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1 Anotace

Tento dokument se zabyva konfiguraci inteligentnich kamer In-Sight 7402 a In-Sight 500

od firmy Cognex, které jsou pouzity pro detekci polohy mice stolniho fotbalu. Kamera

je umisténa nad stolem a zaroven se sledovanim mice také dovede urcovat polohu hracu.

Konfigurace pro obé kamery je identicka.



2 Pouzity hardware a software

Pouzité kamery jsou typu In-Sight 7402 a In-Sight 500, verze jejich firmware jsou
4.7 a 4.6, tomu také odpovida pouzity software In-Sight Explorer, ktery lze stdhnout

z webu vyrobce www.cognex.com/support/insight, pficemz postaci stahnout a nainsta-

lovat pouze software ve verzi 4.7.
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Obrazek 1: Okno programu In-Sight Explorer


www.cognex.com/support/insight

3 Konfigurace kamery

Hlavnim cilem je nastavit kameru tak, aby dokazala spolehlivé najit mi¢ na hraci plose
v co nejkratsim case. Dale je mozné kameru nastavit tak, aby zaroven snimala pozici
souperovych hracu (pripadné i vlastnich - béhem inicializace). Vzhledem k svételnym
podminkam a barvach hiisté a hracu bylo zvoleno silné bilé osvétleni hraci plochy pomoci
LED pasku v kombinaci s ¢ernym micem. Diky piitomnosti osvétleni je snimany obraz

nezavisly na okolnich svételnych zdrojich. Snimek z kamery je pro ilustraci na obr.
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Obréazek 2: Obraz z kamery bez a s osvétlenim

Po stazeni, instalaci a spusténi software In-Sight Explorer (okno na obr. (1)) probiha
veskera konfigurace (az na jednu vyjimku, viz dale) pomoci pruvodce v nékolika jedno-
duchych krocich, viz obr. [l Software musi byt ve stejné verzi jako je firmware v kamefe,

jinak muze dochazet k problémum, napiiklad béhem nahravani konfigurace.
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Obrazek 3: Kroky konfigurace



3.1 Pripojeni ke kamere

Pocitac s nainstalovanym SW by mél byt idealné ptipojen do stejné podsité, jako kamera.
Pokud tomu tak je a souhlasi verze, zobrazi se kamera automaticky po spusténi programu
v levém okné s nazvem In-Sight Network. Pro ptfipojeni z jiné podsité slouzi nastroj
Explorer Host Table.

Dvojklikem na kameru v tomto seznamu otevieme v dolni ¢asti obrazovky moznosti,

kde vybereme Connect.

_ Select an In-Sight Sensor or Emulator —
ﬁ fothalek kamera-nsight | Connect I

Disconnect

Refresh

| |
| |
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| or |

Obrazek 4: Pripojeni ke kamete

Po tspésném pripojeni jsou zobrazena obrazova data z kamery.

3.2 Nastaveni obrazu

Nésleduje nastaveni vlastnosti obrazu, predevsim ¢asu expozice, ktery zasadné ovliviiuje
svételnost ziskaného snimku. Ve druhém kroku s ndzvem Set Up Image tedy nastavime
Exposure a Trigger dle obr. . Spousténi (Trigger) jsme nastavili na kontinudlni, tedy
kamera bude snimat a vyhodnocovat ziskané snimky automaticky, stale dokola a co nej-
rychleji.

Edit Acquisition Settings

Trigger Delay (msec)

Trigger Interval (msec) 501

Exposure (msec) 40004
Auto-Exposure

Max Exposure Time

Taraet Brichtness 10.000 1=

Obrazek 5: Nastaveni snimani obrazu

3.3 Vyhledavani mice

Nasleduje nastaveni s nazvem Locate Part. Jak nazev napovida, zde je mozné nakonfi-
gurovat hledani néjakého objektu, v nasem ptipadé mice. Z Location Tools vybereme
Pattern.
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Obréazek 6: Vybér vyhledavaciho nastroje

Po ptidani nédstroje muzeme nastavit jeho parametry, predevsim jméno a rozhodovaci

mez, viz obr.
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Obréazek 7: Nastaveni parametru pro vyhledavani vzoru

dole vybereme moznost Set Up Pattern. Na sejmutém obrazu se zobrazi dva ¢tverce,
jeden reprezentuje region, ve kterém bude algoritmus hledat, a druhy reprezentuje vzor.

Tento vzor umistime na mic¢. Region nastavime pies celé hiiste.
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Obrazek 8: Vyhleddvany vzor

3.4 Inicializace rotacni osy

Dalsim krokem je Inspect part. Zde je tieba konfigurovat nastroje pro snimani polohy
hrécu v rotaci (pripadné v budoucnu i méfeni polohy os protihréce). Tato funkcionalita

bude pouzita po zapnuti systému pfi inicializaci os. Néstroj, ktery toto umoznuje, je



v kategorii Presence/Absence tools a jednd se opét o nastroj Pattern s tim rozdilem,

ze nyni nastroj neurcuje pozici hledaného objektu ale pouze jeho pfitomnost.
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By PI‘ESEI?CE.-"’ﬂbSEnCE Tools i | Add | absent; reports a Pass if the patternis presentand falls
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----- Ak PatMax® Pattem
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..... "% Pivel Court Palette.

----- %% Color Pixel Count i
----- “# Blob

----- "% Color Blob

..... :,.;l Edge

----- 20 Circle

----- o Shampness 5

Click the Add button to begin.
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Obrazek 9: Vybér nastroje pro testovani pritomnosti objektu

Nastroj pojmenujeme napiiklad RotationAxisl a nastaveni vyplnime podle piikladu

na obr. [I0
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Obrazek 10: Nastaveni parametru pro testovani piritomnosti objektu

Opét je tfeba nastavit vzor, ktery bude algoritmus vyhledavat, nastaveni je stejné jako

v piipadé vyhledavani mice. Detail je na obr. |11
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Obrazek 11: Vzor testovany na piftomnost nebo absenci



Po tspésném nastaventi je vysledkem algoritmu boleanovska proménné ukazujici piitomnost
nebo neptitomnost objektu. Tedy algoritmus testuje, zda je osa ve spravné pozici co se

tyce rotace.

3.5 Konfigurace vymeény dat po siti PROFINET

Déle je tfeba nakonfigurovat kameru tak, aby po siti PROFINET prijimala a odesilala
patiicna data. Co se tyce odesilanych dat, jedna se o pozici mice v ose = a v ose y
a vysledek testovani osy na spravnou pozici v rotaci. Toto nastaveni se skryva pod krokem
Communication. Ze seznamu vybereme PROFINET a prejdeme na zalozku Format
Output Data. Vlozime tti vysSe zminované proménné pomoci tlacitka Add podle vzoru
na obr. Pokud se v seznamu volba PROFINET zatim nenachézi, je tfeba ji nejprve
pridat tlacitkem Add Device a vybérem PLC, Siemens PROFINET.

et oo
MName Data Type Size  Value
Ball.Fodure X 32 bit integer 4 0
Ball Fodure.Y 32 bit integer 4 0
Rotationfwis1.Pass 32 bit integer 4 0
Add... | | Bemave | | Up | | Down | | Feset Data Types |

Obrazek 12: Nastaveni odesilanych dat po siti PROFINET

vvvvvv

pnout nebo vypnout inicializaci rotacni osy, aby béhem hry mohla byt vypnuta a zbytecné
neprodluzovala ¢as zpracovani. To lze udélat obdobné jako v ptipadé odesilanych dat,
pouze prejdeme na zalozku Format Input Data a pomoci tlacitka Add pridame piislusnou

proménnou podle vzoru na obr.

oo
MName Data Type Size  Value
Raotationfxis1. Tool_Enabled 16 bit integer 20

|] Add... | | Bemaove ‘ | Up ‘ | Down | | Reset Data Types |

Obrazek 13: Nastaveni zapinani a vypinani procesu inicializace po siti PROFINET

Nyni je ale tifeba nastavit jesté moznost upravit vyhleddvaci oblast fidicim systémem.

Kvuli tomu je tfeba zasahnout do programu, ktery byl vytvoren automaticky v predchozich
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krocich pouhym vyplnénim formuldiu. K tomu tcelu je tieba prepnout mdéd, na listé
nabidek pod polozkou Window vybereme Show Spreadsheet View (namisto stavajici
Show EasyBuilder View). Touto volbou se prepneme do rozhrani, ve kterém je mozné
kameru programovat pokrocilejsim zpusobem (i kdyz se stdle nejednd o programovani
v klasickém slova smyslu, postupy lze prirovnat spise k praci s MS Office Excel). Zobrazi
se tedy tabulka jako na obr.
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_15Fpure 0000 0.000 0.000 #ERR ST 1.000 0.000
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30 1.000 Paszses Failures Errars Total Pt
1 [@Count i 1 0 1 0.000
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Obréazek 14: Programovaci rozhrani Spreadsheet View

Nejprve je potieba do tabulky (= programu) nacist potiebnd data. To zajisti funkce
ReadProfinetBuffer spolu s funkci FormatInputBuffer, kterou lze najit v pravém
okné s ndzvem Palette, pod zalozkou Functions, v kategorii Input /Output, viz obr. .
Funkci vlozime do nékterého z prazdnych poli pobliz struktury reprezentujici vyhledavani
mice (Find a Pattern), viz obr. [14
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Obrazek 15: Vybér funkce FormatInputBuffer

V dialogovém okné pro vybér parametru funkce postupné vlozime pét Sestnéctibitovych

(viz ddle) proménnych typu Integer pomoci tlacitka Add, viz dialog na obr. .



a fotbalek-kamera-insight - FormatinputBuffer | 28 |

Data Type Size (bytes) [ Add ]
16 bit integer
16 bit integer
16 bit integer
16 bit integer
16 bit integer

SIS S S

Data Type: 16 bit integer A ]
| Element Size {bytes): 215

| | ok || cance |

Obréazek 16: Parametry funkce FormatInputBuffer

Tim je nastaven format nactenych dat, ktera je nyni tieba jesté skutecné nacist, o to
se stara jiz zminovana funkce ReadProfinetBuffer, kterou lze najit opét pod zdlozkou
Functions, v kategorii Input/Output a podkategorii Network. Funkci vlozime pobliz
formatovaci funkce. Zobrazeny dialogovy formular jejich parametru vyplnime podle obr. [I7}
Prvni parametr nastavime na hodnotu bunky A0, ktery obsahuje udalost nového snimku,
tedy funkce bude volana vzdy po nacteni nového snimku. Druhy parametr odkazuje
na proménnou FormatInputBuffer obsahujici idaje o prijimanych datech, kterou jsme

nastavili v predchozim kroku, tedy v nasem piipadé zaddame hodnotu bunky J15.

£7} fotbalek-kamera-insight - Property Sheet - ReadPro.| = | B[ 53 |

—
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Obrazek 17: Parametry funkce ReadProfinetBuffer

Nyni jsou potfebna data nac¢tend v programu a zbyva jimi nahradit puvodni statické
rozméry vyhledavaci oblasti. V sekci reprezentujici hledani mice vybereme buiku ob-
sahujici funkci Region, viz obr. . Po jejim vybréani na jeji misto vlozime (dvojklikem
na piislusnou funkci v okné Palette) novy region, ktery najdeme opét v zélozce Functions
v kategorii Struktures (vybereme Region). Ve zobrazeném dialogu vyplnime rozméry
nového regionu podle vzoru na obr. Pridali jsme pét proménnych, vyuzijeme ale jen
druhou az patou, prvni je ptidana jen kvuli spravnému offsetu a v tomto piipadé obsahuje
parametr Enable pro inicializacni podprogram, jehoz zpracovani je ale nastaveno pomoci

formulare a zde neni potfeba se o néj starat.



Edit  Inset Help
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Obrazek 18: Nastaveni nového regionu

Nastavili jsme tedy vstupy a vystupy kamery po siti PROFINET, které pro lepsi piehlednost
shrnuje tabulka [1}

Vstupni
axislRotationlnitizalizeEnable zapina podprogram pro inicializaci osy
searchRegionXStart zacatek prohledavaného sektoru v ose z
searchRegionY Start zacatek prohleddvaného sektoru v ose y
searchRegionXEnd délka prohledavaného sektoru v ose z
searchRegionYEnd délka prohledavaného sektoru v ose y
Vystupni
positionX zméfend pozice mice v ose x
positionY zmeérend pozice mice v ose ¥y
axislInitializationResult vysledek inicializacniho algoritmu

Tabulka 1: Vstupni a vystupni proménné kamery po siti PROFINET

3.6 Ulozeni programu do kamery a prvni spusténi

Nyni je program hotovy a muzeme ho ulozit a nahrat do kamery. Ulozeni do pocitace
(kvuli zalohovani) probihd standardnim zpusobem pomoci tlacitka se symbolem diskety.
Ulozeni do kamery je mozné v kroku Save Job. Zde pomoci tlac¢itka Save ulozime pro-
gram do kamery, piipadné pomoci Save As, pokud nechceme premazat néjaky existujici

program. Viz obr. Je tfeba také vybrat spravny program pro spusténi.
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Startup Options Sensor Maintenance

| Save | Startup Job: |cvut_fc|tbalek job Backup

| o | | Start the Sensor in Online Mode Restore

Obréazek 19: Ulozeni programu do kamery

Nezbyvd, nez program v kamere spustit uvedenim kamery do Online médu. To lze

nejsnaze udélat pomoci pifslusného tlacitka na horni ligté, viz obr.

M4 PO O RAQ M ﬁ:ﬁ&n%_a“!

Obrazek 20: Prevedeni kamery do online médu

4 Konfigurace ridici jednotky

Je tfeba provést také nastaveni fidici jednotky pro piijem dat z kamery, ovladani vy-
hledavaciho regionu a spousténi podprogramu pro inicializaci osy. Protoze se jedna o kon-
figuraci nikoli kamery, ale fidictho systému, je tento postup uveden v dokumentu Detailni

konfigurace systému Siemens Simotion s Profinet IRT.

11



	Anotace
	Použitý hardware a software
	Konfigurace kamery
	Připojení ke kameře
	Nastavení obrazu
	Vyhledávání míče
	Inicializace rotační osy
	Konfigurace výměny dat po síti PROFINET
	Uložení programu do kamery a první spuštění

	Konfigurace řídicí jednotky

