Strojove videni vzdy po ruce

vyuziti grafickych procesorii, hluboké neuronoveé site,
umeéla inteligence, neomezena konektivita aplikaci ...

Systém VisionLab vam umozni: Sy e

« Integraci strojového vidéni a '
vizualni inspekce primo do fidicich
systémd strojl a vyrobnich linek

* Snadné spojeni s databazemi

a zaclenéni do informacniho systému
podniku

o Zaradit do aplikaci pokrocilé
algoritmy prace s obrazem vyuzivajici
vykonu grafickych procesorl pocitacd
e Zpracovavat obraz pomoci
hlubokych neuronovych siti a umélé
inteligence

e ... a mnoho dalSiho. Presvédcte se
sami. Systém VisionLab je pro vyvoj
a ladéni aplikaci k dispozici zdarma.
Stahnéte si jej z www.mii.cz.

Kalibrace obrazu s vyrovnanim
projektivnich zkresleni

Méreni rozmérd
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Integrace automatd pro
vizualni inspekci v€etné
kompletniho Fizeni strojli
a vyrobnich linek

Vizualni inspekce vyrobkd
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Jednoduse si stahnéte vyvojovou verzi Control Web a VisionLab

a zcela zdarma vytvarejte své aplikace

moravaié pHistroje




Vyuziti schopnosti a vykonu grafickych procesort

Adaptivni interpolace barevné masky

Hardwaroveé akcelerované mapovani
pro libovolné tvarovani nebo
spojovani panoramatickych obraz(

Pro fadu Uloh jsou vyuzivany grafické
procesory. Bez nich by to bud’ neslo

nebo by to bylo znacné pomaIeJS|

8 Camera View

Shadery s obrazovymi filtry
integrované ve virtualnim pristroji

kamery

18! GPU Image Processing
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Hluboké neuronove site a umela inteligence
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Detekce lidskych oblicejt hlubokou neuronovou siti

0
TensorFlow co

OpenCV
Caffe o

MODELS

€ ONNX PyTorch

Hluboké neuronové sité jsou

v systému VisionLab vyuzivany napt.
pri:

e Cteni ¢arovych kodd

e Cteni QR kodd

e Cteni pisma a textd

« detekdi lidskych oblicejd

e atd.

Mdzete si vytvorit viastni krok

a natrénovat si sit’ podle vlastnich
potfeb nebo pouzit néjaky hotovy
model, ktery je volné dostupny na
Internetu.

OCR - ¢teni textd z obrazu

Kamera je nejuniverzalngjsim
senzorem a kroky strojového
vidéni mate vzdy ihned

k dispozici.



Priimyslové CMOS kamery poskytujici neupravena obrazova data

I/ plel{eXCam

o prlimyslové CMOS kamery
poskytujici Cista syrova
obrazova data bez vlivu
interpolaci barev, ztratovych
kompresi atd.

e vysoce presna a stabilni
obrazové data pro

vavr

e pripojeni pres rychlé rozhrani
USB 3.0, ze kterého jsou
kamery i napajeny

osvétlovact
e Siroka nabidka C nebo CS
objektivl

o kompaktni rozméry a pevné

télo z masivniho hliniku Kamery nad pracovi&tém pro

navigaci robota

J/ [keileTLab

Prostredi Control Web,
ve kterém bézi stro-
jové vidéni, poskytuje
aplikaci spoustu sluzeb |
a moznosti. Mame zde =
neomezenou  sitovou |
konektivitu, vykonnou
grafiku, prfimou komu-
nikaci s préimyslovymi
vstupy a  vystupy,
ovladace pro spoustu
zarfizeni, databaze,
webové sluzby a mno-
ho dalSiho.

Se systémem Control Web mizete vytvaret aplikace zdarma. Pfi vyvoji, testovani i drzbé aplikaci nemusite nic platit.
Stahnéte si vyvojové prostFedi systému Control Web z naseho serveru www.mii.cz. Nejste-li nuceni pouzivat vyhradné
némecké produkty, mlize byt pro vas Control Web a VisionLab znacnym pfinosem pro jednoduchost a efektivitu VWO]e
i pro vyslednou kvalitu a spolehlivost aplikaci. VyzkousSejte si Control Web, nebude vas to nic stat.

Moravské pristroje a.s. mailto: info@mii.cz tel./fax 577 107 171
Masarykova 1148 http://www.moravinst.com tel. 603 498 498
763 02 Zlin-Malenovice http://www.mii.cz tel. 603 228 976
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