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Zaclenéni strojového vidéni do systému
priumyslové automatizace

Zpracovani obrazl z kamer a vizualni inspekce jsou stale ¢astéjsimi soucastmi soucas-
nych systéma primyslové automatizace. Proto ma znac¢ny vyznam i pozadavek na spo-
lupréci systému strojového vidéni s Fidicimi a automatizac¢nimi systémy. Systém strojo-
vého vidéni VisionLab Ize prfimo instalovat do programového prostredi Control Web.
Integrace uloh vizudlni inspekce do systému primyslové automatizace (obr. 1) je tedy

maximalné efektivni.

Toto propojeni v jednom programovém
prostredi nejenZe vyrazné zjednoduSuje vyvoj
novych aplikaci, ale vysledné feseni také vy-

prostiednictvim TCP/IP. Piiklad takového
vzdéaleného rozvadéce je na obr. 2. Efekti-
vita feSeni a vyhodna cena veskerého hard-

waru i softwaru jsou u takto koncipovanych
systému ziejmé.

S novou generaci prostfedi Control Web
8 pfibylo i nékolik vlastnosti, které moZnos-
ti integrace strojového vidéni nadale zdo-
konaluji.

Do strojového vidéni byl doplnén novy typ
datovych objektl pro pfenos obecnych binar-
nich dat. Tento typ koresponduje s datovymi
elementy typu data v prostfedi systému Cont-
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Obr. 1. Strojové videéni jako soucdst ridiciho systému: rozsah funkci cini ze systému Control Web efektivni ndstroj digitalizace prumyslu pro

témér libovolna zakdzkovad reseni

chézi levnéji nez jiné koncepce.
UZivatel totiz mize ve vét§iné
pfipadd pouZit jediny pocitac,
ke kterému jsou pripojeny jak
kamery, tak i jednotky pramys-
lovych vstupti a vystupt a kte-
1y je rovnéZ pipojen k pocitaco-
vé siti a firemnimu informacni-
mu systému. Na tomto pocitaci
obvykle bézi grafické uzivatel-
ské rozhrani aplikace, databazo-
vy SQL server, webovy server,
ulohy vizudlni inspekce a stro-

rol Web. Virtudlni pfistroje v aplika¢nim pro-
gramu a kroky v fetézci strojového vidéni si
nyni mohou efektivné vyménovat bloky libo-
volnych dat. Typ dat a formét jejich uloZeni ne-
jsou nikterak pfedepsany, staci, kdyz jim pfi-
jemce dat rozumi. V nékterych ulohach, jako
je napt. dalsi prace s detekovanymi vyznam-
nymi body obrazu v aplika¢nim programu,
pfinasi tato technika prenosu bloktl bindrnich
dat vyznamné zrychleni. Nové mozZnosti spo-
luprace automatizacni aplikace s fetézcem kro-
ki strojového vidéni miZe dobie demonstro-
vat napf. virtudlni piistroj pro zobrazeni pro-

jového vidéni a také cela logi- sete=ero /oy _m
ka automatizac¢ni aplikace. Pfi R e o

automalzacht ap red jcE BEEEERRES
potiebé dalSich vzdalenych au-

. v . L qvwo o v -
tomatizaCnich rozvadéct mize ™
byt kazdy z nich pfipojen po-
moci Ethernetu a komunikovat

storové scény v podobé 3D objektu (obr: 3).
Obrazova data jsou sniména stereoskopickou
dvojici kamer (obr. 4). Tento virtudlni piistroj
ma nékolik zvlaStnosti. Zobrazuje sice scé-
nu snimanou kamerami, ale sim s kamerami
bezprostfedné nekomunikuje. Pro svou ¢in-

Obr. 2. Automatizacni rozvddeéc je pripojen jedinym ether-
netovym kabelem

Obr. 3. Ukdzka stereoskopického snimdni prostoru venkovni scény - virtudlni pristroj si vybuduje 3D model snimaného prostoru a z néj pak
dokdze stanovit napr. pozice automobilti a jejich vzddlenosti od kamery
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Obr. 4. 3D model snimané scény vytvoreny ze dvou obrazii

z kamer

Obr. 5. Vmodelu 3D prostoru lze mérit vzddlenosti jednotlivych

povrchi od kamer

kamery je do virtudlniho pri-
stroje prendSen prostfednic-
tvim datovych elementt typu
data. Virtudlni pfistroj mize
byt velmi uZite¢ny v aplika-
cich, kde jsou tfeba informa-
ce o vzdélenostech objekti
v obraze (obr. 5), kdyz je za-
potiebi nalézat objekty v riz-
nych vzdélenostech (obr. 6)
nebo se pifi pohybu vyhybat
kolizim s objekty v prostoru.
Pomoci datovych elementii
typu data mtiZe byt rovnéz li-
bovolny obraz piendsen napt.
do zobrazovacich pfistroji
umisténych kdekoliv v 3D
prostoru scény.

Schopnost krokt systé-
mu strojového vidéni Visi-
onLab efektivn€ a s maxi-
malnim vyuZitim masivné
paralelniho vykonu GPU na-
lézat vyznamné body obrazu
a pocitat deskriptory popi-
sujici jejich okoli je moZné
vyuzit také k detekci obec-
nych objektd v obrazech.
Vyznamné body jsou hle-

Obr. 6. Pomoci vyznamnych bodti Ize v obraze z kamery identifikovat napr. dopravni znacky

nost potfebuje nejen dva obrazy z kamer, ale
i informace o vyznamnych bodech a jejich
deskriptorech nalezenych v téchto dvou obra-
zech. Musi proto spolupracovat se strojovym
vidénim, které pomoci kroku pro detekci vy-
znamnych bodi plni datové elementy typu data
nalezenymi deskriptory téchto bodil. Obdobné
jako deskriptory bod, i vlastni obraz z kazdé

dany ve stupnici nékolika méfitek a objekty
Ize potom detekovat nezavisle nejen na jejich
natoceni a jasu, ale i na jejich velikosti (obr: 7
a obr. §). MinoZinu deskriptort, ktera charak-
terizuje objekty, jez je tfeba dile v obrazo-
vych datech identifikovat, mohou detek¢éni
kroky poskytovat jak v souborech, tak i v da-
tovych elementech typu data.

Novinek je mnohem vice, zminén byl jen
maly zlomek. Systém VisionLab je neustale
zdokonalovan a rozvijen a nyni obsahuje jiZ
pres dvé stovky kroku pro feSeni nejriznéj-
Sich pozadavku v ulohach strojového vidéni.

Obr. 7. Hledany objekt staci oznacit a ulozZit
si mnoZinu deskriptorti, kterd jej charakte-
rizuje...

Obr. 8. ...

a poté jej Ize spolehlivé ve video-
zdznamu detekovat (Cervené jsou oznaceny
vsechny nalezené vyznamné body aktudlniho
obrazu)

A nyni, kdyZ je k dispozici nova, osméa
generace systému Control Web, jisté stoji
za zminku i to, Ze vyvojovou verzi systému
Control Web je mozné volné stdhnout z webu
www.moravinst.com a pouZivat ji na neome-
zeném poctu instalaci zdarma. Licence je po-
tfebnd jen pii poZadavku na trvaly béh apli-
kace. Stejné tak Ize pouZzivat i veSkeré ovla-
dace a systém strojového vidéni VisionLab.

(Moravské pristroje a. s.)
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