32k x 16 bitdw

Pamigé¢ EEPROM (na cartridge’ud 2k x 8 bitdw

Pamied RAM ) 8k x 16 bitdw

Interfejs szeregowy rRE232C

Interfejs rdéwnoleglty 8 linii wejscia.

8 linii wyjscia

8 linii sterujacych
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Napiecia zasilania: .

Zz magistrali systemu +12V, +5V,

Zz zasilacza izolowanego galw. +12V Ckamera, obw:we.D,

z przetwornicy ' +12V, —-12V C(SIOD.
Uktady izolowane galwanicznie obwody kamervy,

obwody interf. szer.
Oprogramowanie:

systemowe zawarte w pamieci EPROM systemu .
aplikacyjne twor zone autbmatycznie'pgdczas fazy uczenia

systemu i przechowywane w pamiegci EEPéOM
wspomaga jace dobdr parametréw do przetwarzania obrazu za

pomoca symulacji pod MS-DOS na IBM PC

lub

oprogramowania systemowego z wykorzystanienr

specjalizowanego urzadzenia operatorskiegd

3. BUDOWA I DZIALANIE SYSTEMU N

W skiad systemu wchodza:
-~ kamera matrycowa CCD K-17 ‘produkcji wZ2T ¢ moze byd
- zastosowana dowolna inna kamera pracujaca w standardzie CCIR
625 linii B0 Hz D,
— zestaw 4 pakietdw tworzacych jeden blok przystosowany do
kasety 18", ze zigczami ébiektowymi na ptycie czoltowej,
— kable: sygnalowy i zasilajacy kamere. .
Kamera, w =zaleZnosti od potrzeb, moze byé zamontowana na
ramieniu robota, badZ tez w jego otoczeniu. Z reszts systemu
potaczona jest kablem =zasilajacym 1 kablem transmitujscym

sygnait wizyjiny. - -



Pakiety ukladu przetwarzania s3 umieszczane w kasecie

systemu sterowania robota. Komunikacja miedzy nimi zrealizowana
A

zostala =za pomocsy magistrali wewnetrznej, "niewidocznej'" dla

systemu sterowania robota. Rozmieszczenie sygnal éw na

‘ztgczach magistrali wewnetrzne) przedstawiono w tabeli 1.

Tylko jeden z pakietdw jest wyposazony w zigcza magistrali
kasety i korzysta =z 1linii =zasilania. W ten sposdb uzyskano
niezaleznosd¢ (z dokitadnoscia do 1linii =zasilaniad pracy obu
systemdw.

W skiad uktadu przetwarzania wchodza nastepujace pakiety:

1. Pakiet interfejsu kamerowego P1,
2. Pakiet filtracji Pz,
3. Pakiet procesora P3,
4. Pakielt parametrdw P4.

3.1. PAKIET INTERFEJSU KAMEROWEGO

Pakiet ten zawiera ukiad wydzielajacy sygnaty synchronizacji
poziomej 1 piocnowej =z sygnatu wizyjnego C(UL1262D, uktad
przetwarzania analogowo-cyfrowego (TDAS703D, blok izolacji
galwanicznej obwoddw wejsSciowych kamery od reszty systemu
Ctransoptory BN137>3 oraz komparatory cyfrowe CUCY748383 do
binaryzacji sygnaitu wizyjnego i wyznaczania histogramu jasnosci
obrazu. Na pakiecie =znajduje sie ponadto ukiad mieszacza

sygnaiu binarnego z impulsami synchronizacji.

3.2. PAKIET FILTRACJI

Pakiet ten =zawiera blok rejestrdédw przesuwnych CHEF47312
formujacych binarny sygnat wizyjny w posta¢ konieczng do
filtracji, =zestaw pamieci PROM (38380 realizujacy filtracje 1
konturowanie oraz block generacji przebiegdw taktujscych prace

catego pakietu.
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3. 3. PAKIET PROCESCRA
Na pakiecie tym znajduje sie ukiad procesora (801880 wraz

koprocesorem arytmetycznym (8087, pamied  programu EPROM

.C2x272563, pamigd danych RAM (2x62643, dwudostepna, dwuplatowa

pamied obrazu (2x6264D oraz pamied wzorcdw EEPROM (281 7AD.

3.4. PAKIET PARAMETROW

Pakiet ten zawiera uktady licznikdw CUCY?%lSl, 82530 stuzace
do obliczania parametrdéw obrazu, interfejs szeregowy (8251) =z
buforami (1488, 1489) izolowanymi galwanicznie oraz interfejs

réwnolegty (82553.



Tablica 1.

ZLACZE 1 ZLACZE 2
a ’ b nr a b
+12V +12V 1 PCS1 PCS2
GND ~ GND 2 PCS3 PC54
PHO PH!1 3 VBIN ADO
DH2 PH3 4 VFLT AD1
PH4 PHS 5 VKTR AD2
PH6 PH7 6 VPOL AD3
PKO ~ PK1 7 AD4
PK2 PK3 8 ~SNCH AD5S
PK4 PK5 9 —SNCV AD6
PKé6 PK7 10 TIO AD7
J AR2 11 CLKP DRQO
WR AR1 12 CLKK DRQ1
ALE CLKG 13 CLKI 'SNCV
TIi1 RESET 14 ICLK INT3
GND GND 15 GND GND
+5V +5V




