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Ci citdt to je ?

“In the twenty-first century,
the robot will take the place
which slave labor occupied
in ancient civilization.”



Nikola Tesla (1856 — 1943)

“In the twenty-first century,
the robot will take the place
which slave labor occupied
in ancient civilization.”
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Cim se zabyvame

Prodej kamerovych komponent

kamery, objektivy, osvétlovace, filtry a dalsi HW i SW pro Vision
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Machine Vision

visualni inspekce, opticka meéreni, monitorace vyrobniho procesu

o \N\ :’/
Robot Vision S8

univerzalni, flexibilni a adaptibilni ulohy prumyslové automatizace



Soucasny stav a motivace

Zvysujici se produkce a kvalitativni naroky ve vyrobnim prumyslu

- automatizace vyrobniho procesu

produktivita presnost
kvalita opakovatelnost
uspory eliminace chyb



Kdy pouzit Vision Guided Robot (VGR)

Pokud chci
komplexné manipulovat Ci pracovat s predmeéty variabilni polohy
kvalitativne a kvantitativne hodnotit predmety
variabilni polohy,
komplexnich tvaru vyzadujici vice pohledu a
rozmerne,

kde fixace nebo znasobeni poctu senzoru ¢i aktuatoru
nedavaji smysl €i jsou nevyhodné



,Dejte robotovi zrak
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a rozsirite rozsah jeho moznosti. “

Vision Guided Robot (VGR)
kyberneticky pristup se zpétnovazebni regulaci
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pohyb L Zpracovani obrazu/ snimani




MOTORIKA KOGNICE SENZORIKA™ S

- Pracovnl prostor - Komplexnost rizeni - [ezZIISeni

- (yp pohybu - flexibilita - spektrum

- presnost - spolenlivost - osvetleni

- opakovatelnost - rozhrani - rychlost snimani

- rychlost a zatizeni = - stacionarni/pohybujici
- pezpecnost = =




Kolik dimenzi obrazu snimat

- analyza / lokalizace
- plogna analyiza / - plodna analyza / objekiu s
jokalizace objekil lokalizace objektu

, , - prostorova analyza
(bez naklonu objektu) /3D rekonstrukee



Priklady metod 3D snimani
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Trianguiacni metody Viereni doby’letursvetia




Uskali 3D snimani

Camera

Triangulacni stiny

projector Camera
I projector

Snimani pohyblivé scény
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Object

Rozliseni

Odrazivost snimaného materialu

/pracovani dat




Ulohy zpracovani 3D obrazu

Rozpoznani polohy znamych objektu

Kvalitativni nebo kvantitativni inspekce objektu
(méreni rozmeru, hledani tvarovych ¢i texturnich vad, ...

3D rekonstrukce objektu

Initial point Segmentation Surface Model fitting
cloud data reconstruction
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Metody zpracovani 3D obrazu

3D data
.Cloud of Points"”

J Diskrétni pristup J Souhrnny pristup

y | y Podminky:
N - Existence modelu
J J - Podobnost modelu

Hledani kliCovych .. oo
bod(l, tvard, primitiv Fitovani 3D modelu s daty




Kalibrace VGR

Geometrické relace koordinacnich systému KAMERA — ROBOT
_ transformace polohy kamerou snimaného objektu
do koordinacniho systému robotu!
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Zaver

Robotika s obrazovou navigaci
ma velky potencial v prumyslové automatizaci.

Kazda uloha ma sva specifika. Vhodnou metodiku a koncepci
systému je vhodné dukladné promyslet.
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Dékuji za pozornost
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