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VisionLab je zde ...

Je to pokazdé docela zvlastni pocit, kdyz
se zavrsuje obdobi vyvoje a je nutno uvést
na trh zcela novy produkt. Je to touzebné
oc¢ekavany okamzik, kdy kone¢né snad
skonci nékolik let investic a tvrdé prace,
jejiz dlouho jedinym viditelnym vysledkem
jsou nehmotné zdrojové texty. Na pocatku
vSe zacéina uvahami, jak Ize néco takoveé-
ho vibec udélat, pfi navrhu architektury je
nutno promyslet mnoho souvislosti a véas
se vracet ze slepych uli¢ek. Do okamziku,
kdy je jiz systém vidét na obrazovce a lze
se na vlastni o¢i presvédcit, jak by zhruba
mohl nékdy v budoucnu fungovat, uplyne
od prvnich koncepénich navrhd mnoho
Casu. Pak nasleduje obdobi, kdy jsou
principy jiz jasné a je nutno ,pouze” vSe
naprogramovat a odladit. Nejtézsi je ale
stejné vzdy zavérec¢na etapa, kdy roste
unava vyvojového tymu a dokoncovani
probiha podle zakona, ktery pravi, ze ,vSe
trva déle a stoji vice".

V pfipadé produktd, které lze vyvinout
béhem nékolika mésicl, neni sice tak
velka zavérecna nervozita, ale ani se zde
nedostavuje takové uspokojeni a svatec¢ni
pocit.
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Do systému VisionLab bylo béhem né-
kolika let vyvoje vlozeno veliké mnozstvi
prace a mySlenek. S nasimi produkty se
trvale pohybujeme v oblasti konkurence
prednich svétovych vyrobcu. Stéle usilu-
jeme o to, aby naSe produkty byly lepsi,
nez je obvyklé. A nyni doufame, ze se
vam VisionLab bude libit a Ze vam vydat-
né pomuze integrovat strojové vidéni do
vasich reseni.

RC, za vyvojovy tym spolec¢nosti Moravskeé pfistroje

Systém strojového vidéni VisionLab

Kontrola kvality, automatickd inspekce nebo méreni pomoci kamerovych systému
stdle neni zcela béznou soucdsti aplikaci priimyslové automatizace a zachovava si na-
dech urcité vyjimecnosti. Tomu samozrejmé casto odpovida i cena takovych reseni.
Ovsem samotny pocitac v roli ridici jednotky nebo rozhrani clovék-stroj byl svého
casu stejné exkluzivni. Dnes je ale pocitac béZnou soucdsti priimyslové automatizace
a systémy strojového videéni se ji nepochybné velmi brzy stanou také. Napomoci to-
muto trendu chce i novy systém strojového vidéni VisionLab, pracujici jako rozsire-
ni systému pro rychly vyvoj priumyslovych aplikaci realného casu Control Web.

Integrace  VisionLab se systémem
Control Web, Siroce pouzivanym pro
vyvoj aplikaci pro vizualizaci techno-
logickych procest, fizeni v redlném
Case atd., prinasi velké mnozstvi vyhod.
Funkcnost systému Control Web je
velmi rozsahld a zahrnuje také rozhrani
pro komunikaci s velkym mnozstvim
vstupné/vystupnich jednotek, pramys-
lovych automatt a komunikac¢nich karet.
Rozhrani ovladacu pro Control Web
je dobfe zdokumentované a volné
k dispozici pro firmy implementujici
ovladace svych zafizeni. Diky podpore
standardnich protokold (napf. OPC)
a de-facto standardd (napf. Modbus)
dokaze Control Web komunikovat i se
zafizenimi, pro které nativni ovladac
neni k dispozici. Aplikace v prostredi
Control Web vytvaii rozhrani clovék/
stroj, archivuji procesni data a zobrazuji
jejich historii, hlidaji mezni hodnoty sle-
dovanych veli¢in a upozornuji obsluhu
na jejich prekroceni. Prostfednictvim
SQL mohou aplikace pristupovat k fi-
remnim databazim. Control Web
dovoluje velmi snadnou tvorbu distri-
buovanych client-server i peer-to-peer
aplikaci. Soucasti systému je i HTTP ser-
ver pro pristup k aplikacim prostrednic-
tvim WWW prohlize¢i. Diky zabudova-
ni do systému Control Web tak aplikace
strojového vidéni v prostiedi VisionLab
mohou vsech téchto vlastnosti vyuzivat.

Ipekice ipoveds

Vyvojovy systém pro aplikace strojového
vidéni postradajici tyto vlastnosti by byl
velmi ochuzen a uzivatelé by ve velkém
mnozstvi pripadi museli pracné resit
vyménu dat mezi aplikaci pro vizualizaci
a fizeni procesu a aplikaci pro strojové
vidéni, coz s sebou samoziejmé prinasi
vy$s$i naklady a del$i a naro¢néjsi vyvoj.

Na druhé strané si VisionLab i v pro-
stiedi Control Web vytvari vlastni
mnozinu datovych objektd, optimalizo-
vanou pro analyzu obrazu a strojové vi-
déni. K tomu jsou zapotrebi datové typy,
které se v typickych aplikacich pramys-
lové automatizace nepouzivaji - napf. sa-
motny datovy typ frame, reprezentujici
bitovou mapu s obrazem (matici pixelt
- obrazovych bodt), ale také typy jako
je color pro reprezentaci barvy, typy
rectangular regiona ring_ region
dovolujici omezeni algoritmi jen na ur-
¢itou podoblast obrazu apod. Oddéleni
vlastni analyzy obrazu od zbytku apli-
kace a vytvoreni jasné definovaného
rozhrani mezi datovymi elementy sys-
tému Control Web a datovymi objekty
VisionLab vlastni analyzu velmi zjed-
nodusuje. Rozhrani mezi obéma svéty
tvori bloky nazvané init_data a out-
put_data. Prvni blok dovoluje defino-
vat datové objekty VisionLab pomoci
standardnich vyrazii systému Control
Web na pocatku kazdého retézce obra-
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Zivy obraz z kamery v inspektoru otevieném nad virtualnim pfistrojem camera




zové analyzy a druhy blok pak umoznuje
vratit vysledky analyzy na konci tohoto
fetézce zpét do aplikace. Jestlize napfi-
klad potfebujeme v dané casti obrazu
snimat ¢arovy kod, miizeme pomoci vy-
razli v systému Control Web definovat
region (pozici, velikost a uhel natoceni)
v bloku init_data a nalezeny ¢arovy kod
v podobé textového fetézce vratit po
skonceni analyzy pomoci proménné
typu ,string“ pro dal$i zpracovani do
aplikace (napf. k archivaci, vyhledani
v databazi, zobrazeni apod.).

Virtualni pristroje pro
obsluhu kamer

Pro svou praci vyzaduje VisionLab
systém Control Web verze 6.1 a vys-
$1. V této verzi systému jsou zahrnuty
virtualni pristroje pro snimani obrazl
z kamer, které tvori spojovaci c¢lanek
mezi systémy VisionLab a Control
Web. Hovorime zde o nékolika tfidach
virtualnich pristroji, nikoliv o jediném
pristroji camera.

Jednou ze zasadnich inovaci systému
VisionLab, ve srovnani s obdobnymi
systémy, je schopnost vyuzivat obrov-
sky vypocetni vykon ukryty v moder-
nich GPU (Graphical Processing Unit
- obrazovy procesor). Moderni GPU
obsahuje velké mnozstvi paralelné pra-
cujicich vypocetnich jednotek, jejichz
Cisty vypocetni vykon presahuje i ty
nejrychlejsi vicejadrové CPU (Central
Processing Unit — procesor pocitace) az
o nékolik rada. To samoziejmé plati za
predpokladu, ze dana uloha je vhodna
pro masivné paralelni zpracovani. Kdyz
uz je ve vétsiné soucasnych PC vykonny
graficky procesor pritomen, nabizi se
moznost tohoto vykonu vyuzit i v jinych
aplikacich. Ovsem uloh vhodnych pro
tento zpusob zpracovani neni mnoho,
v naprosté vétsiné uloh, bézné zpracova-
vanych pocitaci, je role CPU nezastupi-
telnd. Zpracovani obrazli v realném case
ale k uloham velmi dobfe zpracovatel-
nym masivné paralelnimi procesory pat-
fi a nékteré operace, vyzadujici i nékolik
sekund prace CPU, mohou byt na GPU
provadény v realném case pro kazdy sni-
mek precteny z kamery.

Virtudlni pfistroj gl_camera vyuziva
GPU ke zpracovani obrazu z kamery.
Diky tomu dokaze provadét s obrazem
operace jinak v realném case neprove-
ditelné. Prikladem je viceprichodova
rekonstrukce barevného obrazu ze syro-
vého snimku pofizeného barevnym sni-
macem s tzv. Bayerovou maskou. Takova

rekonstrukce vytvori barevny snimek,
ktery oproti bézné bilinearni interpo-
laci barev postrada barevné artefakty
a nabizi vyrazné vyssi barevnou vérnost
zejména v jemnych detailech. Dal$im
prikladem je napf. adaptivni redukce
$umu. Oblasti, kde GPU velice vynika
jsou celoplo$né transformace obrazu
(zmény barevného prostoru, obrazové
filtry, morfologické transformace apod.).
GPU je také velice dobre vyuzitelny pro
dal$i zptasoby predzpracovani obrazu
jako napt. filtry ,stl a pepr®, adaptivni
prahovani, segmentace obrazu atd.

Pouziti GPU muZe mimo samotnou
funkénost také prispét k vizualni atrak-
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virtualni pfistroje dokazi zobrazit obraz
digitdlnich kamer rady DataCam nebo
jinych kamer s patficnym WDM ovlada-
¢em. Zivy obraz muize byt nejen vlozen
do aplikace, mtze byt také nahravan
do AVI sekvence spolu s dalsimi adaji
(datum, ¢as atd.) napf. pro bezpe¢nostni
aplikace. Pro ukladani AVI souboru je
mozné zvolit libovolny format (codec)
instalovany v opera¢nim systému. Obraz
je také mozné predavat po siti do jiné
aplikace systému Control Web, kde
miize byt obraz nejen zobrazen, ale také
zpracovan, archivovan v AVI souboru
apod. Toto vSe je k dispozici v systému
Control Web v6.1 a neni nutno instalo-
vat samotny VisionLab.
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Krok identifikujici barevné objekty ve vyvojovém prostiedi systém VisionLab

tivité aplikace - grafika vkladana do
obrazu vyuziva anti-aliasing (v podstaté
schopnost kreslit ,,mezi obrazové body*),
muze mit nastavenou prihlednost a mi-
sit se tak s obrazem z kamery atd.

Pro aplikace na pocitac¢ich bez vhod-
ného GPU je mozné pouzivat virtualni
pristroj camera, ktery ke své praci GPU
nepotiebuje. Jeho moznosti jsou mensi,
to ale v fadé aplikaci nemusi znamenat
zadnou prekazku. Pokud aplikace nepo-
uzije napr. naroc¢ny filtr, segmentaci nebo
jinou operaci probihajici v GPU, mize
bez problému pracovat i na zabudova-
nych pocitacich bez programovatelného
grafického adaptéru.

Virtudlni pfistroje camera a gl_camera
jsou pritomny v kazdé instalaci systému
Control Web pocinaje verzi 6.1. Tyto

Analyza obrazu v prostredi
VisionLab

VisionLab je prostredi, které aplikaci
doda schopnosti obraz analyzovat a sku-
te¢né mu ,porozumét, tj. ziskat z néj
potfebnou informaci. Mnozstvi a druhy
ziskavanych informaci velice zavisi na
cilové aplikaci. Naptiklad mtize aplika-
ce méfit rozméry vyrobku. Nebo mtize
kontrolovat pritomnost ¢i nepfitomnost
jednotlivych casti vyrobku. Muze dete-
kovat tvary a barvy, zji$tovat pritomnost
otvort, pocitat snimané elementy a tridit
je do kategorii, ¢ist ¢arové nebo maticové
kody ¢i texty na Stitcich, ... Moznosti je
nepreberné mnozstvi a nelze je ani pfi-
blizné vypocitat.

VisionLab je dodavan jako samostatna
komponenta, instalovana na dany poci-




ta¢. Po instalaci je VisionLab k dispozici
pro vsechny systémy Control Web (jak
jiz bylo feceno od verze 6.1) instalované
na daném pocitaci, tedy pro vyvojovou
i runtime verzi, pro verze se znakov;'lmi
sadami ANSI i UNICODE, pro rozli¢né
jazykové mutace apod.

Vlastni analyza obrazi probiha v jednot-
livych krocich (anglicky steps). Kroky
se lisi funkénosti a také typy a pocty
vstupnich a vystupnich parametr.
Pravé jednotlivé kroky pro zpracovani
obrazu tvoii jadro systému VisionLab.
Tvirce aplikace kroky vybira z palety
nabizenych kroki a sestavuje je do sek-
vence podle potreb aplikace.

cely obraz. Jednotlivé kroky pracuji se
vstupnimi objekty (napf. vétsina krokd
vyzaduje jeden vstupni parametr typu
obraz, v némz dostava bitovou mapu, se
kterou md pracovat). Kroky provadéjici
filtraci obrazu pak, mimo dalsich vstup-
nich parametrt modifikujicich dany filtr
(napt. velikost tzv. kernelu filtru), vyza-
duji opét vystupni parametr typu obraz,
kam ulozi vysledek po filtraci. Kroky pro
Cteni pisma nebo carovych koéda po-
trebuji vystupni parametr typu fetézec,
kam ulozi precteny text nebo kdd. Kroky
vyhledavajici geometrické tvary zapisi
vysledky do pole objekta typu kruznice
nebo obdélnik apod.
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Schopnost retézit kroky zpracovani ob-
razu je dana véem virtudlnim pfistrojim
typu kamera v systému Control Web.
Kazdy virtualni pristroj ma vlastni sek-
venci krokd a pracuje zcela nezavisle
na jinych instancich téchto virtualnich
pristroji. Rovnéz kazda instance vir-
tualniho pristroje kamera je spojena
s jednou konkrétni kamerou pripojenou
k pocitadi.

V ramci kazdé instance virtualniho pri-
stroje je vytvofena mnozina datovych
objektt systému VisionLab. Tyto datové
objekty uchovavaji stav pri kazdém prua-
chodu sekvenci krokd. Datové objekty
jsou jednoznac¢né identifikovany svym
nazvem (identifikitorem) a mohou
byt raznych typt, pocinaje zakladnimi
typy pro uchovani ciselnych, logickych
a fetézcovych (textovych) hodnot, pres
typy uchovavajici body, pfimky, obdél-
niky a prstence, az po typ reprezentujici

Kazdy krok samozfejmé mize jako
vstupnich parametrit pouzit vystupni
parametry vSech predchozich kroka. Jak
je to ale s prvnim krokem v celé posloup-
nosti? Prvni moznosti je vyuzit datovych
objekti  systému VisionLab pevné
zabudovanych do systému. Zakladnim
datovym objektem zabudovanym primo
v systému VisionLab (a tedy objektem,
ktery je vzdy k dispozici a neni nutno jej
vytvaret) je objekt typu frame pojme-
novany source. Tento obraz reprezen-
tuje snimek ziskany z kamery a jiz prvni
krok této posloupnosti tedy ma pristup
k obrazu kamery a muze jej analyzovat
¢i modifikovat.

Dalsi moznosti, jak definovat datové ob-
jekty VisionLab jinak, nez jako vystupni
parametry krokd, je definice datovych
objekttl pred zacatkem sekvence zpraco-
vani obrazu (tedy pred prvnim krokem)
v bloku init data. V ramci tohoto

bloku je mozné definovat datové objekty
pomoci zadanych hodnot (literalt - ¢islo
je mozné definovat hodnotou, napt. 3,14,
fetézec textem ,text, logickou hodnotu
literaly true a false atd.). Mimo této
definice je taktéz mozné uvést vyraz sys-
tému Control Web a operator urcujici,
zda-li ma vysledek vyrazu prepsat defi-
novanou hodnotu (operator set) nebo
ma byt k definované hodnoté pripocten
(operator add). Prahovd hodnota tak
mize byt nastavena napf. na 0,5 a sou-
¢asné muze byt pfepisovana proménnou
systému Control Web pojmenovanou
napf. Threshold. Aplikace pak muze
byt navrzena tak, ze néjaky virtudlni
pristroj (napf. typu control v modu
slider) zapisuje hodnotu do proménné
Threshold a uzivatel tak mize z aplika-
ce prahovou hodnotu pouzivanou kroky
nastavovat. Samozfejmé nic nebrani
v ramci bloku init data nastavovat
i obraz source. Aplikace pak bude
pracovat nikoliv s obrazem ¢tenym z ka-
mery, ale obrazem zavadénym z disko-
vého souboru. Stejné tak vystupni obraz
kazdého kroku mize byt definovan jako
source. Pak je obraz z kamery prepsan
vysledkem kroku a v sekvenci je nadale
nedostupny. Samoziejmé je mozné jako
vystup zvolit jiny obraz, napf. filte-
red source. Pak jsou pro nasledujici
kroky k dispozici oba obrazy - ptivodni
precteny z kamery i novy, vytvofeny pfe-
deslym krokem.

Na konci sekvence krokd mize byt
umistén blok output data. V ramci
tohoto bloku jsou datové objekty sys-
tému VisionLab opét kopirovany do
datovych elementt systému Control
Web. Aplikace pak s nimi muze na-
kladat stejné jako s jakymikoliv jinymi
datovymi elementy. MiiZe je archivovat,
zobrazovat, hlidat meze atd. Na zakla-
dé ziskanych hodnot lze samozfejmé
ovladat technologii (napf. tridici stroj),
data lze prostfednictvim HTTP serveru
zasilat klientim pouzivajicim WWW
prohlize¢, atd.

Vyvoj aplikaci pro
VisionLab

Stejné jako je tomu u celého systému
Control Web, i aplikace pro VisionLab
je mozno vyvijet pomoci grafického vy-
vojového nastroje a stejné jako u aplika-
ce pro Control Web, je i kod analyzy ob-
razu uklddan jako zdrojovy text. Protoze
jednotlivé kroky obrazové analyzy jsou
vzdy spojeny s konkrétnim virtualnim
pristrojem typu kamera, je i zdrojovy
text zapisovan v kontextu zapisu toho-



to pfistroje. Ve zdrojovém kodu je cela
analyza uloZena v bloku textu oznace-
ném identifikitory image_processing
a end_image_processing. Uvnitf to-
hoto bloku jsou pak vy$e zminéné sekce
init_data, steps a output_data.

Stejné jako je tomu u vSech virtualnich
pristroju aplikaci systému Control Web,
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tovymi objekty — pokud tyto objekty maji
vizualni reprezentaci, zobrazi je graficky
a dovoluje jejich nastavovani pomoci
mysi. U jinych typa objekti napomaha
napt. vybéru prahové hodnoty zobrazeni
jasového profilu obrazu, u vybéru vzoru
pro vyhledani dovoluje mysi zaramovat
oblast v existujicim obraze pod.
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Aplikace pro zabavu — automatické pocitani lentilek, véetné rozliSovani jejich barevnosti

jsou parametry pristroji camera a gl_
camera v grafickém editoru modifikova-
ny pomoci nastroje Inspektor pristroje.
V tabulkovém rezimu nastroje Inspektor
pfistroje predstavuje blok image pro-
cessing jednu podtabulku s parametry
obrazové analyzy. Tuto tabulku lze roz-
vinout a pomoci nabizenych seznamu
datovych objektti a seznamt krokd, které
jsou v systému instalovany, je mozné se-
stavovat posloupnost obrazové analyzy.

Presto zakladni zpusob tvorby aplikaci
pro systém VisionLab spociva ve vyuziti
grafického navrhového systému. Tento
nastroj je k dispozici v okné Inspektor
pristroje ve vlastni zalozce ,,Zpracovani
obrazu® V této zalozce je k dispozici rada
nastroji pro komfortni definici datovych
objekti, vybér krokd a jejich fazeni do
sekvence atd. Editor dovoluje velmi
snadnou manipulaci s jednotlivymi da-

1 =1 B

B circle_detection_by_threshold

MNumber of circles: | B

Ukazka hledani kruhl a detekce jejich pozic
a paramerdl

Pokud je k pocitaci pripojena kamera
obsluhovana danym virtualnim pristro-
jem, editor dokdze zobrazit zivy obraz
v zaloZzce obrazu source. Tvirce aplika-
ce tak pfimo vidi, co kamera zobrazuje
a muze definovat spravné nastaveni ex-
pozi¢nich parametrli, zaostreni obrazu
apod. Mimo zivého obrazu je mozné
snimat jednotlivé expozice a samozfej-
mé je také mozné k vyvoji aplikace po-
uzit pripravenou sekvenci nasnimanych
obrazkiu v libovolném formatu (PNG,
JPEG, TIFE, GIF, BMP atd.) uloZenych
na disku.

Vlastni kroky zpracovani obrazu je moz-
né spoustét v ramci vizuadlniho editoru
sekvenc¢né a také je mozné po kazdém
kroku analyzu pozastavit a sledovat
a pripadné modifikovat hodnoty dato-
vych objektt, vizualizovat body, primky,
obdélniky ¢i kruznice a dal$i objekty.
Tvirce aplikace ma tak vzdy prehled,
jak dany krok pracuje, jaké poskytuje
vysledky, pripadné pro¢ neposkytuje
ocekavana data. Tvirce aplikace tam
muze modifikovat vstupni data (napft.
prahové hodnoty, pozadované presnosti
vyjadrené jako nasobky smérodatnych
odchylek atd.) a sledovat reakci systému
na tyto zmény.

Kamery DataCam

Systém VisionLab dokaze pracovat s ja-
koukoliv kamerou, ktera ma instalovan
WDM ovlada¢ v opera¢nim systému. To
zahrnuje nejen tzv. webové kamery, ale
Casto i standardni TV kamery, pfipojené
pres desku rozhrani (tzv. ,,grabber®, tedy
zafizeni prevadéjici analogovy televizni

signal do digitalni podoby) a pripad-
né digitalni kamery, at jiz s rozhranim
FireWire (IEEE1394) nebo USB.

Ovsem optimalnimi kamerami pro
zpracovani obrazu jsou digitalni kamery
rady DataCam. Tyto kamery nabizi fadu
vyhod, jako napf. velmi prfizniva cena,
kompaktni a robustni provedeni, velmi
jednoducha manipulace a instalace (ka-
mery jsou pripojeny pouze jedinym USB
kabelem, ktery poskytuje i napdjeni)
a bezproblémové zapojeni do celého sys-
tému. Kamery DataCam jsou systémem
VisionLab podporovany pfimo, bez
interakce s jinymi vrstvami opera¢niho
systému nez je USB rozhrani. Tyto ka-
mery skutecné naplnuji oznaceni ,,plug
and play®, tedy staci je pripojit a ihned
pouzit.

V  jednom parametru ale kamery
DataCam poskytuji zcela zasadni vy-
hodu pro pouziti v aplikacich analyzy
a zpracovani obrazu, a to je obrazova
kvalita. Obraz kamer DataCam je digi-
talizovan s dynamikou 16 bita a je pre-
nasen do pocitace bezztratové, tedy bez
deformaci obrazu zptsobenych MJPEG
nebo MPEG kompresi, zcela béznou
u naprosté vétSiny kamer. Obrazovy
$um je minimalizovan velice peclivym
navrthem  elektroniky,  vychazejicim
z konstrukce kamer pro naro¢né védec-
ké aplikace, presné pocitajici jednotlivé
fotony. Aplikace se tedy muize spoleh-
nout doslova na kazdy pixel obrazové
informace. Z téchto déivodi byl u néko-
lika pilotnich aplikaci kamer DataCam
zaznamenan az fadovy narfist pfesnosti
méreni oproti feSenim postavenym na
jinych digitalnich kamerach, byt za né-
kolikanasobné vyssi cenu.

Kamery DataCam jsou k dispozici v celé
skale rozliseni od VGA 640x480 bodu az
po 2 MPxkamery s rozlienim 1600x1200
bodu. Velikosti ¢ipt zahrnuji formaty od
1/3 palce po 2/3 palce. Vsechny modely
jsou k dispozici v monochromni i ba-
revné varianté. Monochromni varianty
navic mohou byt vybaveny filtry, vybira-
jicimi pouze urcitou ¢ast spektra — napf.
pouziti Cerveného filtru spolu s Cerve-
nym podsvicenim mérfenych objektd
potlac¢i vliv bézného osvétleni v modré
a zelené barvé a zvysi tak spolehlivost
a presnost meéreni.

PC




Digitalni kamery
DataCam®

Komponenty pro digitdlni snimdni{
a zpracovdni obrazii nalézaji v primys-
lové automatizaci stale vétsi uplatnéni.
Primérené k rozsihlym moZnostem
vyuZiti existuje také mnoho typu di-
gitdlnich kamer od mnoha vyrobcii.
V tomto clinku se pokusime vysvétlit,
proc kamery DataCam nejsou jen jedne-
mi z mnoha, v éem jsou vyjimecné a jen
obtizné prekonatelné a k cemu naopak
urceny nejsou.

Pro¢ kamery DataCam?

Samotny princip digitalntho pripojeni
kamer (USB ¢i Ethernet) zdaleka neni
zarukou kvality obrazu. Dokonce lze
fici, ze digitalni rozhrani neni ani tim
si vesmés svou konstrukei velice podob-
né. Naprosta vétsina béznych digitalnich
CCD kamer obsahuje podobny integro-
vany kamerovy radic¢, ktery digitalizuje
data z CCD Z¢ipu, vyvazuje barevnost,
interpoluje barvy z Bayerovy masky
a ztratovée komprimuje data (v lep$im
pripadé) do MPEG4 datového proudu.
Kvalita téchto operaci je vzhledem ke
kompromisné omezenym vlastnostem
integrovaného obrazového procesoru
vzdy viditelné limitovana a vysledny
obraz je tak zatizen Cetnymi nezadou-
cimi artefakty. Pro ucely hlidani areala
a dozoru byva tato kvalita dostatecna,
ale i zde se prili§ casto stava, ze napr.
bankovni lupi¢ projde dva metry pod
kamerou a na vysledném zaznamu neni
v podobé nékolika barevnych skvrn
k poznani. Jina je ale situace v oblasti
strojového vidéni a inspekcnich systé-
mu. Zde je kvalita obrazu urcujici pro
vyslednou presnost systému.

Pro dlouhé expozice milze byt zajimava moz-
nost aktivniho chlazeni

Principem kamer DataCam je posky-
tovani Cistych ,RAW® dat s 16 bitovou
dynamikou jasu kazdého pixelu. Kvalitni
a poctivy design elektroniky zarucuje
velmi nizky obrazovy $um. Obraz neni
v kamere nijak transformovan, barevné
vyvazovan, interpolovan ani neni nijak
komprimovan. Pro méfici aplikace to
pfinasi bezkonkurencni presnost obra-
zu, pro nékteré dohledové aplikace vsak
muze byt na prekazku vysoky datovy tok
mezi kamerou a pocitaem a omezena

délka USB kabelu.

Kamery DataCam nalézaji uplatnéni
vSude tam, kde je pozadovana nejlepsi
dosazitelna kvalita obrazu. Jsou dobrou
volbou tehdy, potfebujeme-li naprosto
stabilni, pfesny a nezaSumény obraz.
Kamery DataCam prenaseji RAW data
v maximalni dosazitelné kvalité pfimo
do pocitace po rychlé sbérnici USB 2.0.
Zde mohou byt tato data zpracovana vy-
konnym obrazovym procesorem grafic-
kého adaptéru bez jakychkoliv kompro-
mist mezi kvalitou a datovym tokem.

Primyslové kamery

Praimyslové kamery DataCam jsou
vestavény do kompaktniho a odolného
téla z masivniho hliniku. K dispozici
jsou i provedeni s krytim IP65. Existuji
barevné i Cernobilé varianty s rozliSenim
od 640 x 480 az po 1600 x 1200 pixeld.
Nizka spotfeba umoznuje napdjeni pri-
mo z USB sbérnice.

JJaw data® digitdlni kamera

Prlimyslova
DataCam

Ultranizkosumové védecké
kamery

Série kamer G2-CCD je vybavena vyso-
ce citlivymi, nizkoSumovymi Full-Frame
CCD detektory Kodak. Pokro¢ila analo-
gova elektronika zarucuje velice nizky
Cteci Sum.

Rada vlastnosti chlazenych CCD kamer
G2CCD podporuje narocné veédecké
aplikace. Kamery se mohou chlubit vy-
sokou citlivosti se $pickovou kvantovou

ucinnosti pres 85% a soucasné nejniz§im
moznym Ctecim $umem, limitovanym
pouze fyzikadlnimi vlastnostmi CCD
¢ipu. Na minimalizaci sSumu CCD ¢ipu
ma zasadni podil jeho efektivni a tiché
chlazeni az 50°C pod okolni teplotu.
Linearni odezva na osvétleni a vysoky
dynamicky rozsah s 16 bitovou digitali-
zaci umoznuji pouziti kamer G2 v nejna-
ro¢néjsich védeckych aplikacich.

Védecka kamera fady G2

Prehledové
a panoramatické kamerové
systémy

Panoramatické kamery DataCam po-
skytuji fadu unikatnich vlastnosti. Jedina
kamera mize zobrazovat v realném case
Zivé panorama v rozsahu celé polosféry
okolntho prostoru. Epipolarni geomet-
rie obrazu je feSena v GPU bez zatéze
pripojeného pocitace. Programové vyba-
veni umoznuje virtualni pohybu kamery
v polosférickém obrazovém poli

Vicekamerovy panoramaticky systém
zobrazuje v realném case okolni prostor
v rozsahu 360 stupnu horizontalné a 160
stupna vertikalné. Systém je prfipojen
prostfednictvim USB, Ethernetu nebo
radiového spoje.

Panoramaticka hlava se ¢tyfmi kamerami

Programové vybaveni

Pro uspéch koncepce prenosu RAW
dat do pocitace je velmi dulezité pro-
gramové vybaveni pro CPU i pro GPU
pocitacu, které dokaze v redlném case
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Kruhovy panoramaticky obraz

zpracovat proud dat z kamer v takové
kvalité, jaka je dosud obvykla pouze
u off-line obrazovych RAW konvertoru.
A pravé takové moznosti poskytuji mo-
derni programovatelné grafické proceso-
ry, které jsou jiz docela béznou soucasti
soucasnych pocitacil.

drive nebyly realizovatelné. Prikladem
zde mize byt geometricka kalibrace
obrazového pole, vyuzivajici bikubic-
kych interpolaci s vysoce subpixelovou
presnosti vysledného obrazu. Také napf.
vypocetné naro¢né adaptivni Sumové
filtry, detektory hran i morfologické fil-

Viditelné artefakty bézné bilinearni interpolace
Bayerovy masky

Vysledna kvalita obrazu je ovlivnéna
véemi kroky snimdni a zpracovani ob-
razu. I takova elementarni uprava obra-
zu, kterou je napf. interpolace barevné
Bayerovy masky, mize mit dosti zasadni
vliv. Pro GPU ale ani vysoka vypocetni
naro¢nost viceprichodovych adaptiv-
nich algoritmt barevnych interpolaci
neni problémem. Diky grafickym pro-
cesorim muzeme v realném case pro-
vadét operace, které v potfebné kvalité
[=ocemeracom

Vysledek adaptivni viceprlichodové interpolace

try s mnoha aproximac¢nimi kroky jsou
fedeny v realném case, bez vyznamného
zatizeni pocitace.

Vse, o ¢em jsme se dosud zminovali,
slouzi stale jen k pofizeni a predzpra-
covani obrazu. Na vrcholu pyramidy je
pak u systémd strojového vidéni progra-
mové vybaveni pro vyvoj a provozovani
vlastnich inspekénich uloh. Dnes jsou
stale castéji kamerové systémy zacle-
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novany do komplexnich podnikovych
informacnich systém@ realného casu
a obvykle jiz nesta¢i jeden vystupni
logicky signal, indikujici dobry ¢i $pat-
ny vyrobek. Programové vybaveni pro
analyzu obrazu a strojové vidéni pro ka-
mery DataCam je navrzeno jako vyvo-
jovy i runtime systém bézici v prostredi
Control Web. Toto komponentové pro-
stfedi pro rychly vyvoj aplikaci je velmi
mohutné a disponuje velkym vybérem
okamzité pouzitelnych komponent pro
téméf libovolnou oblast obora pru-
myslové automatizace a informacnich
technologii.

Inspekéni software vyuziva vSech moz-
nosti systému Control Web, obraz z ka-
mer je automaticky k dispozici ve véech
bodech pocitacové sité a vlastni zpra-
covani obrazu muze libovolné intera-
govat s fadou
aplika¢nich

programi.

Zikladem je
novy virtualni
pristroj
mera, ktery je
mozno stan-
dardnimi pro-
stredky systé-
mu  Control
Web zapojit

F_E

ca-

Tvar hledaného vyrobku ...

... @ presné nalezeni jeho pozice i pfi ¢astecné
zakryti jeho obrysu
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Graficky editor analyzy obrazu je soucasti vyvojového prostiedi systému

Control Web

krok( analyzy obrazu

Béhem interaktivniho vyvoje jsou zobrazovany vysledky jednotlivych




do vyvijené aplikace. Tento virtualni
pristroj mize piimo Cist data z pripoje-
né kamery nebo je ziskavat z datovych
elementli rozprostrenych v pocitacové
siti. Vyvojové prostredi pro konfiguraci
analyzy obrazu je zaclenéno do stan-
dardniho inspektoru pristroje. Tvorba
celé aplikace je tedy v ramci vyvojového
prostredi systému Control Web primo-
¢ard a snadna.

Cely systém kamer DataCam je vcetné
programového vybaveni navrzen tak,
aby usnadnil integraci obrazu z kamer
do aplikaci a maximalné zjednodusoval
a zkracoval cestu od zadani k realizaci
kamerovych inspeké¢nich tloh. Pro fe-
Sitele zakazkovych systému pramyslové
automatizace je moznosti pro snadny
a cenové velmi privétivy vstup do boha-
tého svéta strojového vidéni.
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EVROPSKA UNIE
EVROPSKY FOND PRO REGIONALNi ROZVOJ
INVESTICE DO VASi BUDOUCNOSTI

Programovy systém Control Web ma
pro svou flexibilitu a skalovatelnost
zna¢né schopnosti sjednocovat fadu
rozli¢nych zafizeni do jedno-
ho funkéniho systému. Tyto
schopnosti jsou s vyhodou
vyuzity v technicky velice
zajimavém nasazeni v ma-
darském narodnim ulozisti

radioaktivniho odpadu. '
V letosnim roce bylo uve-
deno do provozu madarské
narodni ulozisté pro nizce
a stredné radioaktivni od- |
pad v obci Bataapati, ktera
lezi asi 60 km od hranic
s Chorvatskem. Ulozisté mé
vyhodnou polohu v kop-
cich s masivnim skalnatym

podlozim v blizkosti jaderné | = . ‘
elektrarny u mésta Paks. Manipulace s odpadem se déje pod trvalou kontrolou

Novy sklad nahrazuje nedo-
state¢né kapacity stavajiciho
zafizeni v Puispokszilagy. Pro
nas je docela zajimavy fakt,
ze ohledné vystavby nové-
ho ulozisté probéhlo v obci
Bataapati vefejné referen-
dum. Pro vystavbu ulozisté
se v ném kladné vyjadrilo
91 % mistnich obyvatel.
Néco takového si u nas lze
asi jen obtizné predstavit (a
to nas jesté muze tésit, ze v
Rakousku by to bylo jesté
horsi). Vefejnému hlasovani
predchazel dikladny geolo-

inspekce. Kapacita ulozisté se predpo-
klada okolo 40 000 m3 odpadu. Naklady
byly dosud vy¢isleny na 100 mil. eur.

gicky prizkum, ktery pro-
vedla Madarska geologicka

Sudy s odpadem v povrchové hale

Dukladné seznameni s provozem
a technologiemi ulozisté v nas upevnilo
presvédceni, ze mistnimu obyvatelstvu
opravdu zadné nebezpeli
plynouci z provozu tohoto
zatizeni nehrozi.

Dal$i z krokéi madarské
vlady k zajisténi trvalého
zdroje spolehlivé energie
do budoucna je také pod-
pora vyroby jaderné ener-
~ gie. Byla také prodlouzena
funkéni doba jaderné elek-
trarny Paks, ktera tak bude
v provozu do roku 2037.
Tato jedina madarska jader-
na elektrarna, s vykonem
1760 MWh ze Ctyft reaktort
typu VVER 440, dodava 40
% z celkové domaci energe-
tické produkee.

Madarsko patfi mezi zemé
§ vyznamnym zastoupenim
jaderného pramyslu. Z to-
hoto davodu spolupracuje
vlada a Madarsky urad pro
jadernou energii s radou
mezinarodnich organizaci
na zajisténi bezpecné pro-
dukce elektfiny a nakladani
s jadernym odpadem. Nami
vyvinuté a dodané progra-
mové vybaveni v prostfedi
systému Control Web a po-
¢itace Datalab jsou nasim
malym pfispévkem ke zvy-
$ovani jaderné bezpecnosti.
Programové vybaveni se,



Jaderna elektrarna Paks

[

Sudy s radioaktivnim odpadem

mimo jiné, stara o trvalé monitorovani
a vyhodnocovani radiacni bezpecnosti
nejen v arealu ulozisté, ale i v Sirokém
okoli v okolni prirodé. Vysledny systém
je distribuovan v rozsahlém tzemi, vy-
uziva fadu komunikac¢nich technologii
a béhem jeho provozu vznikaji znacné

Vozidlo s odpadem opousti branu atomové
elektrarny u mésta Paks

Rozméry tuneld umoziuji prljezd téZ
automobilll
T T

Uvniti jedné ze vzdalenych monitorovacich
stanic

objemy dat. Veskera data jsou dlouhodo-
bé archivovana a jsou okamzité pristup-
na obsluze uloziste.

Vykladani odpadu z automobilu

Usti tunelu b&hem vystavby

¢ oo

Wy

Znazornéni podzemnich prostor ve skalnim
podloZi

UvnitF jednoho z budovanych tuneld

Skoda, ze z pochopitelnych dvodd zde
nemuzeme blize popisovat jednotliva
zafizeni a provozni procedury, ale i tak
doufame, Ze pro radu aplika¢nich inze-
nyrt bude toto nasazeni zajimavé a in-
spirujici. RC W




3D vizualizace v ridicim systému budovy

V prostredi systému Control Web Ize v jedné aplikaci spojit vyhody 2D i 3D vi-
zualizace. Dvourozmérné zobrazeni je vyhodné hlavné diky svoji nenarocnosti na
systém a snadnosti tvorby schematicky zjednoduseného celkového prehledu. Toto
zobrazeni je dostatecné napr. pro tabulkovy prehled stavu svétel v celé budoveé sou-
casné. 3D zobrazeni je vyhodné pouzit vsude tam, kde zdlezi i na vzhledu a presnosti

zobrazeni jednotlivych mistnosti.

Dvourozmérné schematické zobrazeni je
velmi prehledné predevsim v pripadech,
kdy zobrazujeme ta-
bulkovou formou fadu
veli¢in stejného typu.

Pro inspiraci, jak mohou vypadat
moderni fidici systémy budov

V prehledné tabulce je zobrazeno osvét-
leni v celém objektu prostrednictvim
virtualnich  pristroji
systé-
Web.
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Editor 3D scény umoziiuje soucasnou praci v nékolika pohledech a projekcich

Jakmile ale jiz potfebujeme soucasné vi-
zualizovat stav mnoha riznych objektd,
napt. je-li nutno na jednom obraze vidét
stav osvétleni, vytapéni, vétrani, oken
a natoceni zaluzii, stavd se tfirozmérné
zobrazeni prehlednéjsim. I necviceny
operator se v prostorové presném zobra-
zeni okamzité orientuje a ihned vidi to,
co pravé potrebuje.

Zobrazeni teploty v mistnosti

3D obrazek ukazuje aktualni teplotu
mistnosti. Animovana privodni trubka
ustfedniho topeni ukazuje stav termo-
hlavice. Pokud je termohlavice otevfena,
privodni trubkou se pohybuji cervené
pruhy, které predstavuji prutok horké
vody. V pripadé zaviené termohlavice
je barva prfivodni trubky Seda bez ani-
mace.

Podobné jsou zobrazovany i odepinatel-
né elektrické zasuvky. Stav svétel je ¢ten
ze sbérbice EIB.

Osvétleni druhé nadzemni podlaZi
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Vatupri hala (2.02) - zitka
Vstupri hla (2.02) - 2vka
Vstupri hela (2.02) - ke
Vstupri hala (2.02) - 28ka
Vstupri hela (2.02) - 28ka
Zézermirecepce (2.03)
Kuchytika (2.09)

Sk s (2.12) - rav
Sk 58 (2.12) - bocy

Sad (2.13)

Univame o (2.14)
Uniéma mui 2.14) - acad
Peoiry (2.15)

WE s mobi (2.16)
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W A ot (2.36) - zcado

Tabulkové zobrazeni stav{ svétel

Na dal$ich dvou obrazcich je nejprve
vidét zhasnuté svitidlo a poté i totéz svi-
tidlo rozsvicené. Pro zvyraznéni dojmu
svitu je zde, prostfednictvim postpro-
cesovych vykreslovacich filtrt, pridan
i efekt zare, ktera se rozléva do okoli
svitidla. Zapnuta svitidla jsou v obraze
okamzité viditelna.

3D pohled na zhasnuté svitidlo ...

Stav oken je zjisfovan z EZS. V prehle-
dové tabulce jsou okna zobrazovana iko-
nami otevieno a zavfeno, realizovanymi
pomoci pristroje multi_label. Tento vir-
tualni pfistroj umoznuje zobrazeni ikon
nebo textdl v zavislosti na vysledcich
vyhodnoceni logickych vyrazi. Pristroj
za stanovenych podminek dokaze ménit
svlj vzhled i polohu. Stejné jako u indi-
katoru, mohou byt vysledky pfifazeny
do vystupnich datovych element.
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Tabulkové zobrazeni stav(i oken

V tfirozmérné scéné jsou okna zobrazo-
vana jako zavfena nebo oteviena. Stejné
se reprezentuji i dvefe, vrata a brany.
Obrazek ukazuje oteviena okna v 3D
zobrazeni.

Pohled do mistnosti s otevienymi okny

Stav okennich zaluzii je rovnéz cten
z EIB sité. Zaluzie jsou soucasné s okny
do scény vlozeny v podobé 3D modelu
prostfednictvim virtualniho pfristroje
gl_model. K modelim jsou pfidany
procedury, zajistujici otevirani oken
a otaceni jednotlivych lamel zaluzii.

... a totéz svitidlo rozsvicené
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Pohled zvnéjsku budovy na okna s otevienymi
Zaluziemi ...

.. a zavienymi zaluziemi, samoziejmeé je mozné
zobrazit i ¢asteCné zatemnéni ¢i odtemnéni

q%

Zatemnéné (pravé okno) a odtemnéné Zaluzie
(levé okno)

Aby se jednotlivé lamely mohly otacet,
je nutné najit soufadnice jejich stfedu.
Soufadnice stfedu rotaci lamel lze nej-
snaze najit napf. pomoci procedury

GetBoundingBoxCenter ( GroupName
:string; var X, ¥, Z : real )

V tomto konkrétnim pripadé je mode-
lem celé importované okno, GroupName
je jméno konkrétni lamely Zaluzii a do
proménnych x, y, zjsou vraceny sou-
fadnice stfedu. Pokud je u vSech lamel
definovan stfed rotace a nastavena osa
rotace, miizeme pomoci parametru an-
gle nativni procedury Rotate natacet
lamely do libovolného thlu od 0° az do
360°.

Pohled do kancelare s rozsvicenim svitidlem
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Editor 3D scény dokaze rychle a prehledné pracovat i se scénami, skladajicimi se z mnoha milion&
polygon(i.
Pri pohledu na pusobivé vizualizace mnoha lidem vyvstane otazka, jak pracné je udélat
néco takového. Tvorba aplikace je jisté slozitéjSi nez sestaveni nékolika tabulek a sché-|
mat, ale na druhé strané napf. pro pldorysy pater Ize vyuzit stavebni dokumentace,

modely technického vybaveni budov a nabytku jsou k dispozici u vyrobcu i volné nal
Internetu a fada modelll se ve scéné mnohokrat opakuje. Zvyseni pracnosti tedy nemu-|

si byt priliS velké a vysledek rozhodné za to stoji.
Resitelem a dodavatelem popisovaného systému je:

atx - technicka kancelar pro komplexni automatizaci, s.r.o.
Nova 486, 59101 Zdar nad Sazavou




Primyslovy pocitac¢ DatalLab jako ridici jednotka
zduchotechnickych systémi budovy

aroky na funkce fidicich systému v nedavné dobé vyrazné vzrostly. Koncovi uzi-

atelé jiz stale Castéji zaCinaji povazovat za normalni a samozrejmé pozadavky, ab
ridici systém systém obsahoval webovy server a byl dostupny odkudkoliv prostred-
nictvim Internetu — a to i z mobilnich telefont. Casto je pozadovana i komunikace
pres SMS a stale béznéjsi jsou pozadavky na datova propojeni s podnikovym infor-

Pozadavky rostou a pritom ceny tako-
vych systému spiSe dlouhodobé klesaji.
Je nutno nejen pouzit cenové pristupny
hardware, ale pfedev$im snadno a rychle
vyvinout aplikaéni programové vybave-

prostor pro vyrobu elektroniky spolec-
nosti Moravské pristroje a.s. Cely systém
je fizen pocitacem Datalab PC s niz-
kou spotfebou, ktery je doplnén dvéma
externimi jednotkami Datalab 104,
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Ridici systém je rozmérové a energeticky Usporny

né je normalni Cisté prostredi, takze
pocita¢ muze byt spolu s jednotkou
fizeni klimatiza¢niho kompresoru fir-

Ukéazkou efektivniho feseni muze byt
napf. systém Fizeni vzduchotechniky,
klimatizace a vytapéni novych Ccistych
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Jednotky DataLab IO Filtroventilacnich a klimatizacni jednotka

Prostory s antistatickymi podlahami ...

(v’é: L S

... a trvalym pretlakem filtrovaného vzduchu
my GEA umistén volné na sténé vedle
rozvadéce. Pocita¢ nemusi byt vybaven
zadnym monitorem, je pouze pripojen
k Ethernetu mistni sit¢é a k dispozici
je dalkovy pristup pres Ethernet nebo
WiFi. Programové vybaveni bézi v pro-
sttedi systému Control Web 6. Takto
postaveny ridici systém je cenové velmi
efektivni a pfitom uzivatelsky neobycej-
né komfortni.

Prostory pro kompletaci narocné elektroniky




primyslové pocitace — panelové pocitace — kompaktni soft PLC — externi jednotky vstupti a vystupt

®
Data La b pramyslovy poéitaéovy systém DataLab® — kvalita za pfiznivou cenu

Jednotna architektura programového vybaveni od Urovné fizeni
technologie a sbéru dat pres dispecersky dohled az po vazbu na
informacni systém podniku vyznamné Setfi naklady pfi budovani,
udrzbé i pfi zménach a rozsifovani systému.

Moravské pristroje a.s. tel. +420 577 107 171 http://www.moravinst.com
Masarykova 1148 tel. +420 603 498 498 http://www.datalab.eu
763 02 Zlin - Malenovice tel. +420 603 228 976 http://lwww.controlweb.eu

~ Embedded
Partner

http://www.mii.cz

moravské pristroje mailto: info@moravinst.com



CCD kamery G1 dosahly
sastronomického vrcholu svéta“

Dalekohled Canada-France-Hawaii Telescope (http://www.ctht.hawaii.edu/), umis-
tény na vrcholu sopky Mauna Kea na Hawaii, pouZivd kamery G1-0300 jako soucdst
DIMM (Differential Image Motion Monitor), monitorujiciho neklid atmosféry (se-

eing).

Vrchol sopky Mauna Kea je mistem
s nejvétsi koncentraci velkych daleko-
hledt na nasi planeté (dalekohledy Keck
I a Keck II jsou v soucasnosti nejvetsi
pracujici dalekohledy svéta). Vrchol je
4100 metrt nad morem, takze asi 40%
atmosféry a 90% vodni pary lezi pod
nim. Mrazivé pocasi a prostredi celkem
nepratelské zivotu (a také k radé zafize-
ni) ale poskytuje vyjimecné tmavé a Cisté
noci.

I kdyZz seeing na Mauna Kea by jisté
byl fadou pozorovateli povazovan za
vynikajici, velké dalekohledy potfebuji
nejlepsi podminky, aby vyuzily svych
velkych zrcadel. Seeing musi byt moni-
torovan, napf. aby bylo mozno zménit
pozorovaci program, aby vyhovoval
okamzitym podminkdm. Dalekohled
Canada - France - Hawaii Telescope
(CFHT) je vybaven monitorem pové-
trnostnich podminek zalozenym na
nepfretrzitém snimani jedné hvézdy, jejiz
obraz je rozdélen clonou pred dalekohle-
dem na tfi ¢asti.

CCD kamera G1-0300 v primarnim ohnisku ko-
merc¢niho 14" Schmidt-Cassegrain dalekohledu

Vzajemny pohyb vsech tfi obrazii jedné
hvézdy ukazuje, jak moc neklid atmo-
sféry deformuje obraz v dalekohledu.
Expozi¢ni doba musi byt velice kratka
(v fadu milisekund), aby byl zachycen
okamzity stav atmosféry. Seeing je poté

Kopule dalekohledu Keck je vidét pres otevienou &t&rbinu kopule CFHT
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Background 82719 Strehl 0.056 0.028 0028
etime (ms) 2 Peak 121123 57.123 66,123
Raw FITS Download Flux 24980.0 23159.0 23468.0

Java applet zobrazuje historii méreni

vyhodnocovan specialni aplikaci a zve-
fejiovan prostfednictvim Java appletu
pracujiciho v bézném WWW prohlizeci.

Samoziejmé jsme velmi radi, ze CCD
kamery vyvinuté a vyrabéné spolecnosti
Moravské pristroje byly vybrany pro
tuto aplikaci a Ze série kamer Gx proka-

zala, ze mize pracovat spolu s pristroji
svétové tridy.

PC




Rozsireni systému Control Web ve verzi 6.1

Programovy systém Control Web 6 je jiz na trhu déle neZ dva roky:. Jiz prvni verze systému byla
v okamziku svého vydani diikladné odladéna a velmi stabilni. Proto i opravné balicky korigo-
valy spise drobnéjsi chyby a nedostatky. Nyni prichazi prvni vétsi inovace systému v podobé
verze 6.1. A nejedna se o opravy chyb, ale o rozsireni systému o kamerové virtudlni pristroje.

I kdyz je systém rozsifen o podporu digi-
talnich kamer DataCam, ale i o moznost
pripojeni libovolnych kamer prostrednic-
tvim rozhrani WDM a také o moznost
Cteni obrazovych dat ze souborti, pro
uzivatele se veskera rozsifeni projevi vel-
mi jednoduse v podobé nékolika novych
virtualnich pristroji. Témi nejdulezitéjsi-
mi jsou pristroje camera a gl_camera.

[T Camera Yiew

Kamerové pfistroje umozni cteni obrazo-
vych dat z raznych zdroji, véetné vzdale-
nych kamer v pocitacové siti a snadnou
integraci obrazu do aplikaci. Obrazova
data Ize nahravat do AVI soubortu a opé-
tovné je prehravat. Obraz lze upravovat
fadou vestavénych filtra atd.

A instalace komponent systému VisionLab
roz8ifi Control Web o veskeré moznosti
vykonnych systémt strojového vidéni.

Editor systému VisionLab je soucasti inspekto-
ru virtualniho pfistroje gl_camera vioZeného
do pracovni plochy vyvojového prostfedi systému
Control Web. [ |

Nové osvétlovaci a prosvétlovaci jednotky pro

systém digitalnich kamer DataCam

Jako doplnkovy sortiment k digitalnim kameram DataCam jsou postupné uvadény na trh jednotlivé
typy diodovych osvétlovacich zafizeni. Dosud jsou k dispozici kruhové osvétlovace, plo$né a zadni
osvétlovace v riiznych velikostech, svitivostech a barvach. Kazdy osvétlovac je plné riditelny kamerou
DataCam. Kazda kamera muze ridit ¢innost az ¢tyt osvétlovact soucasné.

Nouvicaios WO
1 sy, NOWE

T =7

Kruhové osvétlovace Ize spojit s kamerou Vv je-
den mechanicky celek

Datalight

Wiy moray, Inst. com




Control Web 6

CWe6-DEV Control Web 6.1 Vyvojova verze 19 700 K& 21700 K&
CW6-UCW5 Control Web 6.1 Vyvojova verze zvyhodnéna cena pro majitele licence na Control Web 5 12 900 K¢& 14 200 K&
CW6-SRUN Control Web 6.1 Runtime 5900 Ké 6 500 K&
CW6-NRUN Control Web 6.1 Runtime Network Edition, pro sitové distribuované aplikace 9 700 K¢ 10 700 K¢
CW6-DEMO vaglr\}st/r?rl i \(l}\éeb 6.1 Demonstraéni verze na CD-ROM, Ize zdarma stahnout z http:/ 250 K¢

Ovladace dodavané spolu se systémem

CW-NET Ovladaé pro komunikaci v siti pfes protokol TCP/IP zdarma zdarma
CW-DLUSB Ovlada¢ pro komunikaci s USB moduly DatalLab I/O zdarma zdarma
CW-ASCII Univerzalni ovladac¢ pro textovou komunikaci pres sériové rozhrani RS-232 zdarma zdarma
CW-DDECL Univerzalni DDE klient zdarma zdarma
CW-DLEIB Ovlada¢ rozhrani DataLab IF/EIB zdarma zdarma

7

Systém strojového vidéni

SW-VLA1 VisionLab 19 700 K& 21700 Ké&

Digitalni kamery DataCam

DC-0316 ¢ernobila CCD kamera s ¢ipem Sony ICX424AL 10 370 K& 11 400 K&
1/3“ progressive scan CCD 640 x 480 bodU, adaptér pro CS objektivy

DC-0316C barevna CCD kamera s ¢ipem Sony ICX424AQ 10 370 K& 11 400 K&
1/3“ progressive scan CCD 640 x 480 bodli, adaptér pro CS objektivy

DC-0816 ¢ernobila CCD kamera s ¢ipem Sony ICX204AL 14 550 K¢& 16 000 K¢&
1/3“ progressive scan CCD 1024 x 768 bod(, adaptér pro CS objektivy

DC-0816C barevna CCD kamera s ¢ipem Sony ICX204AK 14 550 K& 16 000 K¢
1/3“ progressive scan CCD 1024 x 768 bod, adaptér pro CS objektivy

DC-2016 cernobila CCD kamera s ¢ipem Sony ICX274AL 21730 K& 23900 K¢
progressive scan CCD 1600 x 1200 bodu, adaptér pro CS objektivy

DC-2016C barevna CCD kamera s ¢ipem Sony ICX274AQ 21730 Ké 23900 K&
1/2“ progressive scan CCD 1600 x 1200 bodu, adaptér pro CS objektivy

DC-1416 ¢ernobila CCD kamera s ¢ipem Sony ICX285AL 26 190 K& 28 800 K¢
2/3“ progressive scan CCD 1392 x 1040 bodu, adaptér pro CS objektivy

DC-1416C barevna CCD kamera s ¢ipem Sony ICX285AQ 26 190 K& 28 800 K¢
2/3" progressive scan CCD 1392 x 1040 bod, adaptér pro CS objektivy

DatalLab IO
DL-CPU4 Datalab 104 skfifika + CPU 2970 K¢ 3250 K¢
DL-CPU1 Datalab 101 skfifika + CPU 1930 Ké 2100 K¢
DL-DI1 Modul 8 digitalnich izolovanych vstuptl 1350 K& 1500 K&
DL-DI2 Modul 8 digitalnich izolovanych vstupu se spole¢nou zemi 1350 K& 1500 K¢&
DL-DO1 Modul 8 reléovych vystupt se spinacimi kontakty 1500 Ké 1650 K&
DL-DO2 Modul 8 digitalnich izolovanych vystupu s otevienym kolektorem 1350 K¢& 1500 K¢&
DL-DO3 Modul 8 digitalnich galvanicky oddélenych vystupu se spoleénym pdélem 1350 K& 1500 K&
DL-AI3 Modul 8 analogovych vstupt, 16 bit 2690 K¢ 2950 K¢
DL-AD1 Modul 4 oddélenych analogovych vstupt a 4 oddélenych digitalnich vstupl/vystupt 2690 K¢ 2950 K¢
DL-AO1 Modul 8 analogovych napétovych a proudovych vystupt, 12 bitl 2890 K¢ 3200 K¢
DL-CNT1 Modul 4 digitalnich galvanicky oddélenych &itacl, 24 bitd 1550 K& 1700 K&

DL-CNT2 Modul |nkr?mentaln|ho C|Eace S .dﬂekoderem kvadraturni modulace a s moznosti &itani 1 550 K& 1700 K&
nahoru/doll nebo krok/smér, 32 bitu

PohodIné nakupovani nebo sestavovani nabidek vam umozni internetovy obchod na adrese www.mii.cz
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