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1 Anotace

Tento dokument se zabývá konfiguraćı inteligentńıch kamer In-Sight 7402 a In-Sight 500

od firmy Cognex, které jsou použity pro detekci polohy mı́če stolńıho fotbalu. Kamera

je umı́stěna nad stolem a zároveň se sledováńım mı́če také dovede určovat polohu hráč̊u.

Konfigurace pro obě kamery je identická.
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2 Použitý hardware a software

Použité kamery jsou typu In-Sight 7402 a In-Sight 500, verze jejich firmware jsou

4.7 a 4.6, tomu také odpov́ıdá použitý software In-Sight Explorer, který lze stáhnout

z webu výrobce www.cognex.com/support/insight, přičemž postač́ı stáhnout a nainsta-

lovat pouze software ve verzi 4.7.

Obrázek 1: Okno programu In-Sight Explorer
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3 Konfigurace kamery

Hlavńım ćılem je nastavit kameru tak, aby dokázala spolehlivě naj́ıt mı́č na hraćı ploše

v co nejkratš́ım čase. Dále je možné kameru nastavit tak, aby zároveň sńımala pozici

soupeřových hráč̊u (př́ıpadně i vlastńıch - během inicializace). Vzhledem k světelným

podmı́nkám a barvách hřǐstě a hráč̊u bylo zvoleno silné b́ılé osvětleńı hraćı plochy pomoćı

LED pásk̊u v kombinaci s černým mı́čem. Dı́ky př́ıtomnosti osvětleńı je sńımaný obraz

nezávislý na okolńıch světelných zdroj́ıch. Sńımek z kamery je pro ilustraci na obr. 2.

Obrázek 2: Obraz z kamery bez a s osvětleńım

Po stažeńı, instalaci a spuštěńı software In-Sight Explorer (okno na obr. 1) prob́ıhá

veškerá konfigurace (až na jednu výjimku, viz dále) pomoćı pr̊uvodce v několika jedno-

duchých kroćıch, viz obr. 3. Software muśı být ve stejné verzi jako je firmware v kameře,

jinak může docházet k problémům, např́ıklad během nahráváńı konfigurace.

Obrázek 3: Kroky konfigurace
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3.1 Připojeńı ke kameře

Poč́ıtač s nainstalovaným SW by měl být ideálně připojen do stejné podśıtě, jako kamera.

Pokud tomu tak je a souhlaśı verze, zobraźı se kamera automaticky po spuštěńı programu

v levém okně s názvem In-Sight Network. Pro připojeńı z jiné podśıtě slouž́ı nástroj

Explorer Host Table.

Dvojklikem na kameru v tomto seznamu otevřeme v dolńı části obrazovky možnosti,

kde vybereme Connect.

Obrázek 4: Připojeńı ke kameře

Po úspěšném připojeńı jsou zobrazena obrazová data z kamery.

3.2 Nastaveńı obrazu

Následuje nastaveńı vlastnost́ı obrazu, předevš́ım času expozice, který zásadně ovlivňuje

světelnost źıskaného sńımku. Ve druhém kroku s názvem Set Up Image tedy nastav́ıme

Exposure a Trigger dle obr. 5. Spouštěńı (Trigger) jsme nastavili na kontinuálńı, tedy

kamera bude sńımat a vyhodnocovat źıskané sńımky automaticky, stále dokola a co nej-

rychleji.

Obrázek 5: Nastaveńı sńımáńı obrazu

3.3 Vyhledáváńı mı́če

Následuje nastaveńı s názvem Locate Part. Jak název napov́ıdá, zde je možné nakonfi-

gurovat hledáńı nějakého objektu, v našem př́ıpadě mı́če. Z Location Tools vybereme

Pattern.
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Obrázek 6: Výběr vyhledávaćıho nástroje

Po přidáńı nástroje můžeme nastavit jeho parametry, předevš́ım jméno a rozhodovaćı

mez, viz obr. 7.

Obrázek 7: Nastaveńı parametr̊u pro vyhledáváńı vzoru

Nejd̊uležitěǰśım parametrem je ale samotný vzor, který má algoritmus vyhledávat. Vpravo

dole vybereme možnost Set Up Pattern. Na sejmutém obrazu se zobraźı dva čtverce,

jeden reprezentuje region, ve kterém bude algoritmus hledat, a druhý reprezentuje vzor.

Tento vzor umı́st́ıme na mı́č. Region nastav́ıme přes celé hřǐstě.

Obrázek 8: Vyhledávaný vzor

3.4 Inicializace rotačńı osy

Daľśım krokem je Inspect part. Zde je třeba konfigurovat nástroje pro sńımáńı polohy

hráč̊u v rotaci (př́ıpadně v budoucnu i měřeńı polohy os protihráče). Tato funkcionalita

bude použita po zapnut́ı systému při inicializaci os. Nástroj, který toto umožňuje, je
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v kategorii Presence/Absence tools a jedná se opět o nástroj Pattern s t́ım rozd́ılem,

že nyńı nástroj neurčuje pozici hledaného objektu ale pouze jeho př́ıtomnost.

Obrázek 9: Výběr nástroje pro testováńı př́ıtomnosti objektu

Nástroj pojmenujeme např́ıklad RotationAxis1 a nastaveńı vyplńıme podle př́ıkladu

na obr. 10.

Obrázek 10: Nastaveńı parametr̊u pro testováńı př́ıtomnosti objektu

Opět je třeba nastavit vzor, který bude algoritmus vyhledávat, nastaveńı je stejné jako

v př́ıpadě vyhledáváńı mı́če. Detail je na obr. 11.

Obrázek 11: Vzor testovaný na př́ıtomnost nebo absenci
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Po úspěšném nastaveńı je výsledkem algoritmu boleanovská proměnná ukazuj́ıćı př́ıtomnost

nebo nepř́ıtomnost objektu. Tedy algoritmus testuje, zda je osa ve správné pozici co se

týče rotace.

3.5 Konfigurace výměny dat po śıti PROFINET

Dále je třeba nakonfigurovat kameru tak, aby po śıti PROFINET přij́ımala a odeśılala

patřičná data. Co se týče odeśılaných dat, jedná se o pozici mı́če v ose x a v ose y

a výsledek testováńı osy na správnou pozici v rotaci. Toto nastaveńı se skrývá pod krokem

Communication. Ze seznamu vybereme PROFINET a přejdeme na záložku Format

Output Data. Vlož́ıme tři výše zmiňované proměnné pomoćı tlač́ıtka Add podle vzoru

na obr. 12. Pokud se v seznamu volba PROFINET zat́ım nenacháźı, je třeba ji nejprve

přidat tlač́ıtkem Add Device a výběrem PLC, Siemens PROFINET.

Obrázek 12: Nastaveńı odeśılaných dat po śıti PROFINET

V př́ıpadě přij́ımaných dat je situace složitěǰśı. Nejprve je potřeba nastavit možnost za-

pnout nebo vypnout inicializaci rotačńı osy, aby během hry mohla být vypnutá a zbytečně

neprodlužovala čas zpracováńı. To lze udělat obdobně jako v př́ıpadě odeśılaných dat,

pouze přejdeme na záložku Format Input Data a pomoćı tlač́ıtka Add přidáme př́ıslušnou

proměnnou podle vzoru na obr. 13.

Obrázek 13: Nastaveńı zaṕınańı a vyṕınańı procesu inicializace po śıti PROFINET

Nyńı je ale třeba nastavit ještě možnost upravit vyhledávaćı oblast ř́ıdićım systémem.

Kv̊uli tomu je třeba zasáhnout do programu, který byl vytvořen automaticky v předchoźıch
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kroćıch pouhým vyplněńım formulář̊u. K tomu účelu je třeba přepnout mód, na lǐstě

nab́ıdek pod položkou Window vybereme Show Spreadsheet View (namı́sto stávaj́ıćı

Show EasyBuilder View). Touto volbou se přepneme do rozhrańı, ve kterém je možné

kameru programovat pokročileǰśım zp̊usobem (i když se stále nejedná o programováńı

v klasickém slova smyslu, postupy lze přirovnat sṕı̌se k práci s MS Office Excel). Zobraźı

se tedy tabulka jako na obr. 14.

Obrázek 14: Programovaćı rozhrańı Spreadsheet View

Nejprve je potřeba do tabulky (= programu) nač́ıst potřebná data. To zajist́ı funkce

ReadProfinetBuffer spolu s funkćı FormatInputBuffer, kterou lze naj́ıt v pravém

okně s názvem Palette, pod záložkou Functions, v kategorii Input/Output, viz obr. 15.

Funkci vlož́ıme do některého z prázdných poĺı pobĺıž struktury reprezentuj́ıćı vyhledáváńı

mı́če (Find a Pattern), viz obr. 14.

Obrázek 15: Výběr funkce FormatInputBuffer

V dialogovém okně pro výběr parametr̊u funkce postupně vlož́ıme pět šestnáctibitových

(viz dále) proměnných typu Integer pomoćı tlač́ıtka Add, viz dialog na obr. 16.
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Obrázek 16: Parametry funkce FormatInputBuffer

T́ım je nastaven formát načtených dat, která je nyńı třeba ještě skutečně nač́ıst, o to

se stará již zmiňovaná funkce ReadProfinetBuffer, kterou lze naj́ıt opět pod záložkou

Functions, v kategorii Input/Output a podkategorii Network. Funkci vlož́ıme pobĺıž

formátovaćı funkce. Zobrazený dialogový formulář jej́ıch parametr̊u vyplńıme podle obr. 17.

Prvńı parametr nastav́ıme na hodnotu buňky A0, který obsahuje událost nového sńımku,

tedy funkce bude volána vždy po načteńı nového sńımku. Druhý parametr odkazuje

na proměnnou FormatInputBuffer obsahuj́ıćı údaje o přij́ımaných datech, kterou jsme

nastavili v předchoźım kroku, tedy v našem př́ıpadě zadáme hodnotu buňky J15.

Obrázek 17: Parametry funkce ReadProfinetBuffer

Nyńı jsou potřebná data načtená v programu a zbývá jimi nahradit p̊uvodńı statické

rozměry vyhledávaćı oblasti. V sekci reprezentuj́ıćı hledáńı mı́če vybereme buňku ob-

sahuj́ıćı funkci Region, viz obr. 14. Po jej́ım vybráńı na jej́ı mı́sto vlož́ıme (dvojklikem

na př́ıslušnou funkci v okně Palette) nový region, který najdeme opět v záložce Functions

v kategorii Struktures (vybereme Region). Ve zobrazeném dialogu vyplńıme rozměry

nového regionu podle vzoru na obr. 18. Přidali jsme pět proměnných, využijeme ale jen

druhou až pátou, prvńı je přidána jen kv̊uli správnému offsetu a v tomto př́ıpadě obsahuje

parametr Enable pro inicializačńı podprogram, jehož zpracováńı je ale nastaveno pomoćı

formuláře a zde neńı potřeba se o něj starat.
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Obrázek 18: Nastaveńı nového regionu

Nastavili jsme tedy vstupy a výstupy kamery po śıti PROFINET, které pro lepš́ı přehlednost

shrnuje tabulka 1.

Vstupńı

axis1RotationInitizalizeEnable zaṕıná podprogram pro inicializaci osy

searchRegionXStart začátek prohledávaného sektoru v ose x

searchRegionYStart začátek prohledávaného sektoru v ose y

searchRegionXEnd délka prohledávaného sektoru v ose x

searchRegionYEnd délka prohledávaného sektoru v ose y

Vystupńı

positionX změřená pozice mı́če v ose x

positionY změřená pozice mı́če v ose y

axis1InitializationResult výsledek inicializačńıho algoritmu

Tabulka 1: Vstupńı a výstupńı proměnné kamery po śıti PROFINET

3.6 Uložeńı programu do kamery a prvńı spuštěńı

Nyńı je program hotový a můžeme ho uložit a nahrát do kamery. Uložeńı do poč́ıtače

(kv̊uli zálohováńı) prob́ıhá standardńım zp̊usobem pomoćı tlač́ıtka se symbolem diskety.

Uložeńı do kamery je možné v kroku Save Job. Zde pomoćı tlač́ıtka Save ulož́ıme pro-

gram do kamery, př́ıpadně pomoćı Save As, pokud nechceme přemazat nějaký existuj́ıćı

program. Viz obr. 19. Je třeba také vybrat správný program pro spuštěńı.
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Obrázek 19: Uložeńı programu do kamery

Nezbývá, než program v kameře spustit uvedeńım kamery do Online módu. To lze

nejsnáze udělat pomoćı př́ıslušného tlač́ıtka na horńı lǐstě, viz obr. 20.

Obrázek 20: Převedeńı kamery do online módu

4 Konfigurace ř́ıdićı jednotky

Je třeba provést také nastaveńı ř́ıdićı jednotky pro př́ıjem dat z kamery, ovládáńı vy-

hledávaćıho regionu a spouštěńı podprogramu pro inicializaci osy. Protože se jedná o kon-

figuraci nikoli kamery, ale ř́ıdićıho systému, je tento postup uveden v dokumentu Detailńı

konfigurace systému Siemens Simotion s Profinet IRT.
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