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Analiza deskryptorowa
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Andaliza dokumentacyjna-
{

W sprawozdaniu zawarto WTO, instrukcje testowania i opis programu
testujqcego.

Tytuly poprzedmch sprawozdan
UR-02.04.01 Zastosowanie robota IRb-6 do kontroli wym1aréw
la Wykonanie analizy mozliwosci zastosowania robotéw przemyslowych
"do kontroli wymiardw w oparciu o literature. Nr rej. 4375
1b Zalozenia techniczne i koncepcje rozwigazarn techn. Nr rej. 4452
2. Projekt modelu glowicy pomiarowej oraz projekt modelu przetwa-—
rzajacego wyniki pomiardw. Nr rej. 5395
RP-63 Rodzina ukladéw wizyinych opartych -na kamerach 1ijkowych
CCD dla robotdéw przemyslowych. )
1.1 Opracowanie dokumentacji modeli rodziny kamer linijkowych CCD.
Nr rej. 5744
| 1.2 Opracowanle\oprogramowanla i badan1a modelu urzadzenia do bez-—
dotvkowej kontroli wymiardw na stanowisku laboratoryjnym.
Nr rej. 5810
1.3 Wykonanie i przebadanle modeli rodziny kamer 1linijkowych CCD.
| Przebadanie modelu bezdotykowej kontroli wymiaréw za pomoca
fobota przemyslowego na stanowisku z IRp—6. Nr rej. 5926
2.1 Opracowanie dokumentacji i montaz modelu wielokanalowego ukla-—
du wizyjinego do analizy Jjednej linii obrazowej (1-D).
Nr rej. 6034
3.1 Wykonanie i uruchomienie prototypu wielokanalowego ukladu wi=
zyjnego 1-D. Wykonanie i uruchomienie prototypu urzadzenia do
bezdotykowej kontroli wymidardw za pomocg robota IRp. Podpisa—
nié wstepnej umowy wdrozeniowej. Badania czystosci patentowej
na terenie PRL. Nr rej 6291
4.1 Opracowanie bloku programéw testujgcych. Badania pelne i bada—
nia KEM prototypéw wg p.k. 3. Opracowanie DTR. WITQ Instrukcjsa
UKD testowania i Opis programu testujacego. Nr-rej. 6414
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STANOWISKO BADAWCZE

W sklad stanowiska badawczego wchodzily nastepujace elementy:

— robot IRp w wersji standardowej;

— 3-kanalowy system wizyjny 1-D, tj. pakiet PS-13 =zamontowany
w szafie sterujacej robota oraz glowica pomiarowa 2z Kkamera
linijkowa KL-256 i 2rdédlem swiatla do rzutowania plamki
Swietlnej, zamontowana na ramieniu robota;

— detal obmierzany;

— monitor ekranowy:

— drukarka z wejsciem szeregowym RS—-232C (uzyto drukarke D-100
produkcji MERA-BLONIE).

Na stanowisku badawczym nie bylo mozliwosci przytwierdzenia
robota na stale do posadzki, a jedynie do drewnianej palety, co
moglo wplywa¢ na zmniejszenie dokladnosci pomiardéw. Zadanie po-
legalo jednak na prowadzeniu badan funkcjonalnych i w tym =za-
kresie moglo by¢ wykonane rdéwniez w opisanych wyzej warunkach.
Dokladnos¢ pomiarowa ukladu wizyjnego zostala przebadana

we wczedniejszym etapie pracy.

PROGRAM TESTOWY

W celu przebadania wspdlpracy ukladu wizyjnego =z robotem IRp
zostal napisany krétki program testowy uwzgledniajacy wszystkie
jakosciowo rézne sytuacje pomiarowe.

Ze wzgledu na rodzaj montazu kamery linijkowej na ramieniu
robota pomiary wykonywano jedna tylko kamera (wzglednie czujni-
kiem pomiaru odleglosci metoda triangulacyjna), ktéry na okre-
$glona liczbe cykli pomiarowych wykonywanych przez robota Dbyl
dolaczany do kolejnych toréw pomiarowych. PoniZej opisano sytu-
acje pomiarowe w kolejnych pozycjach zajmowanych przez ramie

robota.



Program robota Pomiar S cena
Poczatek
Uaktywn. wyjscia 3 Zerowanie licznika pomiardw

Pozycja wyjsciowa

Pozycja dokladna I 1 Pasek obserwowany z goéry
Pozycja dokladna I1I 2 Powierzchnia boczna (zewn.)
3 pudla (od strony szafy)
Pozycja dokladna 111 4 Powierzchnia boczna (zewn.)
5 pudla (w innym miejscu)
Pozycja dokladna IV 6 Powierzchnia boczna (wewn.)
7 pudla z przeciwnej strony

Pozycja koncowa

PODLACZENIA WYJSC DWUSTAWNYCH ROBOTA DO WEJSC DWUSTAWNYCH
SYSTEMU WIZYJNEGO

Wy ijiscie robota ~ uaktywnia kanal 0000

0
Wy jscie robota 1 -~ uaktywnia kanal 0001
Wy ijscie robota 2 —~ uaktywnia kanal 0002
3

Wy jiscie robota — =zeruje licznik pomiarow

Po przelozeniu kamery do innego kanalu w czasie calego c¢ykiu
wizyjny system pomiarowy 1-D drukuje tylko komunikat o braku
kanalu w kanale dotychczas pracujgcym. Dopiero w nastepnym

cyklu drukuje wyniki z podlaczonego kanalu.

DYSKUSJA WYNIKOW POMIAROW

Wyniki pomiardw wykonanych w programie testowym wyprowadzone
zostaly kanalem transmisji szeregowej na drukarke mozaikowa
(D-100). Jeden wiersz wydruku odnosi sie do Jjednego pomiaru.
Dla lepszej czytelnosci wynikdéw kolejne cykle pomiarowe zostaly

na wydruku oddzielone liniami.



Na pierwszej pozycji podawany jest Kolejny numer pomiaru w
cyklu pomiarowym robota. Brak okreslonych numerdéw pomiardw w
cyklu wynika z tego, ze w programie testowym =zaprogramowano
reobota tak, ze uaktywnia on wszystkie kanaly pomiarowe mimo,
ze do niektdérych z nich nie sa podlaczone kamery.

Na drugiej pozycji podawany jest kanal, w ktérym wykony—
wany jest pomiar.

Dalsze trzy pozycje to juz pomiary przedstawione w formie
numeru piksla kamery linijkowej odpowiadajace przejsciu sygnalu
wizyjnego przez proég komparacji, tworzacy sygnal zbinaryzowany.

Zaobserwowane odchylki wynikdéw w kolejnych pomiarach mie-—
szcza sSie w granicach bledu dokladnosci 1 powtarzalnosci
pozycjonowania robota IRp.

Analiza wynikdw pomiardw wykonywanych w programie testowym
wykazala spelnienie wymagan stawianych 3-~kanalowemu systemowi

wizyjnemu 1-D.
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