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Vorwort Version: C3
1. Vorwort
1.1. Allgemeine Informationen

= b b P

&
il

Dieses Dokument ist Eigentum der Asyril S.A.; ohne unsere schriftliche Genehmigung darf es
weder ganz noch teilweise vervielfaltigt, geédndert oder weitergegeben werden. Die Asyril S.A.
behélt sich das Recht vor, alle in diesem Dokument enthaltenen Informationen aus Griinden
der Produktverbesserung ohne vorherige Nachricht zu &ndern. Bitte lesen Sie das gesamte
Dokument, bevor Sie das Produkt benutzen, um einen ordnungsgemafen Gebrauch
sicherzustellen. Sollten Sie dennoch beim Gebrauch auf Schwierigkeiten stof3en, dirfen Sie

sich gerne an unseren Kundendienst wenden.

In diesem Handbuch werden drei Arten wvon
AwWarnungf und AHinweisfi. Diese Hinweise si
GEFAHR!

Wird diese Anweisung nicht beachtet, kbnnen schwere Verletzungen die Folge sein.
GEFAHR!

Dies ist ein Hinweis auf eine elektrische Gefahrensituation. Wird die Anweisung nicht

befolgt, konnen Stromschléage und schwere Verletzungen die Folge sein.
WICHTIG!
Wird diese Anweisung nicht beachtet, kdnnen schwere Schaden am Produkt die Folge sein.

HINWEIS:
Der Leser wird auf einen Punkt hingewiesen, der fiir einen ordnungsgemafen Gebrauch des

Produkts wichtig ist. Wird der Hinweis nicht beachtet, hat dies jedoch keine Gefahr zur Folge.
Querver wei s é

Der Leser wird auf ein anderes Handbuch oder eine andere Seite des vorliegenden Handbuchs

verwiesen, in dem weitere Informationen zu einem bestimmten Thema zu finden sind.

WICHTIG!
Asyril haftet unter keinen Umstanden fir Schaden und Verletzungen, deren Ursache eine
Ni cht beachtung der Anweisungen im Abschni

Kunden, seine Mitarbeiter entsprechend einzuweisen.

HINWEIS:

Alle Mal3e und Werte in diesem Handbuch sind in Millimetern (mm) angegeben.

000.100.533 4/75
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1.2

Andere Handblcher

Die nachstehende Tabelle enthalt eine Liste der Dokumente, die mit dem Produkt geliefert

werden. Jedes dieser Handbiicher ist ein untrennbarer Bestandteil der zum Produkt

gehorenden Unterlagen.

In diesem Handbuch wird erlautert, wie ein neues Rezept verwendet und konfiguriert wird

(Zufiihrung und optische Erkennung).

Titel des
Referenz
Handbuchs

Beschreibung des Inhalts

Bedienung-

sanleitung

SMARTSIGHT_Manuel_Instructions_FR

Enthalt eine technische
Beschreibung des Produkts
und seiner Funktionen sowie
Informationen zur Wartung und

zum Transport des Produkts.

Programmier-

SMARTSIGHT_Manuel_Programmation_FR

Enthalt Informationen zur

Kommunikation und zur

handbuch Verwendung des Produkts bei
der Programmierung.
Benutzer- DIESES HANDBUCH
Hemaliueh SMARTSIGHT_Manuel_Utilisation_FR
Handbuch der _ )
Direkt tber die
Benutzer-
Benutzeroberflache aufrufbar
oberflache

Tabelle 1-1: Andere Handbiicher

000.100.533
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Aufbau von SmartSight Version: C3

2. Aufbau von SmartSight

SmartSight setzt sich aus 3 Hauptelementen zusammen, die in der nachstehenden Tabelle

beschrieben und in den folgenden Kapitel im Detail behandelt werden.

Element Inhalt Beschreibung
9 Bildbereich . . . .
: Unveranderliche Konfigurationen, aber es
1 Mit der Kamera N . . .
i kdénnen davon so viele Varianten wie
verknupfte Elemente . - .
1 Kalibrierung der Kamera erforderlich definiert werden, da es sich nur um
Bildkonfigurationen . g eine Programmkonfiguration handelt. Jedes
1 Kalibrierung des .
A b Bilderkennungsmodell verwendet dann
SV_C“_ € entsprechend dem Bedarf einfach mit eine
T Kalibrierung des dieser Bildkonfigurationen.
Prozesses
Variable Konfiguration, die nach Belieben
1 Vibrations-Sets gespeichert und wieder geladen werden kann.
91 Vibrationsprozesse Jedes im Rezept gespeicherte Modell ist mit
Rezepte 1 Bilderkennungsmodell einer spezifischen Bildkonfiguration verknipft,
1 Parameter der die unter Verwendung der Kalibrierungswerte fr
Bilderfassung die Berechnung der Teileposition verwendet
wird.

000.100.533 6/75
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Aufbau von SmartSight Version: C3

2.1. Bildkonfiguration und Rezepte

2.1.1. Definition des Bildkonfigurationskonzepts

Eine Bildkonfiguration ist ein Element, in dem verschiedene von den Teilen unabhéngige
Parameter gruppiert sind, die es Asyview erlauben, korrekt zu funktionieren und prazise
Angaben zur Position der Teile zu tGbermitteln. Diese Konfiguration wird nicht fir jedes Teil
spezifisch definiert, aber es muss fur jedes eingelernte Modell eine gewahlt werden. Eine
Bildkonfiguration kann also fiir mehrere Teile oder Modelle verwendet werden.

Es sei darauf hingewiesen, dass jede Definition in der Bildkonfiguration eng verknupft ist mit
der Einstellung der Kamera und d.h. ihrem Sichtfeld und der Auflésung (siehe (A) im

nachstehenden Bild).

2.1.1.1. Die Parameter einer Bildkonfiguration

Abbildung 2-1: Parameter der Bildkonfiguration

1. Bildbereich: Definiert, welcher Teil des Bilds fiir die Suche nach Teilen verwendet
wird (ein Bereich des Bilds in Pixel). In den meisten Anwendungsfallen handelt es sich um

das gesamte Bild. Deshalb ist fur diesen speziellen Fall der Bereich schon standardmé&Rig

definiert.
2. Verknlpftes Element: Durch die Verknlpfung der Elemente kann festgelegt werden,
Awas die Kamera im definierten Bereich betrach

diesem Grund keine Elemente verknipft, da diese Kamera nicht auf einen Asycube

gerichtet ist.

000.100.533 7175
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Aufbau von SmartSight Version: C3

2.1.1.2. Die Kalibrierungen

Mit den Kalibrierungen kénnen die Referenzwerte der verschiedenen Elemente des Systems
zueinander in Bezug gesetzt werden. Sie sind eng verknipft mit dem Sichtfeld und dem

Bildbereich, weshalb jede Bildkonfiguration eine eigene Kalibrierung erfordert.

Abbildung 2-1: Kalibrierungen

1. Mit der Pixel/mm-Kalibrierung kann ein Verhaltnis zwischen der Welt der Kamera (in Pixel)
der physischen Welt in mm (praktischer) hergestellt werden. Eine Kalibriervorlage mit
Schachbrettmuster ermdglicht es, das Verhaltnis zwischen der GroRR3e der Quadrate des
Schachbretts in mm und Pixeln zu definieren. Damit kénnen auch Verzerrungen des
optischen Systems korrigiert werden.

Diese Kalibrierung ist nicht zwingend erforderlich. Falls sie aber vorgenommen wird, muss
klar sein, dass diese Kalibrierung in derselben Ebene vorgenommen werden muss, in der
auch die Teile erfasst werden (und nicht dort, wo die Teile abgelegt werden). Das hat zwei
Grinde:
- Wenn die Kalibrierung in einer anderen Ebene vorgenommen wird, entspricht ein
als BezugsgroRRe kalibrierter mm nicht einem mm im Erkennungsbereich des Teils
(siehe Abbildung 2-1).
- Das Kalibrierungsverfahren (siehe weiter unten), das erméglicht, dem Manipulator
die Greifposition des Teils zu Ubermitteln, basiert auf der Pixel/mm-Kalibrierung ab,

muss also in derselben Ebene durchgefiihrt werden, wie diese Kalibrierung.

000.100.533 8/75
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Aufbau von SmartSight

Version: C3

Abbildung 2-2: Beispiel fir Probleme bei der Kalibrierung

Plattformoberflache vorgenommen wurde

vorgenommen wurde

Kalibrierter theoretischer Abstand zur Ebene der Oberflache der Plattform

Von der Kamera gemessener Abstand, wenn die Kalibrierung in der Ebene der

Von der Kamera gemessener Abstand, wenn die Kalibrierung in der Ansichtsebene der Teile

Wie Sie sehen, entsteht ein Fehler, wenn die Kalibrierung nicht in der richtigen Ebene

(GrolRe und Position) vorgenommen wird. Das kann bei Teilen geringer Hohe

vernachlassigt werden, bei hohen Teilen oder besonderen Anforderungen an die Préazision

kann dies jedoch zum Problem werden.

Die Kalibrierung sollte deshalb idealerweise in der Hohe der blauen und nicht der griinen

Ebene vorgenommen werden.

2. Mit der Kalibrierung des Zufiihrsystems kann das Bezugssystem in der Welt der Kamera

(in Pixel oder mm, falls die Pixel/mm-Kalibrierung durchgefihrt wurde) in das

Bezugssystem des Asycube umgewandelt werden.

o/o0

Image

0/ Height

Width = nombre de pixels / ligne

Height = nombre de pixels / colonne

Width /0

Width / Height

1/1 AY 1/1
Bulk Feeder plate
et
X
/1 1/1

Abbildung 2-3: Bezug zwischen dem Bezugssystem des Bilderkennungssystems und

des Zufihrsystems

000.100.533
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Anhand der Koordinaten der 4 Ecken in beiden Bezugssystemen kann der Bezug und die
Ausrichtung des Zufiihrsystems eingerichtet werden, damit die Vibrationen in der richtigen
Richtung erfolgen (entsprechend der Ausrichtung der Kamera und/oder der eventuell

verwendeten Spiegel).

Entsprechend der vorstehenden Abbildung ergibt sich daraus:

© Copyright Asyril S.A.

Element X (Zufihrsystem) Y (Zufihrsystem) X (Bild) Y (Bild)
Punkt 1 -1 1 0 0
Punkt 2 -1 -1 0 Hohe
Punkt 3 1 1 Breite 0
Punkt 4 1 -1 Breite Hoéhe

Diese Kalibrierung erfolgt automatisch, wenn fur die Kamera eine Pixel/mm-Kalibrierung
durchgefuhrt wird. Andernfalls muss sie manuell und abhangig von der Ausrichtung der

Kamera im Verhéltnis zum Asycube durchgefiihrt werden.

Durch Kalibrierung des Prozesses (allgemeiner Begriff fur einen Roboter, einen
Manipulator usw.) kann das Bezugssystem der Kamera (in Pixel oder in mm, wenn die
Pixel/mm-Kalibrierung durchgefuihrt wurde) in das Prozessbezugssystem umgewandelt
werden. Dies ist unverzichtbar, denn die an den Prozess Ubermittelten Koordinaten

ermdglichen es diesem, das Teil an der richtigen Position zu greifen.

Beim Wert fur den Winkel, der Ubermittelt wird, kann zwischen dem Winkel des
Bezugssystem des Bilderkennungssystems oder dem des Prozesses gewahlt werden, d.h.

die Kalibrierung bertcksichtig werden oder nicht.

Diese Kalibrierung ist immer dann erforderlich, wenn sich die Pixel/mm-Kalibrierung der
Kamera andert (denn die Prozess-Kalibrierung hangt von den anhand der Pixel/mm-

Kalibrierung umgewandelten Positionen ab, die von der Kamera tUbermittelt werden).
Wie bei der Pixel/mm-Kalibrierung ist es wichtig, die Kalibrierung in der Ebene der
Bilderkennung der Kamera vorzunehmen (d.h. auf Héhe der Teile und nicht in der Ebene

der Plattformoberflache).

Beispiel fur Kalibrierpunkte (Erkennungssystem in Pixel):

Element X Y X Y
(Erkennungssystem) (Erkennungssystem) (Prozess) (Prozess)
Punkt 1 0 0 0 0
Punkt 2 0 Hohe 0 200
Punkt 3 Breite 0 250 0
Punkt 4 Breite Hohe 250 200
000.100.533 10/75
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Aufbau von SmartSight

Version: C3

2.1.1.3. Abhangigkeiten

Wie Sie sehen, gibt es viele Abhéngigkeiten zwischen den vorstehend beschriebenen Elementen:

- Abhéngigkeit zwischen Bildbereich, den verknipften Elementen und Kalibrierungen.

- Abhangigkeit zwischen den verschiedenen Kalibrierungen.

Nachstehend eine zusammenfassende Tabelle aller Auswirkungen, wenn sich eines der Elemente

andert:

. Pixel/mm- Kalibrierung des Kalibrierung des

Geéandertes Element  Bereich o B
Kalibrierung Zufuhrsystems Prozesses

Sichtfeld X x® X
Bereich x® x@
Verknupftes Element X
Pixel/mm- x@ X
Kalibrierung

(1) Nur, wenn die Pixel/mm-Kalibrierung verwendet wird.

(2) Die Kalibrierung des Zufuhrsystems erfolgt automatisch wahrend der Pixel-/mm-Kalibrierung.

Im Fall einer Pixel-/mm-Dekalibrierung ist jedoch eine manuelle Neukalibrierung erforderlich.

Die vorstehend beschriebenen, unverédnderlichen Abhangigkeiten zwischen allen Elementen werden

unter d e m Bildenfiguratibonf A Azusammengefasst .

Sol che

Bi

beliebiger Anzahl, entsprechend der verschiedenen Teile und dem Verwendungszweck des Systems,

definiert werden.

000.100.533
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Aufbau von SmartSight Version: C3

2.1.2. Definition der zu verwendenden Bildkonfiguration

Eine Bildkonfiguration muss in folgenden Fallen erstellt werden:

o Der Bildbereich, der fur die Erkennung verwendet werden soll, ist ein anderer.

o Die mit der Kamera verknlpften Elemente sind nicht die gleichen.

o Die Kalibrierung der Kamera muss geandert werden, zum Beispiel, weil die zu
erkennenden Teile eine ganz andere Geometrie als die zuvor erkannten Teile haben

(vor allem eine andere Hohe).

In diesem Fall sollte zuerst gepruft werden, ob schon eine Bildkonfiguration mit den
erforderlichen Parametern vorhanden ist. Ist dies nicht der Fall, muss eine neue Konfiguration

erstellt werden.

Legen Sie den zu verwendenden Bildbereich (in der Regel das ganze Bild) und die mit der

Kamera verknlpften Elemente (in der Regel ein Asycube) fest.

Fuhren Sie anschlieBend die Kalibrierungen fir diese Bildkonfiguration durch (denken Sie
daran, die Kalibrierung bei hohen Teilen in der Ansichtsebene und nicht in der Plattformebene

vorzunehmen).

Lernen Sie dann lhr oder Ihre Modell mithilfe der erstellen Bildkonfiguration ein. Wenn das
Modell bereits zuvor erstellt wurde und sie eine Pixel/mm-Kalibrierung fur die Kamera
verwenden, kénnen Sie fur Ihr Modell einfach die neue Bildkonfiguration wahlen, ohne sie zu

wiederholen.

2.1.3. Die Rezepte

Rezepte fassen alle fir das Funktionieren des Systems erforderlichen Elemente zusammen

und sind spezifisch fiir jedes bzw. alle zuzufiihrenden Teile. Dazu gehéren:

Beim Asycube:
o0 das Vibrations-Set

0 der Vibrationsprozess
Fur die Bilderkennung:
o die Bilderkennungsmodelle

o0 die Parameter der Bilderfassung

Detailliertere Angaben zu den Rezepten finden sich in Kapitel 3.1.

000.100.533 12/75
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Einrichtung des Systems Version: C3

3. Einrichtung des Systems

Das System wurde von Asyril mit den bestellten Komponenten und entsprechend dem Aufbau

vorkonfiguriert. Beschrieben wird iln KdemerRaefigel de

L X

asyril > T

Zugriff Meldungen
19.08.2016

Rezepte Optionen

Login Vision

A Startseite

& Uberwachung

a
E Rezepte

,/ Benutzer

x Konfhiguration

Abbildung 3-1: Hauptbildschirm der Benutzeroberflache (HMI)

1| Aufbau der angeschlossenen, vorkonfigurierten Geréate

2 | Zugriff auf die Anzeige aller Kameras zur Uberwachung

3 | Zugriff auf die Konfigurationsschritte

Nachstehend (Error! Reference source not found.) eine einfache Beschreibung der
einzustellenden Parameter und der wichtigsten Schritte nach der Installation von Asycube und
der Erkennungsvorrichtungen an der Maschine.

WICHTIG!

ﬁ Diese Parameter miussen bei der Einrichtung der Maschine als erste festgelegt werden. Jede
Anderung dieser Parameter macht die Kalibrierung unwirksam und die Ausfilhrung der Rezepte
unmaglich.

000.100.533 13/75
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Einrichtung des Systems Version: C3

Asycube und Bilderkennungssytem
Vareinstellungen

-

Mutzen Sie die LIVE Taste fur

- als Hilfe bei der Einstellung der
Kameraposition (Sichtfeld und Fokussierung)
-wenden oder drehen des Bildes um die
effektive Situation darzustellen. (mit Spiegel,
Orientierung der Kamera / Zufiihrung)

Y

Wenn erforderlich, stellen Sie die Falls d_m Teile so hoch genug
sind, dass mehrere

e A Kalibrierungen erforderlich sind

h

KALIBRIERUNG

BE[B
HWEIN

Mit Kalibriermuster?

14

+ k4
Mur Kalibri d
PX / MM-Kalibrierung u;u:ﬁlhr::;:ennis ]

A 4

Bereit zum Einstellen der
Zufiihrung und Konfigurartion des
Vision-Models

w

KALIBRIERUNG DES PROZESSES

@reit zum Greif- und Ablageproze@

Abbildung 3-2: Vereinfachte Beschreibung der Schritte zur Einrichtung einer neuen

SmartSight-Konfiguration

Naheres zu diesen Funktionen findet sich im HMI-Handbuch, das in der Benutzeroberflache

aufgerufen werden kann: Live-Bild, Bildkonfiguration, Kalibrierung.

000.100.533 14/75
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Einrichtung des Systems Version: C3

3.1.

Pixel/mm-Kalibrierung

Es sei gleich zu Anfang darauf hingewiesen, dass diese Kalibrierung nicht unbedingt
erforderlich ist. Bei ihr wird das Bezugssystem von Pixel im mm umgesetzt, was fiir die weitere
Verwendung praktischer ist. Dartiber hinaus kénnen Sie ein mit dieser Kalibrierung erstelltes
Rezept wiederverwenden, wenn die Kamera verschoben oder ausgetauscht wird (z.B:
Erstellung eines Rezepts mit einer 2 MPx Kamera und Wechsel auf eine 5 MPx). Diese
Kalibrierung erméglicht es auch, die geometrischen Verzerrungen der verwendeten Optik zu
korrigieren (die bei niedrigen Brennweiten von z.B. 8 mm erheblich sein kénnen). Schliellich
wird bei dieser Kalibrierung dank der beiden Rechtecke in der Mitte der Kalibriervorlage auch
gleich die des Zufuhrsystems durchgefthrt.

Wenn Sie diese Kalibrierung nicht ausfiihren moéchten, kénnen Sie zum néchsten Punkt

springen.

Fur die Pixel-/mm-Kalibrierung ist eine Kalibriervorlage (verkauft von Asyril oder Cognex)
erforderlich.

Setzen Sie die Kalibriervorlage ein und 6ffnen Sie dann die Registerkarte Kalibrierung der HMI:

Selektierung der Kalibrierungsmethode —mM8M8m™— Bildkonfiguration

0 Mit einer px/mm Kalibrierungsplatte : rsystemkalibrierung default

Anzeige

Kachel-X-Grasse

Kachel-Y-G

r Kalibrigrung
Resultat
Zustand
RMS Fehler

Abbildung 3-3: Pixel/mm-Kalibrierung

Wahlen Sie in der HMI die Pixel/mm-Kalibrierung der Kamera und Uberpriifen Sie, dass das ausgewahlte

Schritt 1 ) ) ] i
Konfigurationsbild das gewtinschte ist.
Andern Sie bei Bedarf die GroRe der Quadrate auf dem Schachbrett der Vorlage (tile size X und Y) entsprechend
lhrer Vorlage. Die Quadrate der Standardvorlagen fiir Asycubes haben folgende Abmessungen:
Schritt 2 Asycube 50 Asycube 80 Asycube 240 Asycube 530
Tile size X 2mm 2mm 6 mm -
Tile size Y 2mm 2 mm 6 mm -
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Stellen Sie die Belichtungszeit so ein, dass die Lichtstarke ausreicht und die Quadrate korrekt
nebeneinander liegen.

Schritt 3
. Klicken Sie auf die Taste Kalibrieren.
Schritt 4
Wenn die Kalibrierung erfolgreich war, wec
WICHTIG!

Wie schon weiter oben erklart, ist es wichtig, die Kalibrierung in der Hohe vorzunehmen, in der
ﬂ die Teile vom Erkennungssystem erfasst werden, und nicht grundséatzlich auf Hohe der

Plattformoberflache.

Verwenden deshalb die Erh6hungssatze fir die Plattform, um die Kalibrierh6he herzustellen.

000.100.533 16/75
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3.2. Kalibrierung des Zufiuihrsystems

Wenn sie die Pixel/mm-Kalibrierung verwenden, erfolgt diese Kalibrierung automatisch. Falls
nicht, missen Sie einfach definieren, auf welcher Seite des von der Kamera Ubermittelten Bilds
sich der Bunker befindet. Anhand dieser Angabe kann der Asyril die Kalibrierung des

Zufiihrsystems vornehmen.

Startseite Live Bildkonfiguration Kalibrierung Teaching Prozess-Kalibrierung

Selektierung der Kalibrierungsmethode 7 Bildkonfiguration
{ . Mit einer px/mm Kalibrierungsplatte o Nur Zufahrsystemkalibrierung ’ It

Anzeigg —m™M™@X@ @ @ @ Kalibrieren

Resultat
Zustand

RMS Fehler

Punktepaare —m—m—0—0o0o0o0m0oDm207Dm7m07—m—mom—o—o0—0DmoD0D—mmmm——

X (Zufahrsystem) Y (Zufahrsystem) X (Bild) Y (Bild)

Abbildung 3-4: Kalibrierung des Zufuhrsystems

Schritt 1 | Wahlen Sie Kalibrierung Zufiihrsystem.

Schritt 3 | Wennes bei besonderen Konfigurationen erforderlich ist, kdnnen Sie die Werte in die Tabelle
eingeben.

Schritt 4 | Klicken Sie auf die Taste Kalibrieren.

Schritt5 iwenn die Kalibrierung erfolgreich war, weg
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3.3.

Kalibrierung des Prozesses

Ziel dieser Kalibrierung ist es, einen Bezug zwischen der von der Kamera Ubermittelten
Position und der entsprechenden Position im Bezugssystem des Prozesses (Roboter,
Manipulator usw.) herzustellen.

Hierfur hat Asyril eine Kalibrierungsplattform entwickelt, die eine Platte mit Lochern ist.

Es muss ein Modell erstellt werden, das die Lécher erkennt, womit dann im Erkennungs-

Bezugssystem die Position der 4 aufl3eren Punkte der Plattform ermittelt werden kann.

Im Register Kalibrierung der HMI kann dieses Modell anschlieend ausgefihrt werden und
unter den gefundenen Positionen kdnnen die gewahlt werden, die fur die Kalibrierung
verwendet werden sollen (wenn mdoglich die Positionen, die am weitesten au3en auf der
Arbeitsflache liegen).
Bei den Positionen des Prozess-Bezugssystems (Roboter, Manipulator usw.) muss der
Roboterspezialist den besten Weg zur Erfassung der Positionen der 4 entsprechenden Lécher
im Prozess-Bezugssystem bestimmen. Beispiel:

0 Abtastung mit einem Kalibrierwerkzeug mit Kugel.

o Verwendung des Spezialwerkzeugs, das bei Asyril bezogen werden kann

0 Abtastung mit einem Stift, der in die Locher der Plattform gleitet.

0 Einsetzen eines Stifts mit Spitze in das Loch der Plattform, der dann mit einer vom

Roboter gehaltenen Spitze in eine Flucht gebracht wird.
0 Usw.
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3.3.1. Laden und Testen des Kalibrierrezepts

HINWEIS:

In diesem Kapitel gehen wir davon aus, dass die Pixel/mm-Kalibrierung bereits erfolgt ist. Wenn
dies nicht der Fall ist, wird das Rezept fir die Prozesskalibrierung nicht funktionieren. Wenn Sie
nur die Zufthrung kalibriert haben, missen Sie ein Kalibrierrezept wie in Abschnitt 4.2

beschriben erstellen.

» Computer » Data(D:) » AsyrilData » Recipes » Calibration

Organize v New folder
¢ Favorites Mame Date modified Type

B Deskiop
i Downloads

=] CALIBRATION_50_1,6MPx.mavaf
] CALIBRATION_50_SMPx.mavaf

=] CALIBRATION_50_5MPx_SFoV.mavaf
] CALIBRATION_50_12MPx.mavaf

= CALIBRATION_80_1,6MPx.mavaf
] CALIBRATION_80_SMPx.mavaf

=] CALIBRATION_80_12MPx.mavaf

| CALIBRATION 240 1.6MPx.mavaf
=] CALIBRATION_240_5MPx.mavaf

<] CALIBRATION_240_12MPx.mavaf
=] CALIBRATION_380_1,6MPxmavaf
] CALIBRATION 380_5MPx.mavaf

2] CALIBRATION_380_12MPxmavaf
] CALIBRATION 530_1,6MPxmavaf
] CALIBRATION_530_5MPx.mavaf

&1 CAITRRATION 530 17MPx.mavaf

MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File
MAVAF File

<. Recent Places

i Libraries
%) Documents
o Music

=] Pictures

BE videos

1% Computer
& system (C)
s Data (D)
e USB DISK (E)

€ Network

File name:  CALIBRATION_240_5MPx.mavaf v

Module AVAF Recipe (*mavaf ~|

Open | [ Cancel |

Abbildung 3-5: Laden des Kalibrierrezepts

Schritt 1

Gehen Sie zur Registerkarte "Recipes".

Schritt 2

Wahlen Siefi Asy vA e @éA i Modul ed.

Schritt 3

Klicken Sie auf das Symbol "Laden".

Schritt 4

Gehen Sie zu A DAsyrilData\Recipes\Cal i br ati ono.

Schritt 5

Waéhlen Sie die richtige Datei.

Schritt 6

Klicken Sie auf "Open".

HINWEIS:
Die Dateinamen hangen von der Architektur des Moduls ab. Der allgemeine Name ist
"CALIBRATION_XXX_YMPX", wobei XXX die Asycub-Grésse ist und Y fir die Auflésung steht.

000.100.533
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2 - Hyperion

—————————————————————————————————————————————————————————————————————————————— | |
module  HMI connection data internal connection  state alarm  detail ﬂ shortcuts

asyview  Connected Loaded Connected IDLE TR
cell Loaded Connected IDLE messages options
modulel Loaded Connected IDLE

asycube Loaded Connected IDLE login vision

teaching || process calibration

received model results

supervision

manage results

‘ . ] asyview
activate/deactivate display results

@ display results i AsyCube

acquisition

e lock
e | B e
Image 1 recipes

f
() results selection :’\\

(+) save images
i configuration
() timeout parameters

accepted parts 0 rejected parts 5 feeding information

angle [ rejected reason

Abbildung 3-6: Kontrolle der Erkennung

Schritt1 | WahlenSieas y v iAefiwd si on o .

Schritt2 {KI i cken Sie auf die Registerkarte fAhomeo
Schritt 3 | Uberpriifen Sie, dass das ausgewéhlte Konfigurationsbild das gewiinschte ist.

Schritt 4 | Nehmen SieeinBildauf, i ndem Si e auf die Schaltfl 2ch
Schritt 5 | Uberprifen Sie, ob die funf Locher gut erkannt wurden.

WICHTIG!
Wenn die funf Lécher nicht erkannt werden oder wenn das ausgewahlte Konfigurationsbild

nicht das gewiinschte ist, lesen Sie bitte Abschnitt 3.3.3, um das Kalibrierrezept anzupassen.
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3.3.2. Prozess kalibrierung

Startseite Live Bildkonfiguration Kalibrierung Teaching Prozess-Kalibrierung

Anzeigeg —m@8 —mMm @ oo ~Aufnahme

Modellname

rotation constant ’ OJ =
L

rotation space |Calibrated

Kalibrierung
Resultat
Zustand

RMS Fehler

Punktepaare
Id X(Vision) Y (Vision) X (Prozess) Y (Prozes;
1 -15.2902¢ -19.94961 0 0
2 1474298' -20.0536¢ 30 0
3  -1512661 20.01264: 0 40

IESE R 2R e, 4 " 1481352 19.94530 40

Abbildung 3-7: Kalibrierung des Prozesses

Schritt 1

Waéhlen Sie das Modell, mit dem die Kalibrierelemente (hier Locher) gefunden werden

kénnen.

Schritt 2

Fuhren Sie eine Bilderfassung und eine Analyse des gewahlten Modells aus.

Schritt 3

Wabhlen Sie eines der Resultate und das Punktepaar in der Tabelle, dem Sie diese Position
zuweisen méchten.

Schritt 4

Klicken Sie auf die Pfeil-Taste, um die Position des gewahlten Ergebnisses in die Position
AErkennungf des gew?2hl tagen. Punktepaars zu

[¢

Schritt 5

Fullen Sie die 4 Positionen mit den von der Kamera gemessenen Positionen und den
A Pr o zRositienen entsprechend dem Einlernverfahren lhres Roboters oder Manipulators
fur diese Punkte aus (im nachstehenden Bild, wurden die fiktiven Werte 30 und 40
eingetragen).

Schritt 6

Wabhlen Sie bei Bedarf die Quelle fir den Winkelwert, den Sie empfangen mdchten (entweder
der vom Bezugssystem des Prozesses (Roboter, Manipulator usw.) oder der des
Bezugssystems des Erkennungssystems (die Prozess-Kalibrierung wird dann nicht auf den
Winkel angewandt). Wenn ein konstanter Winkel erforderlich ist, kann ein konstanter Wert
gewahlt werden.

Schritt 7

Klicken Sie auf die Taste Kalibrieren.

Wenn die Kalibrierung erfolgreich war, wechseltdie Anzei ge des Er gebni s
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WICHTIG!
Wenn diese Kalibrierung schon zuvor durchgefiihrt wurde, muss die Kalibrierung geltscht

werden, bevor die Erkennungsanalyse gestartet wird, da andernfalls die Werte im Prozess-

Bezugssystem als Ergebnis ausgegeben werden. In der Tabelle der Punktepaare dirfen nur

die Positionen im Erkennungs-Bezugssystem (Pixel oder mm) eingetragen werden.

3.3.3. Anpassen des Kalibrierrezepts

<82 - Hyperion s - ™

H
I module  HMI connection data internal connection  state alarm  detail shortcuts

asyview  Connected Loaded Connected IDLE ¥
cell Loaded Connected IDLE messages options
modulel Loaded Connected IDLE

asycube Loaded Connected IDLE Iogin vision

home live || image configuration calibration teaching process calibration

display manage teaching /‘n\
-create, modify or delete model

home

|ca|ibrat'ron -
supervision
image configuration
asyview

1 i AsyCube

[»]

Prelocalization | Model Finder | Empty Picking Zone | Localization Results | Feeding Infarmation

5

recipes
o Joz_ Jo3s_ Joa J05 |+ |
Model | Bounding Box
P/ @EB SEH%Y @ 2 6
Settings | Region | Measuremerts | Graphics | Resufts [Cument Hitogmm
Cument Innut imaoe.

Segmentation Connedivity [ , -
Mode Mode LastAun Inputimage conflguratlon
| Hand Threshold (Fixed) ~ | Grey Scale - LastRun. Boblmage

LasiRun Bloblmage Ufitered
Polarty: Cleanup:
| Light blobs, Dark background ~ (& -
Threshold 50 2 Min Area 10 [ Pels
Momphology Operations
i
¢ Oms Oms

Abbildung 3-8: Bearbeiten des Kalibrierrezepts

Schritt 1 | Gehen Sie auf die Registerkarte i Vi s indem 8ie auffi a s y vA e Wio s kliokem.o

Schritt 2 | Wabhlen Sie die Registerkarte it eac.hi ngo

Schritt 3 | Wéhlen Sie das gewlnschte Konfigurationsbild aus.

Schritt4 {Kl i cken Sie auf das Symbol fiBearbeiteno.

Schritt5 {Wa hl en Sie dieOrelocalization i

Schritt6 { WahlenSied Current . Hi st ogr amo.
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fsyiew Teaching (Localizafion): cell - modulel visen _d
Prelocaiaation | Model Finder | Empty Picking Zone | Locslzstion Resuls | Fasding Infonation
1
01 o2 o3 Jes |05 [+ shortcuts

Model | Bounding Bax

P FES S H% b ?

Setings. | Region | Measurements | Graphics | Results Curert Histogram - options
Segmentation Connectivity o

Mode: Mode

| Hard Threshold (Fixed) - [Grey Scale | R

Polarty: Cleanup

[ Light blobs, Dark - [E] -

Threshold 50 1 Min Area: 10 {2 Pels

Marphology Operations

B

79975ms  21247ms

”\‘ user

e ————
% configuration

manage timesets

test images received
name

ExposureTime ’

TlluminationTime

|t'rmeset 1
TluminationOffset 5 -

TimeQut timesets

backiight % f E I:l
frontlight %

name
ExposureTime
HluminationTime
HluminationOffset
TimeQut

backlight

frontlight

Abbildung 3-9: Einstellen der Belichtungszeit

Schritt 1 | Fihren Sie den Algorithmus aus, indem Sie auf das Symbol fi p | ldigken.

Schritt 2 Uberpriifen Sie das Histogramm. Es muss ahnlich wie auf der nachsten Seite beschrieben
chri
sein.

Schritt3 | Stellen Siediefiex posureia. ti meo

Schritt 4 | Wiederholen Sie diese Schritte, bis das Histogramm mit der Beschreibung tbereinstimmt.
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HINWEIS:
Das Histogramm ist eine Grafik, die die Anzahl der Pixel entsprechend ihrer Helligkeit anzeigt.
In unserem Fall, suchen wir nach einem Histogramm ohne Sattigung. Das bedeutet, dass wir

einen Betrag von 0 Pixel auf der rechten Seite des Histogramms wollen.

X .StAOKGdy i +/ Ddzi St AOKGd X . 5t A OKG cty

Abbildung 3-11: Empfehlung zur Einstellung der Belichtungszeit

>

Prelocalizati ! 4 Finder | Empty Picking Zone | Localization Results | Feeding Information |

Results

ID X Y z Theta  State i son

i »

[EF (005 [ [ (Nl BNGN fooow [[XFY [N (ncw [NeE =N =) 5| Bl lons| Oms| 0S| [0S (61ns| [65ms| [#ams]

Abbildung 3-10: Uberprifung der Pfeilpositionen

Schrittl {Wa@hl en Sie die Registerkarte fALocalizatio

Schritt 2 | Fihren Sie den Algorithmus aus, indem Sie aufdas Symbolipl ay 6. kl i cken

Schritt 3 | Uberpriifen Sie, ob die funf Locher mit Pfeilen in der Mitte gut erkannt wurden.

Schritt 4 | Klicken Sie auf das "durchgestrichene Auge”, um das Fenster auszublenden.
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7 Asyril HMI

asvril

cell

module

asyview

modulel

asycube

HMI connection  data

Connected

Hmi Controller rcd2 - Hyperion - 27229818 - 11/ M @ read

internal connection  state alarm  detail

f |
m ShOHCUtS

[ ) | |
messages options

NotlLoaded Connected Teaching

NotlLoaded Connected Teaching

Notloaded Connected Teaching

Loaded Connected IDLE Iogin vision

© Copyright Asyril S.A.

manage teaching Rome
-create, modify or delete model
‘— supervision
image configuration S ——
asyview

i AsyCube

M
é recipes

[

’f user

‘K configuration

- Hyperion

module  HMI connection  data internal connection  state alarm  detail

| |
m ShonCUtS

| | | |
messages options | |lived

asyview  Connected Loaded Connected IDLE

cell Loaded Connected IDLE

modulel Loaded Connected IDLE

asycube Loaded Connected IDLE login vision

image configuration | calibration | teaching | process calibration

received model results /n\ home

calibration
image configuration I:l £2 supervision

manage results | @ asyview
activate/deactivate display results
[
B AsyCube

® display reguis

acquisition
m
é recipes

[
"\* user

() save images [

B o
Image 1

) results selection

% configuration

(%) timeout parameters

5 accepted parts

0 rejected parts 5 feeding information

angle [ rejected reason

Abbildung 3-12: Kontrolle der Erkennung

Schritt 1 { Wenden Sie Einlernen an, indem Sie auf den "griinen Hacken" klicken.

Schritt2 {Kl i cken Sie auf die Registerkarte fihomeo

Schritt 3 { Nehmen Sie ein Bild auf, indem Sie auf die Schaltflache "play" klicken.

Schritt 4 | Uberpriifen Sie, ob die funf Locher gut erkannt wurden.
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Type
File folder
File folder
Default File folder

% Documents
& Music
=) Pictures

[EE videos

1% Computer
&, system (C)
= Data (D:)

File name: | CALIBRATION_240_5MPx_Modulel|mavaf

Save as type: | Module AVAF Recipe (*.mavaf)

= Hide Folders

Abbildung 3-13: Speichern des angepassten Kalibrierrezepts

Schrittl iGehen Sie auf die sRegisterkarte fArecipe

Schritt2 | WahlenSiefiasy vA ie@eA i Modul eo.

Schritt 3 | Klicken Sie auf das Symbol "Speichern".

Schritt 4 | Gehen Sie zu i DAsyrilData\ARe ci pes 0.

Schritt 5 Benennen Sie die Datei wie in dem Hinweis unten beschrieben.

Schritt 6 Klicken Sie auf "Save".

HINWEIS:
ﬂ Die Dateinamen hangen von der Architektur des Moduls ab. Der allgemeine Name ist
"CALIBRATION_XXX_YMPX", wobei XXX die Asycub-Grdsse ist und Y fur die Auflésung steht.

HINWEIS:

Wenn Sie mehrere Module haben, empfehlen wir lhnen, die Modulnummer am Ende des

Dateinamens anzufuigen:
"CALI BRATI ON_240_5MPx_Modul el

"CALI BRATION_240_5MPx_Modul e2fé
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4.  Erstellung und Konfiguration eines neuen Rezepts

Es gibt verschiedene Stufen von Rezepten fur den einfachen Zugriff, das Laden und Speichern
der verschiedenen Funktionsebenen der Maschine und fir die Zusammenstellung von
Konfigurationen entsprechend der Anwendung.

Rezepte haben die Erweiterung *.vrec und enthalten alle Daten, die fur die Konfiguration des
gesamten optischen Erkennungs- und Zufuhrsystems erforderlich sind. In den folgenden
Kapiteln wird die Konfiguration eines neuen Rezepts in Form eines Tutorials beschrieben. Die
in diesem Kapitel enthaltenen Informationen sind jedoch auch auf die Anderung eines
vorhandenen Rezepts anwendbar.

Die nachstehende Abbildung zeigt alle in diesem Kapitel beschriebenen Schritte in der
Ubersicht.

START

Jeues Rezept oder
Anpassung?

Anderung—  Laden des zu dndernden Rezeptes

!

» Komponenten auf den Asycube
legen
54.1 ¥
Einstellen der
Vibrationsparameter und der

NEU- Zufiihrkonfiguration >

7 Dauer fir die gewilinschten
Simulierung des Zufiihrprozesses | —— Bewegungen
¥
T » |Einstellen des Asycube-Prozesses
zur Erreichung der gewlinschten
Verteilung

1 s4.12

g

Konfiguration des opt.
Erkennungssystems.

:

Festlegung der Beleuchtungs-
Zeitfolge und bei Bedarf
— Erstellung neuer
§4.2.2
Programmierung des
Bilderkennungsprozesses
§5

Fertigstellung der Konfiguration und
Priflauf des Rezeptes

GO I

Einstellung der Greif- und
Ablageparameter

entsprechende Beschreibung des

. % Handlingsystems [Roboter) 7
| Prifen des Greif- und I / .............................................
I Ablageprozesses

Abbildung 4-1: Grundséatzliche Vorgehensweise beim Konfigurieren und Andern eines

optischen Erkennungs- und Zufuhrrezepts

000.100.533 27175




rd
asyril s
Flexible Feeding Systems

© Copyright Asyril S.A.

Erstellung und Konfiguration eines neuen Rezepts Version: C3

4.1. Konfiguration des Asycube

Referenz

Unterlagen des verwendeten Asycube.

Weitere Details zur Konfiguration des Asycube finden sich in den spezifischen technischen

4.1.1. Vibrationen der Asycube-Plattform und des Teilebunkers

Schritt1 {KI i cken Sie auf das Tastf el

d AAsycubed.

Schritt 2

Klicken Sie auf das Register AEinstellunght

Einfache Parametrierung, Plattform oder Bunker (Vibration oder Ausgange).

Schritt 3 | ausgewahlten Vibration. Alternativ kénnen Sie die Aktuatoren manuell einstellen, um das

gewlnschte Verhalten zu erreichen.

Andern Sie im Modus Einfache Parametrierung bei Bedarf die Ausrichtungseinstellungen der

zwangslaufig gute Ergebnisse fir alle Teilegeometrien).

Stellen Sie die Amplitudenparameter ein und wahlen Sie eine Frequenz, bei der sich die Teile
Schritt 4 | in die richtige Richtung bewegen (Achtung, nicht alle verfiigbaren Frequenzen liefern

Schritt 5 Testen Sie die vorgenommenen Einstellungen. Wenn die Einstellungen nicht

zufriedenstellend sind, Schritt 3 wiederholen.

[Sarseite | (EETEd) [ Fintergrundbeleuchtung || Prozess

Faﬁauu settings S ausfiahren
—

f
‘ mit der Dauer
—— y

| 5 e @ opaverhart @ st 20 |ms [+

Startseite
Uberwachung

asycube380

[
,,\ Benutzer

P ——
x Konfiguration

Abbildung 4-4-2: Einstellung der Teile-Zufuhrparameter

WICHTIGER HINWEIS:

Plattform in der entsprechenden Richtung zu uberqueren.

Die zu konfigurierende Vibrationsdauer ist jeweils die Zeit, die die Teile benétigen, um die

000.100.533
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4.1.2. Konfiguration des Vibrationsprozesses

Schritt1 (Kl i cken Sie auf das Tastfeld AAsycubeh

Schritt2 {Kl i cken Sie auf das Register AProzessi
Wenn Sie mdchten, kénnen Sie eine Standardsequenz laden, indem Sie auf dieses Tastfeld

Schritt 3 | klicken, dies ist in den meisten Fallen ein guter Ausgangspunkt. Diese Datei wird beim Start
automatisch geladen, wenn Sie beim Start nicht eine eigene laden.

Schritt 4 | Passen Sie bei Bedarf die Prozessparameter an
HINWEIS:

ﬂ Diese Parameter kdnnen frei verandert werden (Dauer, Reihenfolge, Vibrationsreihenfolge),
vergessen Sie aber nicht, am Ende eine Stabilisierungsphase (Warten) vorzusehen, damit
sich die Teile wéhrend einer Aufnahme nicht mehr bewegen.

Schritt 5 | Aktivieren Sie bei Bedarf die Option Plattform/Bunker-Synchronisation (siehe 4.1.2.1)

Schritt 6 | Uberprifen Sie den Prozess mit dem Simulator.

Startseite | Einstellen | [~ Hintergrundbeleuchtung oSl onfiguration

[
rimportieren/exportieren -, Sequeng ————————————————————————————— | 44 .
f W Startseite

Maximale Anzhal gewiins: le auf der Plattform 25

f
Vibration odus Wert £-2 Uberwachung

1A |Hopper ‘ ‘OQutput 1 ‘ |Qu:;m|tyAd|u ted
2A [Nonn
Plaﬁurm ‘CenteringlLong ‘ |H¥Ed
Platform ‘Cenlennngs.. | Fixed
Platform J Flip ms

ms

‘ & asycube3so

[
’,‘ Benutzer

[
K Konfiguration

Anzahl Teile auf der Plattform ‘1

Abbildung 4-2: Definition der Vibrationssequenzen

Es ist moéglich, das System so einzustellen, dass die Vibrationsdauer an die Anzahl der Teile
auf der Plattform angepasst wird, indem man f ¢r d
Um die Position der Teile auf der Plattform zu berlcksichtigen und die Teile gleichméaRig auf
der Plattform zu verteil en, wi rd di e Opti on AC
aufgenommen. In diesem Fall definiert der Algorithmus automatisch die Vibrationsdauer und
die optimale Bewegung. Eine typische Sequenz von Plattformvibrationen kann wie folgt lauten:

1 Centering

1 Flip
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1 Wait (Warten)

Um die Stabilisierungszeit zu verkirzen kann die Asycube-Plattform auch bearbeitet werden
(Rillen, Vertiefungen usw.). In diesem Fall missen die Vibrationssequenzen dem Typ der
Plattform angepasst werden (zum Beispiel so, dass die
Teile direkt in die Rillen oder Vertiefungen fallen). Im Fall
einer Plattform mit Rillen kann eine typische
Vibrationssequenz wie folgt lauten:

1 Flip

1 Forward (Vorwarts)

1 Backward (Rickwarts)
Abbildung
Liste der verfligbaren

Befehlsparameter:

Richtung Vibration Verwendbar bei

Bunker Output 1 / forward A Ausgabe bei Asycube 240 / 380/ 530,
Vorwarts bei 50 / 80

Bunker Output 2 B Ausgabe bei Asycube 240/ 380 / 530

Bunker Benutzerdefiniert Ciz Fuhrt eine benutzerdefinierte Vibration mit
einer der definierten Vibrationen L bis Z
durch.

Plattform Forward A

Plattform Forward left B

Plattform Forward right C

Plattform Left D

Plattform Right E

Plattform Backward F

Plattform Backward left G

Plattform Backward right H

Plattform Flip I

Plattform Short axis centering J Nur Asycube 240, 380 und 530

Plattform Long axis centering K Nur Asycube 240, 380 und 530

Plattform Benutzerdefiniert L-Z Fuhren Sie eine benutzerdefinierte Vibration
mit einer der definierten Vibrationen L bis Z
durch.

Plattform Centering Keine Fuhren Sie eine benutzerdefinierte Vibration
mit einer der definierten Vibrationen L bis Z
durch.

Keine Stabilization Keine Wartet eine definierte Zeit lang (in der Regel
bis sich die Teile stabilisiert haben).
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4.1.2.1. Synchronisationsmodus

Der erste Block des Prozesses (die ersten beiden Zeilen) betrifft die Vibration des Bunkers und
der zweite (hachfolgende Zeilen) die Vibration der Plattform. Diese Blécke kénnen, um Zeit zu
sparen, so synchronisiert werden, dass der Bunkers und die Plattform gleichzeitig vibrieren,

indem man die Synchronisationsoption aktiviert, wie in der folgenden Abbildung dargestellt.

Vibration Sequence : Not Synchronized

Vibration Sequence : Synchronized

Abbildung 4-4-3: Auswirkung des Synchronisationsmodus auf die Zykluszeit

4.1.3. Konfiguration des Prozesses fiur zwei Komponenten und zwei
Bunker

Wenn zwei Bunker verwendet werden (d.h. zwei Modelle, eine Art von Komponente pro
Bunker), muss der Prozess so konfiguriert sein, dass die Vibration der beiden Bunker
entsprechend der Anzahl der auf der Plattform verbleibenden Komponentenmodelle
durchgefuhrt werden kann.

Zu diesem Zweck hat Asyril eine einfache Einstellung vorgesehen. Sie entspricht der
Einstellung eines einzelnen Bunkers. In diesem einfachen Verfahren geht es immer darum,
sicherzustellen, dass die Dauer der Bunkervibration ausreicht, die gewlnschte Anzahl von
Teilen auf die Plattform zu beférdern (100 Teile im obigen Beispiel).

Beispiel:
Anzahl der auf der Plattform bendtigten Teile: 100
Gewaunschter Anteil der beiden Teile: 50 von A und 50 von B

Vibrationsdauer zum Zufuthren von 100 Teilen von A: 2000 ms

> > > >

Vibrationsdauer zum Zuftihren von 100 Teilen von B: 1000 ms

Wenn sich auf der Plattform 10 Teile (5 von A und 5 von B) befinden, berechnet das System,

dass 45 Teile von A und 45 von B fehlen, und daher muss die Vibration 900 ms fir Bunker 1

(T — 1 Yund450 ms (T —— 1 )flr Bunker 2 betragen.

Wenn sich auf der Plattform 60 Teile (30 von A und 30 von B) befinden, berechnet das System,
dass die Vibration 400 ms (T —— ¢ tfur Bunker 1 und 200ms (T —— ¢ itfur Bunker

2 betragt.
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Wenn sich auf der Plattform 60 Teile (20 von A und 40 von B) befinden, berechnet das System,
dass die Vibration 600 ms (T —— o Jtfir Bunker 1 und 100 ms (T ——  p itfur Bunker
2 betragt.

Im Weiteren werden die Zeiten immer automatisch nach der Formel angepasst:

& Q@I 00A @ E [ 048] b ¢ QOR OB 0 e pIE®HE QRE 0 & &6 Qa Kt QAEIDO WS a o 0 Qe  a,
T — : — QIR 1 QQMEYmMIQ4 Q&
i AGE | 6k itid ¢ YO QHOIOD & G000 1 a ¢

0 @ E QBEETED ¢ YQOUR QR @WIHYD T i

Achtung: Diese Formel ist nur gultig, wenn eine Aufteilung von 50/50 zwischen den Teilen
gewilinscht wird

HINWEIS:
Wenn die Anwendung doppelt so viele Teile A wie B erfordert (d.h. eine Verteilung von 66 A
zu ca. 33 B), missen die Vibrationszeiten entsprechend angepasst werden. Nehmen wir das

vorige Beispiel: Um 66 Teile A von 0 ausgehend auf die Plattform zu beférdern, betragt die

ﬂ Vibrationsdauer T — @ @= 1320 ms, fur 33 Teile B betragt T — 0 o= 330 ms. Um

der Tatsache Rechnung zu tragen, dass beide Teile gleichzeitig auf der Plattform vorhanden
sind, mussen diese Werte mit 2 multipliziert werden, um die richtige Schwingungsdauer zu
ermitteln, d.h. 2640 ms fir Bunker 1 und 660 ms fir Bunker 2.

Naheres zur Auswahl des zu verwendenden Bunkers siehe Kapitel 5.6.
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4.2. Konfiguration des Erkennungssystems

Schrittl K|l icken Sie auf das Tastfeld AVisionif.

Schritt2 'Kl icken Sie auf das Register Ateachinghf.

Schritt 3 W2 hl en Si e das ZUu ver wendende Model | . M
erzeugen.

Schritt 4a Klicken Sie fir die Erstellung eines neuen Modells a u f di e . Nacl dinem kiirzef
Moment 6ffnet sich das Einlernfenster.

Schritt 4b Klicken Sie zur Anderung des ausgewéhlten vorhandenen Modells auf die Bearbeiten-
Taste (Bleistift). Danach 6ffnet sich das Einlernfenster.

Schritt4c K| i cken Sie zum L°schen des ausgew?hlten

HINWEIS:
Wird das Einlernfenster geoffnet (Erstellung oder Anderung), andert sich die Statusanzeige
im Bal ken ¢ber dem Fenster auf ATeaching

gewechselt hat, bevor Sie mit dem nachsten Schritt fortfahren. Es 6ffnet sich dann das
Einlernfenster.

uration | Kalibrierung (R Pl 7 fibriering
e

A Startseite

’, Benutzer

m X Konfiguration

Abbildung 4-4: Beginn der Konfiguration eines Erkennungsmodells

R S T =t =G
> o
‘»-am | Model Finder | Empty Picking Zone | |
| [or
| [ Mode | g

P/ED AN @ b ?

Sengs | Fegen | Meassements | Grphcs | Resuts Cument routimage

Sogrertaton Comactty

Mode.

ot Thvwsrid (Fons) =) Gy Scae -l

Polaty Qoo

M-u.m-.s—.n - L) - .
28 2 0}

W’i

Abbildung 4-5: Offnen des Einlernfensters
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4.2.1. Wahl des Erkennungsanalysetyps

Es gibt vorkonfigurierte Erkennungswerkzeuge, die einfache, schnelle und zuverlassige

Prozesse fir die Konfiguration und Produktion ermdéglichen.

Die Erstellung eines Erkennungsrezepts benétig in 5 Grundschritten wie in Tabelle 4-1: Zweck

und Inhalt der Schritte zur Konfiguration eines Erkennungsrezepts gezeigt.

(@]

Lokalisieren

A

Modell erfassen

Zufuhr

Information

-

Backup

@

X

Abbildung 4-6: 5 Grundschritte zur Erstellung eines Erkennungsrezepts

Schritt Zweck

1. Bilderfassung Erfassung eines

o

bestmdglichen Bilds.

Wichtige Punkte

Bilder mit gutem Kontrast zwischen den Teilen
und dem Hintergrund bevorzugen

Die Details sichtbar machen, die zur
Unterscheidung der Teile erforderlich sind

Es kdnnen mehrere Bilder mit
unterschiedlichen Beleuchtungen und
Belichtungszeiten erfasst werden

2.

<

Gute Kandidaten
schnell erkennen

orlokalisierung

P

Ein kontrastreiches Bild erleichtert die
Vorlokalisierung

Das Filtern guter Kandidaten verkdirzt die
Gesamtberechnungszeit

3A.
Modellerkennung

Erkennung richtig
ausgerichteter Teile

Definition des Erfassungspunkts

Zur Unterscheidung der Teile kann eine zweite
Erkennung durchgefiihrt werden

Die Erkennung kann anhand mehrerer Bilder
erfolgen

12

Vermeidung von
Ausschlussbereich  Kollisionen beim
Greifen

Je

GroRe und Form des Ausschlussbereichs
kdnnen abhangig von der Greifvorrichtung
angepasst werden

4. Zufuhrdaten Feststellung der auf
dem Asycube

verbleibenden Teile

B

Die Schatzung der verbleibenden Anzahl von
Teilen dient der Optimierung der Zufihrung
und der Vibrationssequenz

Speicherung der
Parameter in einem
Rezept

@)

und ihre

durchschnittliche

Position
5. Ergebnisse und  Anzeige der - Schnellstmdgliche Erfassung der genauen
Speicherung Ergebnisse. Koordinaten von mindestens einem richtig

ausgerichteten Teil.

Tabelle 4-1: Zweck und Inhalt der Schritte zur Konfiguration eines Erkennungsrezepts
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34/75

© Copyright Asyril S.A.




asyl"ll ROt FeedingSystems © Copyright Asyril S.A.

Erstellung und Konfiguration eines neuen Rezepts Version: C3

4.2.2. Konfiguration der Beleuchtungsparameter

Waéhlen Sie den Beleuchtungstyp, die Belichtungszeit sowie die Anzahl der Bilder.
Schritt 5 |

r Teachingverwaltung ————————————— /ﬁ\ Startseite
Modell erzeugen, anpassen oder loschen

[ _ ‘ @ asyview

Bildkonfiguration

‘ ‘ D AsyCube

TR

. % Rezepte

Beenden

v ’/ Benutzer

‘x Konfiguration

rtimeset 1 Timesets verwalten

Test Bilder

>
- 8

Name Wert  Einheit

Timesets

- .

Abbildung 4-7: Beleuchtungsparameter in der HMI

Mit den Zeit-Parametern wird der Bilderfassungsprozess konfiguriert:

0 Belichtungszeit [ms]: Die tatséchliche Belichtungszeit der Kamera beim Erfassen des
Bilds

o illumination time [ms]: Zeit, fur die die Beleuchtung eingeschaltet wird

o illumination offset [ms]: Die Einschaltzeit der Beleuchtung vor dem Erfassen des
Bildes

0 time out [ms]: Mindestzeitraum zwischen zwei Bilderfassungen

0 backlight (Hintergrundbeleuchtungsstéarke) [0 oder 100 %]

o frontlight (Auflichtbeleuchtungsstarke) [von 0 bis 100 %]

lllumination time @

Illumination offset ® =

Exposurgime @

Abbildung 4-1: Festlegung der Belichtungs- und Beleuchtungszeit

0 10 20 30 40 50 60 70
Time [ms]
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Die Beleuchtungszeit muss langer als die Belichtungszeit sein. Um die volle Leistung der
Beleuchtung (Auflicht oder Hintergrundbeleuchtung) sicherzustellen, muss die Bilderfassung
mit dem Parameter llluminationOffset etwas verzdogert werden und die Beleuchtung eine bis
zwei Millisekunden nach der Bilderfassung abgeschaltet werden. Abbildung 4-1 zeigt die

Zeitsteuerung.

HINWEIS:

In der Regel missen nur die Parameter Belichtungszeit Hintergrundbleuchtung / Auflicht

angepasst werden. Die anderen Parameter werden dann zur Optimierung der Sequenz
automatisch angepasst.

Bei der erweiterten Konfiguration kénnen jedoch alle Parameter manuell eingestellt werden.

In der HMI kénnen Sie jetzt eine Bilderfassung hinzufligen oder léschen und die gesamte
Bilderfassungs-/Beleuchtungssequenz testen. Sie kénnen sich Bilder anzeigen lassen, indem
Sie auf die entsprechende Zeitfolge klicken oder sie mit den Pfeiltasten im

Bildverwaltungsbereich wéhlen.

WICHTIGER HINWEIS 1:
Bei der Lokalisierung auf einem Asycube:
91 wird das erste Timeset (also das erste erfasste Bild) immer fur die Vorlokalisierung
verwendet. Dieser Erfassung erfolgt in 99 % der Falle mit Hintergrundbeleuchtung.
1 Das zweite Timeset (also das zweite Bild) wird in der Regel mit Auflicht konfiguriert,

das Bild kann aber auch mit Hintergrundbeleuchtung (oder beidem) erfasst werden.

WICHTIGER HINWEIS 2:
Kontrollieren Sie, ob die erfassten Bilder in Ordnung sind, denn jede Modellerkennung wird auf
diesen Bildern basieren!

000.100.533 36/75




asyrll e I e tingSystems © Copyright Asyril S.A.

Erstellung und Konfiguration eines neuen Rezepts Version: C3

4.3. Programmierung des Erkennungsmodells

Schritt Fahren Sie mit der Programmierung des Erkennungsmodells im Einlernfenster fort. Klicken
chri -

6 Si e auf diiiedefHMVs fore umAdas Einlernfenster zu 6ffnen. Dies ist nur méglich,

wenn die HMI auf demselben PC ausgefihrt wird wie AsyView.

Prciscauzation | Model Finder [ Empty Picking Zone [ Localzation Resuts [ Feedng irfo

Weitere Informationen zu den verschiedenen Parametern, die im Einlernfenster verflgbar

sind, siehe Kapitel 4.3 Programmierung des Erkennungsmodells.

WICHTIGER HINWEIS:

KlickenSieauf di e Tas tl_T_l ob&rilinks, fing éine Rilaeffassung und eine komplette
Analyse des Modells durchzufiihren.

Dies muss wahrend der Programmierung eines neuen Rezepts mindestens einmal

durchgefiihrt werden, damit eine korrekte Zuweisung der Bilder zu den verschiedenen

Werkzeugen gewébhrleistet ist.

A= ALy Teaching (Localization): cell - module - vision - default

>

0
Model | Bounding Box

P /(@R RN B A ?

Settings | Region | Measurements | Graphics | Resuts Current Inputimage -
Segmentation Connectivity
Mode Mode
Hard Threshold (Fired) - |Grey Scale -
Polarity: Cleanup:
| Dark biobs, Light background = Fil >/
Threshold. 12815 Min Area 10 - Pels
Morphology Operations
] b 2
® Oms Oms

Abbildung 4-8: Offnen des Einlernfensters fiir die Erkennung
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5.  Programmierung des Erkennungsmodells
5.1. Uberblick
KIlicken Sie auf Er StalrlbenteEhagtTasAei)ABdkaerst i ftif)
folgendes Fenster zu 6ffnen:
AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - default
> 7}
< = A
BN
5 ‘; ? D G
E
F
Abbildung 5-5-1: Al |l gemei ne | bersicht ¢(ber das Fenster
Pos. | Bezeichnung Beschreibung
(A) 1. Registerebene | Jedes Register entspricht einem bestimmten Werkzeug:
- Prelocalization.
- Model Finder
- Empty Picking Zone (growing und region)
- Localization Results
- Feeding information
(B) 2.Registerebene |Di ese Regi stergruppe enth?2lt wvor
Werkzeug hinzugefugt und mehrere Modelle auf einmal fur die
Erkennung guter Teile verwendet werden kdnnen (wenn zum Beispiel
unterschiedliche Teile als Asgemtdll
fagt das System die Ergebnisse jeder Erkennung hinzu und stellt sicher,
dass dieselbe Stelle kein zweites Mal erkannt wird (nur mit
Vorlokalisierung).
© 3. Registerebene | Der Inhalt dieser Register wird nhachfolgend beschrieben
(D) | Tastfelder der 3. Die wichtigsten Tasten sind:
Registerebene. .
- Taste AWer kzelzlj ausf ¢hrenh
- Taste AWerkzeug bei jeder P
(BE) 4. Registerebene | Durch Klick auf die Register kdnne im Bereich (F) verschiedene Inhalte
angezeigt werden.
(F) Spezifischer Der Inhalt dieses Bereichs wird nachfolgend beschrieben
Anzeigebereich,
je nach Register
(G) Bildauswahl Wabhlen hier Sie das Bild, das sie anzeigen mdchten (Originalbild,
Referenzbild, mit Ergebnismarkern usw.)
(H) Bild In diesem Fenster wird das in (G) gewahlte Bild angezeigt
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5.1.1. Tricks und Direktwahltasten

START Wechseln des

may wowTeazh - __..,. -ell - module - vision - default FenSterS Im HMI
| 2
reiocalization -iodel fnc R@Chtsklick g [ Empty Pcking
(1]} . )
¥ | Fctivated
Se | . . [ortmISemngs ‘ Cor
vopyGeometricalDetectionFrom e ——

CopyGeometricalDetectionTo

CopyControlTo

»
»
CopyControlFrom »
»
»
»

SelectGeometricalDetectionimage

SelectControllmage

Remove

Abbildung 5-2: Tricks und Direktwahltasten

Druck Anklicken der 2. -Registerebene (B) erhalten Sie Zugriff auf verschiedene Funktionen:
- Aktivierung und Deaktivierung eines Werkzeugs:
o Das letzte wird gespeichert, kann aber zum Beispiel flr Testzwecke deaktiviert
werden.
o Bitte beachten Sie, dass das System nur ordnungsgemar funktioniert, wenn eine
Mindestzahl von Modellen fiir die Erkennung (ModelFinder) und Zufihrdaten
(Feeding Information) vorhanden sind.
- Lo6schen eines Werkzeugs:
o Diese Ldschung ist definitiv, ein geléschtes Werkzeug kann nicht wieder geladen
werden (aul3er Sie haben zuvor ein Rezept gespeichert)
0 Bitte beachten Sie, dass das System nur ordnungsgemalf funktioniert, wenn eine
Mindestzahl von Modellen fur die Erkennung (ModelFinder) und Zufuhrdaten
(Feeding Information) vorhanden sind.
- Kopieren von/nach:
0 Zum Import der Parameter eines zuvor konfigurierten Werkzeugs oder fiir eine
Export an ein bestimmtes Ziel.
o0 Hinweis: Diese Funktion ist nur fir das derzeit in Konfiguration befindliche
Werkzeug verfugbar.
- Bildauswabhl
0 Zur Auswahl eines Bilds, das fir jedes Werkzeug des Modells verwendet werden
soll.
o Hinweis: Zur Vorlokalisierung wird immer das erste Bild verwendet, in der Regel
mit Hintergrundbeleuchtung.

Mit der Tast IE oBeA linlss kpriem déerBifder erfasst und eine komplette Analyse
des Modells mit den geénderten Parametern und den richtigen Belichtungszeiten durchgefuhrt

werden.
HINWEIS:

n Die Taste El&nmussf wahrenel Wér Anderung oder Erstellung eines Rezepts
mindestens einmal betéatigt werden, um Bilder mit den richtigen Belichtungszeiten zu
erfassen.
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5.2. Vorlokalisierung

5.2.1. Uberblick

Das Vorlokalisierungswerkzeug sucht Gruppen von Pixeln (Anh&ufungen) im Bild, deren
Grauwert Uber (oder gegebenenfalls unter) einem bestimmten, vordefinierten Wert liegen.
Diese Gruppen (Anhaufungen) kdnnen nach ihren geometrischen Eigenschaften, aber
hauptsachlich nach ihrer Oberflache gefiltert werden. Dieser erste Schritt fihrt zu einer
schnellen Erkennung aller Kandidaten, die von der Plattform des Asycube abgegriffen werden
koénnen. Zur Konfiguration dieses Werkzeugs miissen die Flache der Teile (in Pixel oder mm?,
je nach verwendeter Kalibrierungsmethode) sowie ein Grenzwert festgelegt werden, mit deren

Hilfe jeder Bildbereich abhéngig vom Grauwert in Schwarz oder Weif3 umgewandelt wird.

522. Konfiguration des Werkzeugs: Regi ster

SchrittO Kl i cken Sie der Reiatei mmic,h AMdJdAIPF ed mdt aAS e

AsyView Tesching (Localizstion): cell - module - vision - default
>
Prel Ny 0 Empty Picking Zone | Localization Resuts | Fesding Information

# | Boninding Box
40 /@% se%s @ b e 3a
elting ReomlMemumsG'wm|Rthe oank.Hishoran
Segmentation Connectivity
Mode -}
" acy Seale -
Polarty Clearup:
2 Dark blobs, Light background - i) =
Threshold 10d 3...nea 10 - Pels
Momhalogy Operations
A + +

B 24THms 12717ms

Abbildung5-1: Wer kzeug APr el\Moda\Settingst i onfi, 01

Schrittd {wWa hl en Sie den Grenzwerttyp AHard Threshol

Schritt 2 { Wahlen Sie die Polaritat ihrer Teile (weil’ auf schwarzem Hintergrund oder umgekehrt).

a- Wabhlen Sie in der Bildauswahl Current.Histogram
Schritt 3 b- Je nach Histogramm kénnen Sie den Grenzwert fur die Anzahl von Pixeln

entsprechend der Graustufe festlegen, siehe Abbildung 5-1.

Klicken Sie auf das Tastfeld ” , um das Werkzeug auszufiihren und wéahlen Sie in der
Schritt 4 | Bildauswahl A ast Ru n . | n pnudiel erkangte Fidche zu iberpriifen. Korrigieren Sie

den Grenzwert bei Bedarf und starten Sie das Werkzeug erneut.
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Grauwertskala (1 bis 255). Je nach gewahlter Beleuchtungsart fiir das 1. Bild kann die

Polaritdt umgedreht sein, d.h. die Teile erscheinen hell auf dunklem Hintergrund.
5.2.2.1.

Greifbereich

Bei Bedarf kann der Bereich, in dem Teile gefunden werden sollen, reduziert werden.
Schritt 5 | Klicken Sie auf das Register Region, um den nachstehenden Bildschirm anzuzeigen:
) Hi er k°nnen Sie ein Rechteck zeichnen, we:
Schritt 6 . . . . . ~
gesamte Bild absuchielhs, e iEndteint eSilemaAgNeofin ew? h |
AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - default
<%

Prelocalization | Model Finder | Empty Picking Zone | Localization Resuts | Feeding Inf

0 el
I e

) /R SH% Y @ b

[Setings 176960 Meadd ' D0 | Graphics [ Resdts]

Region Shape: Degion Mode

[<None - Use Entire Image> <] o M

© 2472%6ms 12717ms

Abbildung 5-2:

Wer kzeug

APr e |I\Moda\Reginrat i onii,

01
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5.2.2.2.  Filtern der Ergebnisse

Schritt 7 Klicken Sie auf das Register Measurements, um den nachstehenden Bildschirm
chri

anzuzeigen:

o s |
Model | Bounding Box )
P /EL s @B% N AL, |
[ Settings [ Region | Measuements |Gy .4 ssuts|
x4+ 4
O Propertes Measure/Fiter _ Rifge
| Area [ Frer hcude |
ConnectivityLabel | Fiter | Exclude |
CenterMassX Runtime
CenterMassY

Compute
[V] BIobRLE [¥] Inetia

© 24726ms 12717ms

Abbildung5-3: Wer kzeug APr el\Moda\Mdasueementsn i, 01

Konfiguration Areaii EBgee@ischpnft A

a- Wahlen Sie den Filtertyp und einen ein
(Einschlief3en).

b- Dain dieser Phase der Konfiguration die Pixelflache des Teils noch nicht bekannt

Schritt 8

ist, sollten Sie einen relativ groRen Bereich wahlen (zum Beispiel 10 bis 10,000).

Dieser Bereich wird spéater eingegrenzt.

Konfigurati on @oanectiityfi@esansnerthang)t A

Schritt9 ‘wahlen Sie den Filtertyp und einen ausz

(Ausschluss).

WICHTIGER HINWEIS:

Sie m¢gssen den Wer t bOefir eeiicnhs taeul fl eAni,n cweundne SOi
ﬂ erkennen mochten.

SiemissendenWer t bereich -4adf eAnetklbbdenl wenn Si

Teils erkennen mdchten.

Schritt1o0 {Fé¢gen Sie bei Bedarf weitere Eigensc fter

hinzu und konfigurieren Sie diese auf die gleiche Weise.

000.100.533 42/75
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Schritt 11 | Starten Sie das Werkzeug mit » .
5.2.2.3.  Analyse der Ergebnisse
Schritt 12 | Klicken Sie auf das Register Results, um den nachstehenden Bildschirm anzuzeigen:

Prelocaization | Model Finder | Empty Picking Zone | L Resutts | Feeding

01 +

Se.x I
)@ RSN B P =4

[Setinn [ g [Gavhea] o || L4201

‘ 13 Resuls

[7] Show unfitered blobs

N
0
1
2
3
4
5
-
7
25
s
10
1
12

ID Aea ConnectivityLabel  CenterMassX CenterMassY

5.02471 -1.51663 128831 §
: 25166 | -11.3426 |

-12.1201 | 497942
392 12119
717221 |

-8.18822
7.61569 |

100312
1.2243|
46084

Pixelzahl zu grof

Abbildung5-4: Wer kzeug APr el\Moded\Resudtat i onf,

Schritt 13

Wahlen Sie in dastRuhddmpwahlmaBern

Schritt 14

Die in diesem Register angezeigte Tabelle enthalt alle gefunden Teile, die

entsprechenden Flachen und den Zusammenhang.

Untersuchen Sie die Flachen aller gefundenen Komponenten und stellen Sie die kleinste
und die groRte Flache fest, mit der ein einzelnes Teil gefunden wird, siehe nachstehende
Abbildung:

HINWEIS:

Wenn Sie in der Tabelle eine Zeile markieren, wird die entsprechende Anh&ufung im
LastRun image blau angezeigt und umgekehrt.

Flache der Flache der
Anhaufung Anhéaufung
zu grof3 zu klein

Richtige
GroRe der

000.100.533 43/75
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Abbildung 5-5: Definition des akzeptablen Flachenbereichs

Schritt 15 | Kehren Sie zum Register Measurement zurtick.

Andern Sie den akzeptablen Flachenbereich entsprechend den Ergebnissen in Schritt

14 und starten Sie das Werkzeug erneut.
Schritt 16
Prufen Sie, ob alle Anh&aufungen nur ein Teil umfassen. Ist dies nicht der Fall, missen

Sie die Flache nachjustieren.

_ =)
Prelocalization | Model Finder | Empty Picking Zone | L ion Results | Feeding Informati

o I
Model | Bounding Box |

P /ER sEB% N P
[Sotings [ Rogon] eomserts G A

X +$

@® 10.853ms 23.666ms

Abbildung5-6: Wer kzeug APr el\Modae\Mdasueeméntsn i, 01

HINWEIS:

Es kann sich auRerdem als notwendig erweisen, den Grenzwert anpassen und hierfur den

in Schritt 3 gewahlten Wert zu dndern.

000.100.533 44175
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5.2.3. Konfigurationdes Wer kzeugs: Regi ster ABounding

Schritt 17 | Klicken Sie auf das Register Bounding Box, um den nachstehenden Bildschirm anzuzeigen:

HINWEIS:
Wenn Sie das Loch in einem Teil erkennen mdchten, ist bei der Konfiguration dieses Registers
besondere Sorgfaltgebot en. Denn das umgebende Rechteck

AUmf assungsrechteckid genannt) muss das GESAMI

AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - default

| 2 <
[ Prelocaization | Model Finder | Empty Picking Zone | Localization Resuts | Feedng

]

Settngs | Inputs | Graphics | Resuts LastRun.Outputimage >
ScaleFactor £
Factor SideX: 12% 18
7! locked
Factor Side. 1245
© Oriented (defaut)
Not Oriented

Abbildung 5-7: Wer kzeug APr el\Booraing Bog\$ettiogs fi , 01

W2 hlen sie im Eingabefeld Ascale factorf eineé
Schritt 18 | urspriinglichen Umfassungskasten zu erweitern. Bei unsymmetrischen Teilen kénnen die Felder

entriegelt und fur jede Richtung unterschiedliche Werte eingegeben werden.

HINWEIS:
ﬂ Der urspringliche Umfassungskasten wird als das kleinste Rechteck definiert, in dem die gesamte
Anhaufung Platz hat:

Blob

® O -
Bounding box
o :

Enlarged bounding box

Abbildung5-8: Besti mmung der A AnAUPmiffausnsguiin gusnkda sdteesn s fi

) Vergewi ssern Sie sich, dass der Avergr°Certe
Schritt 19
enthalt.
Wenn Sie unter AModefdn AOrientedid w2hlen, wir ¢

Schritt 20 | Haupttragheitsachse des Teils ausgerichtet. Bei komplexen Geometrien empfiehlt es sich jedoch,

den Umfassungskasten nicht auszurichten. Dieser Effekt tritt vor allem bei der Berechnung des

000.100.533 45/75
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Ausschlussbereichs AEmpty Pi &MK.2)figdeddenptimdiee

Voraussetzung gegeben ist, wenn die Kontur und der Kasten sich so nahe wie mdglich sind.

gi ot

5.2.4. Erweiterter Modus

HINWEIS:

Dieser Abschnitt richtet sich an Anwender, die schon fortgeschrittene Kenntnisse tber die
Konfiguration von Erkennungsmodellen mit der Teaching-Funktion von Asyview haben.

Anfanger fahren bitte mit Kapitel 5.3 fort.

5.2.4.1. Deaktivieren oder Loschen der Vorlokalisierung

Es ist mdglich, ein Erkennungsmodell ohne Vorlokalisierung zu konfigurieren, aber davor sollte
verstanden sein, welche Vorteile die Vorlokalisierung bietet.

Dabei wird mi t e i-Weekneug Adch hPixelgrupperg gdsucht, die zu
erkennenden Teilen entsprechen kénnten. Durch geeignete Filter (eine maoglichst genaue
Definition des Grauwerts und der Flache des Teils) kann sehr schnell eine grof3e Zahl von
Elementen ausgesondert werden, die potentiell ungeeignete Kandidaten sind. Dieses
Werkzeug ermittelt also eine Liste vielversprechender Kandidaten, die an das folgende

Wer kzeug ¢bermittelt werden: Der Amodel fi

Der Amodel tfim Betkiehlr jédes ei deh Vorlokalisierung gefundenen Kandidaten
nach einem vorab eingelernten Modell, was wenig Zeit in Anspruch nimmt, da nur ein sehr
kleiner Bereich untersucht werden muss. Aul3erdem wird, sobald das erste positive Ergebnis
vorliegt, dieses an das nachste Werkzeug Ubermittelt. Dieses Verfahren ist deshalb sehr

effizient.

Wird die Vorlokalisierung deaktiviert oder
ganzen Bild (und gegebenenfalls in allen Ausrichtungen) untersuchen. Dies ist sehr aufwendig

und dauert lange. Aullerdem kann kein Ergebnis an das folgende Werkzeug Ubermittelt

nder fi.

gel °sc

wer den, bevor der Amodel finderfi seine Analyse a

maglich, positive Ergebnisse fur Kandidaten zu finden, die im Zuge der Vorlokalisierung

ausgeschlossen worden waren.

Zusammenfassend sollte die Vorlokalisierung nur geléscht werden, wenn die Berechnungszeit
kein kritischer Faktor ist und die Erkennung mit Vorlokalisierung schwierig ist, zum Beispiel bei

halb-transparenten Teilen.

HINWEIS:

Achtung! Die Loschung der Vorlokalisierung ermdglicht zwar die Erkennung von mehr Kandidaten,

aber die Konfiguration der EPZs (Empty Picking Zone) ist erheblich aufwendiger. Deshalb muss die

Wabhl zwischen der Verwendung der Vorlokalisierung (und leichter und effizienter zu definierenden

000.100.
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EPZs) und dem Verzicht auf die Vorlokalisierung (und der Notwendigkeit, einen guten Kompromiss

bei den EPZs zu finden) sorgfaltig abgewogen werden.

HINWEIS:
ﬂ Wird die Vorlokalisierung nur deaktiviert, bleiben die Vorlokalisierungsparameter erhalten. Wird sie
dagegen gel°scht, wird das Rezept Aleichterh

5.3. Model Finder

5.3.1. Uberblick

Mit dem WeépdelzFindegi A Must er s

(Konturen) eingelernt werden, anhand dessen die Anwendung gute von schlechten Teilen
unterscheiden kann (speziell fur die Erkennung von Rz und Lage). Die Suche wird auf alle bei

der Vorlokalisierung definierten Kandidaten angewandt. Es kénnen auch gedrehte Objekte und

Objekte verschiedener Grol3e abgeglichen werden.

532. Regi ster ASettingsi

AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - default
>
Prelocakzatior | Model Finder | Empty Picking Zone | Localization Resuts | Feeding Information
[}
Settngs | Detection (Mode) | Detection (Advanced) | Resuts
Select Type Cusent Inputimage. Geometrical Detection
© Geometrical Feature Detection (defaut]
Geometrical Feature Detection & Control

Geometrical Feature Detection & Suface Control ‘

Abbildung 5-9: Einstellungen des Werkzeugs

Die Modellsuche besteht aus der Erkennung einer geometrischen Eigenschaft (Geometrical
Feature Detection), der eine zweite Priifung folgen kann. Letztere kann auf dem geometrischen

Modell oder auf einer Eigenschaft der Oberflache basieren. Tabelle 5-1: Werkzeugtypen der

Modellsuche beschreibt ihnre Anwendung.

Typ Anwendungsfall

Detection auf dem 1. oder einem 2. Bild.

(Standardeinstellung)

uche) kann das

- ? "=

Geometrical Feature  Standardfall: Unterscheidung von Rz und Lage & préazise Lokalisierung

Erkennung und Zwei aufeinanderfolgende geometri

) Unterscheidung von Rz und Lage.
geometrischen Form

unmdglich machen

ist.

sche Suchen, auch anhand

Kontrolle der verschiedener Bilder: Eine fir die Lokalisierung, die andere fiur die

Teile, deren spezifische Rz und Lage eine prézise Lokalisierung

- Teile, deren spezifische Rz und Lage nicht bei allen Teilen die gleiche

000.100.533
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Erkennung der Geometrische  Erkennung  gefolgt
geometrischen Form
und Kontrolle der
Oberflache

Oberflacheneigenschaften, auch anhand verschiedener Bilder:
- Erkennung der Kontur fur die Lokalisierung.

- Verschiedene Oberflaicheneigenschaften fir die Unterscheidung von

von einer Kontrolle der

Rz und Lage

Hinweis: Die Oberflachenerkennung muss auch dann wiederholbar sein,
wenn die Oberflachen kleine Abweichungen haben.

Tabelle 5-1: Werkzeugtypen der Modellsuche

Mit diesem Werkzeug wird die Greifposition bestimmt. In der Regel entspricht sie dem
Erkennungsergebnis und wird durch das geometrische Muster direkt bestimmt. Es ist jedoch
maoglich, anhand verschiedener Bilder eine prazisere Lokalisierung und Unterscheidung von
Rz und Lage vorzunehmen. Deshalb kann das Positionierergebnis (die Greifposition) auch

nach speziellen Vorgaben festgelegt werden, siehe Tabelle 5-2.

Greifposition Ergebnis Bemerkung ‘
Erkennung Greifposition = Ergebnis der Standardeinstellung

geometrischen Erkennung

Kontrolle Greifposition = Ergebnis der Nicht mdglich bei Wahl der
geometrischen Erkennung AGeometrical Fe

oder der Oberflachenprufung Detectionh

Tabelle 5-2: Konfiguration des Ergebnisses fur die Greifposition

Der Greifwinkel muss im Werkzeug definiert werden. In der Regel entspricht er dem
Erkennungsergebnis und wird direkt durch das geometrische Modell bestimmt. Es ist jedoch
moglich, anhand verschiedener Bilder eine prazisere Lokalisierung und Unterscheidung von
Rz und Lage vorzunehmen. Deshalb kann das Positionierergebnis (die Greifposition) auch

nach speziellen Vorgaben festgelegt werden, siehe Tabelle 5-3.

Greifposition Ergebnis Bemerkung ‘
Erkennung Greifwinkel = Ergebnis der Standardeinstellung

geometrischen Erkennung

Kontrolle Greifwinkel = Ergebnis der Nicht mdglich bei Wahl der
geometrischen Erkennung AGeometrical Fe

oder der Oberflachenprifung Detectionh

Tabelle 5-3: Konfiguration des Ergebnisses fur den Greifwinkel
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533. Konfigurati on

des

Wer kzeugs Regi ster

Schritt O
nachstehenden Bildschirm anzuzeigen:

Klicken Sie nacheinander auf die Register Model Finder, Model und Train parameters, um

AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - model1 (default)

>

Prelocalization | Model Finder | Empty Picking Zone  Localization Resuts Feeding Information
n .

Setings  Detection (Model) o (Advanced)  Resuts

P/ D B F

Train Params | Train Region 4 Ongin' Tune  Run Params  Graphifs Curent Trainlmage

Pattem: Alnarithm:
PatMax & PaiCuick v
“Irain Mode
, Image >
[ Ilgnore Polarity

Train

Grab Train Image

2
Load Pattem | | Save Pattem
Info: Pattem may be less accurate than expected because the training image ap|
Trained <
o Oms Oms

Abbildung 5-10:

Wer kzeug

A Mo d\Betectien (Madely \Train Parhms

Schritt 1 W& hl en Si e

den Al gorithmus

Apat Max

& Pat Qi

Schritt 2 Kl

icken G3iad dufai A

| magehn

Schritt 3

Wabhlen Sie in der Bildauswa hCu rAr e n't

Trainl mageh

Schritt 4

anzuzeigen:

Klicken Sie auf das Register Train Region and Origins, um den nachstehenden Bildschirm

»>

o .

Train Region
Region Mode

Setings | Detection (Model)

Prelocalization  Model Finder  Empy

Pixel Aligned Bounding Box Adust |

4 9 Zone Locaizstion Resuts

Detection (Advanced)
P/ ER S EH% NS

Trein Params  Train Region & Origin Tune  Aun Params | Graphics

AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - modell (default)

Feedig Infornation

Resus
L
Curent Trainimage

Train Origin
Selected Space Name:

5
v = Use Input Image Space

124905

Region Shape: Origin
CogRectangleAfine - Origin ¥ 754317 12

Selected Space Nome: Seroen K Lo 20

= Use Input Image Space ~ —— Tl

Select Mode =

@ ongn O Center () 3 Points Rotation 0[5 deg

Orgin X 104789 2 = 0lldeg

Origin Y- 6793173

Lengih X: 1505 7¢

Length Y- 150 5

Rotation 012 [deg

Skew 02 [deg

Fa I mage Center Origin
7b
Trained <
& Oms Oms

7a

Abbildung 5-11:

Wer kzeug

A Mo d\Retectien (Madely \Train Redion &
Origins

000.100.533
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Schritt 5

Waéhlen Sie die Form, die Threm Teil am ehesten entspricht (Kreis, Rechteck, Ellipse usw.)

Schritt 6

Passen Sie die Form einem typischen Teil an, das Sie als gutes Teil erkennen mdchten.

Schritt 7

Definieren Sie den Mittelpunkt und die Ausrichtung des Teils
Tipp: Sie kénnen die Systemkoordinaten manuell verschieben, aber genauer ist es, wenn Sie

die Schaltflache Acenter originfi verwendert

HINWEIS:

Bei der Festlegung des Mittelpunktes des Referenzobjekts ist besondere Sorgfalt geboten,
da diese Koordinaten als Greifposition an den Roboter Gibermittelt werden.

Schritt 8

Kl'icken Sie, nachdem Sie das Model | eingel
Schaltflache ATrainii (Lernen).

Im urspringlich blauen Fenster wird jetzt das eingelernte Modell dargestelit.

Train Params| Train Region & Origin - Tune  Run Params Graphics

<«

Pattem: Algorithm:
PatMax & PatQuick w
Train Mode:

, Image b

[] lgnore Polarity

Train Grab Train Image

Load Pattem Save Pattem

Abbildung 5-12: Einlernen des Modells

Schritt 9

Klicken Sie auf das Register Run Params, um den nachstehenden Bildschirm anzuzeigen:

Schritt 10

Andern Sie die Parameter wie folgt:

a- Algorithm: Best trained

b- Mode: Search image

c- Approx number to find (ungeféahre Anzahl zu erkennender Objekte): Hangt davon
ab, wie viele Komponenten in diesem Bild gefunden werden sollen

d- Accept threshold (Akzeptanzgrenzwert): relativ hoch (zwischen 0.7 und 0.9)

e- Korrigieren Sie bei Bedarf die zul 2ss
Drehwinkel der Teile (in Bezug zum ei

guten Teile nicht alle genau gleich grof3 sind.

000.100.533 50/75
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AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - modell (default)
| 2

Prelocalization. Model Finder  Empty Picking Zone ~ Localization Results Feeding Information
o1 1

+

L 74

Settings,~Detection (Model) Detection (Advanced) Re! 9 12
P FrmB B ENNYE B e

Train Params  Train Region & Origin Tune | Run Params) Graphics
Algorithm: Mode:

Curent Trainimage

Best Trained ~ | | Search Image +| Approx no. to find: 2%

Accept threshold 052
%
Score using clutter ] Temeont 5000 A

Zone Nominal T Low Figh

i)
Angle 0(3ideg | 4
)
Scale 16 [«
SE

10

Trained
® Oms Oms

Abbildung 5-13: Wer kzeug AMo dRetecti®n (Madely \Run Paddans

Schritt 11 | Starten Sie das Werkzeug mit ” .
W2 hl en Sie das Register AdWR®RindnputimagensMode & v a d
in der Bil dauswahl und pr¢fen Sioe, ob die
Schritt 12 | und die anderen verworfen werden. Ist dies nicht der Fall, miissen Sie den Grenzwert
entsprechend dem Score-Wert der falsch zugeordneten Teile korrigieren (siehe die
Ergebnistabell e ADetection (Advanced)f).
000.100.533
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534. Konfiguration des Werkzeugs:
AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - model1 (default)
O o
Prelocaliz 7 *Model Finder  Empty Picking Zone  Localizati 13 Feeding Information
01
Setings  Detection (Model) | Detection (Advanced) | Resuts 14
>

! Rotation
DBt oser

LastRun Inputimage ModelFinder

0000013 | Degrees

Score fiter

[] Enatle

Angle fiter
[ Enable

Input | Output

1o} X Y
51217522  683.17163
1763,88594 1388415985
112246972  754,27808
148318066 500.16521
60968338  1360.97376
108714418 1278,75881

z
0.00000
0,00000
0,00000
0.00000
0.00000
0,00000

Theta
-1.36235
-0.52013
-0,00005
0.16768
311431
-1,18383

Abbildung 5-14: Wer kzeug AMo dRetection (Advanced), 01
Schritt 13 Klicken Sie auf das Register Detection (Advanced), um den nachstehenden Bildschirm
anzuzeigen:
Rotation: ~ Zur  Anpassung des im  Ergebnis angezeigten  Drehwinkels
(Greifposition/Ausrichtung).

- Enable angeklickt (aktiviert): Ausrichtung entsprechend dem erkannten Teil (nur
maoglich, wenn der Suchwinkel in den Ausfiihrungsparametern des Modells nicht
auf 0 festgelegt wurde). Zus?tzlich ka
angegeben werden.

- Nicht angeklickt (deaktiviert): Feste Ausrichtung, eventuell unter Einbeziehung
eines MWerfes.set f

Score filter:
- Enable angeklickt (aktiviert): Filtert die Resultate anhand dieses Score-Werts (nur,
Schritt 14 wenn dieser Wert h°her ist als der in
Paramsi definierte).

- Enable nicht angeklickt (deaktiviert): Sortiert die Ergebnisse nach dem in den

Parametern ADetection (Model )/ Run-Werdr a
Angle filter:

- Enable angeklickt (aktiviert): Filtert die Ergebnisse nach den Winkeln (nur, wenn
diese Winkeleins chr @2 nkender sind als die in de
(Model )/ Run Paramsfi definierten.

- Enable nicht angeklickt (deaktiviert): Sortiert die Ergebnisse nach den in den
Parametern ADetection (Model)/ Run Par a

Schritt 15 | Starten Sie das Werkzeug mit >
000.100.533 52/75
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HINWEIS:
DerScore-Wert kann in bestimmten F2llen in AI
wer den, um anschlieCend ADetecti on ( A
vorzunehmen.

HINWEIS:
ﬂ Wenn Sie mit dem Cursor Uiber das Bild fahren, werden die IDs der betreffenden Teile in
der Ergebnistabelle eingeblendet.

535, Konfiguration des Werkzeugs: Regi ster

HINWEIS:
ﬂDi eses Register i st ni c ht Geeneetridal; Fpdtuser Detectioafm
gewahlt wurde

AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - model1 (default)

| 2 L 7
Prelocalization Model Finder Empty Picking Zone  Localization Rest 16 ding Information
o1
Settings  Detection (Model) Detection (Advanced) | ControlSettings | Control (Model) Control (Advanced) ~Resuts
B
Control Input
@© Shape (default)
Region 17
Start Postion

Currert Inputimage. ModelControl

Select Detection Result
ID: 2~ X 112247 Y: 75428 Z 000 Theta: 000/  SET

Abbildung 5-15: Wer kzeug A Mo d@ontroFSettings r i , 01

Klicken Sie auf das Register ControlSettings, um den nachstehenden Bildschirm

Schritt 16 . )
anzuzeigen:

Wabhlen Sie das Erkennungsergebnis, das Sie als Referenz definieren mdchten:
- Wahlen Sie das Teil (ID), das Sie als Modell verwenden mdéchten.
Schritt 17 | -  Klicken Sie auf SET => Das System ladt das eingelernte Modell, kopiert die

entsprechende Region und zentriert das Modell so, dass Sie nur noch das Tastfeld

ATrainfid anklicken m¢ssen.

HINWEIS:
Bei der Option AGeometrical Féamuesei Dej e
als Referenz zu verwendete Teil gewahlt werden, bevor mit dem néchsten Schritt

fortgefahren wird.
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536. Konfiguration des Werkzeugs: Regi ster

HINWEIS
Di eses Register i st ni chG®eometicafFgajukedetectionigewahlt

wurde

536.1. Er kennung und Kontrolle der geometrischen Fo
Controld

Die Methode 2hnelt der Erkennungsmet hode f ¢r ein
darum, das Detail zu erkennen, das gute von schlechten Teilen unterscheidet (bei Rz und Lage
zum Beispiel), und nicht das gesamte Teil. Der

erkennende Detail angepasst werden.

5.3.6.2. Erkennung der geometrischen Form und Kontrolle der Oberflache

AsyView Teaching (Localization]: cell - module - vision - modell (default)

»

Prelocalization Mode! Finder | Empty Picking Zone  Locaiization Resuks - Feeding Informat. 18-

0 .

Settings  Detection (Model) Detection {Advanced) ControlSettings | Control (Model) | Control {Advanced) Resukts

P/ mH %NS b2

Train Params | Train Region & Crigin_ Tune  Run Params  Graphics Current. Trainlmage v
~
Pattem: Algorthm:
PatMax & PatQuick v
P Train Mode:
image v
[ Ignore Polarty

Load Pattem Save Pattem 13

AsyView Teaching (Localization): cell - medule - vision - modell (default)

»>
Prelocalization Model Finder | Empty Picking Zone  Localization Resuts  Feeding Infommation
o 53

Settings Detection (Model) Detection (Advanced) CortrolSettings  Control (Medel)  Cortrol (Advanced) Restks
P/ mTH FEHS NS & ?
Train Params  Train Region &0rign Tune | Run Params | Graphics Cumrent Trainmage

Algerthm: Mode:
| Approxno. tofind:

Best Trained ||| Search Image
Accept threshold:
Score using clutter 20 O] oot
Zone | Nominal I Low High
Angle 0 +[deg :» -180 (5] [deg 180 |5

Abbildung 5-16: Wer kzeug AMo d@ontroF(Modeleirnii ,Faolll ei ner ASur

Controlf

WICHTIGER HINWEIS
Vor der Anpassung dieses Modells muss zuer

Taste unter AConigtwesden. Settingsi bet 2t

Klicken Sie auf das Register Control (Model), um den nachstehenden Bildschirm

Schritt 18 . )
anzuzeigen:

Schritt 19 | Klicken Sie im Register Train Params auf Train, um das Modell einzulernen.
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Schritt 20

Passen Sie im Register Run Params die Parameter an:

In diesem Fall diirfte der Akzeptanzgrenzwert relativ hoch sein, da in der
Regel kleine Unterschiede zwischen den Teilen erkannt werden sollten.
Bei Bedarf Aanglefin und Ascaleh

Bei Bedarf den Algorithmustyp

Schritt 21 | Starten Sie das Werkzeug mit ’

537.Konfiguration des Werkzeugs: Regi ster
HINWEIS:
ﬂ Di eses Register ist ni chGGeometicafFgajubedetectionigewahlt
wurde
Dieser Schritt 2hnelt dem Rehri§s.3.4 mitdinDenriget t

Schritt22 iUnt er schied, dass die Option ARotationf ntu

Kontrollergebnis und nicht das Erkennungsergebnis ist (siehe § 5.3.2).

000.100.533
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538. Konfiguration

des Wer kzeugs: Regi st

Im vorigen Register haben Sie das Modell konfiguriert, anhand dessen das Werkzeug gute von

schlechten Teilen unterscheiden kann. In diesem Register kdnnen Sie dieses Modell an allen

mit dem Vorlokalisierungswerkzeug ausgewahlten Kandidaten testen.

Eingangsbild

N

4

Vorlokal

isierung

N

y

Pixelzahl+ Begrenzungsrechteck

|-

v

Erweitertes Begrenzungsrechteck

Muste

rsuche

_—

__________

\us‘tervilie’i(ih///

\

Abbildung 5-17:Wer kzeug AModel FindernAa, Schema d

Die vom Vorl okalisierungswerkzeug

Wer kze
durch

ugs angezeigt

gefundenen

er
es [/
Kano

, in demfmi Bderder PeeseabDhéiene RO

Aus@aht ewno h nAndeér Bildanswght ahgezeigt werden.
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Schritt 23

Klicken Sie auf das Register Results, um den nachstehenden Bildschirm anzuzeigen:

AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - default

> =
Prelocakization | Model Finder | Empty Picking Zone | Localization Resuts | Feeding information
o |. 24 23

Settings | Detectic's (Model) | Detection (Advanced) | ControiSettings | Control (Model) | Control (Advancdd)| Resuts
|»

08 75201215 101370209  0.00000 0.3758 False
09 50184543 64390957  0.00000 05294 False
10 94938754 75335034  0.00000 0.8817 False
11 16543733 91218927 0.00000 04310 False

nput | Output [LastRun nputimage Control B
D X Y z Theta  Accepted  Reason
00 105251825 171183877 000000 0252  Faise Cortrol
01 78698016 14719852 000000 02116  Twe None
02 121845469 140096837 000000 05018 Toe None
03 198545621 14696588 000000 03639  Fakse Cortrol
04 43135501 104559419  0.00000 29169 True None
05 218404662 153223862 000000 04845  Fase Cortrol
06 219020401 6389365 000000 00734  Fase Cortrol
07 99914589 26038714 000000 01630  Fase Cortrol
Cortrol
Cortrol
Cortrol
Control

o2 IR 0000 cooo T o 0= 7> o)

Abbildung 5-18: Wer kzeug AMo dResultfQubpdte r i, 01

Starten Sie das Werkzeug mit 4 und warten Sie auf die Ergebnisse (dies kann einige

Schritt 24 | 7zeit dauern). Klicken Sie anschlieBend auf das Register Output, um die Ergebnisliste
anzuzeigen.
Wabhlen Sie in der Bildauswahl das entsprechende Bild und prifen Sie, ob die Teile, die
Sie als Agutid definiert haben, akzeptier
Schritt 25 | der Fall, missen Sie die Werte der verschiedenen Modell korrigieren.

Die Farbcodes am unteren Rand des Fensters zeigen an, wie viele Teile die

verschiedenen Schritte erfolgreich bestanden haben.

000.100.533
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5.4.

Bezeichnung Methode

Definiert einen Bereich mit einer

EPZG bestimmten Breite rund um das Teil
Ausschlussbereich Refused Accepted

durch

VergrofRerung

< 7

e \ EPZG

Kernel Size

(Empty Picking
Zone Growing)

Definition eines Ausschlussbhereichs

Eigenschaften

- Sehr gut geeignet bei Teilen mit
komplexer Geometrie, bei denen ein
dinner Rand als Ausschlussbereich
genugt.

- Sehr hilfreich bei kleinen Greifkdpfen
und vergleichsweise grofl3en Teilen:
Stellt sicher, dass sich die Teile nicht
berthren.

- Sehr schnell fur die Abgrenzung einiger
weniger Pixel, aber zeitaufwendig bei
breiteren Randern.

- Kann mit EPZR kombiniert werden.

der auf dem Greifpunkt zentriert ist

EPZR
Ausschlussbereich
pro Bereich
(Empty Picking
Zone Region)

Refused Accepted

Y

R
\ EPZR - circle

Definiert einen geometrischen Bereich,

- Die auf3ere Kontur der Ausschlusszone
kann zum Beispiel entsprechend der
Geometrie des Greifkopfes definiert
werden.

- Es gibt verschiedene Optionen fur die
optimale Anpassung der
Ausschlusszone an die Teilegeometrie
und die Varianten.

- Kann mit EPZG kombiniert werden.

Tabelle 5-1: Allgemeine Beschreibung von EPZG und EPZR

Die Ausschlussbereich-Werkzeuge werden nur auf Teile angewendet, die zuvor bei der

Modellsuche akzeptiert wurden, wie nachstehend gezeigt:

Mustersuche

Ausschlussbereich

Mustervergleich

Abbildung 5-19: Wer kzeuge

AEmpty Picking

Zonen, Schema
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5.4.1. Ausschlussbereich durch VergroRerung (Empty Picking Zone

Growing) (EPZG)

Mit dem EPZG-Werkzeug kann ein Bereich rund um das Teil definiert werden, in dem sich kein

anderes Teil befinden darf. Damit soll verhindert werden, dass zwei Teile gleichzeitig gegriffen
werden. Der Ausschlussbereich entsteht dadurch, dass die Kontur des Teils erweitert und rund

um das Teil einen Rand hinzugefiuigt wird.

Refused Accepted

:

S AN EPZG

KernelSize

Abbildung 5-20: Empty Picking Zone Growing (EPZG)

HINWEIS:
Die Berechnung dieser Art von Ausschlussbereichen ist sehr zeitaufwendig. Sie eignet sich
sehr gut flr Teile mit geometrisch komplexen Formen, fur die ein dinner Rand ausreichend

ist.

Schritt0 {KI i cken Sie auf AEmpty Picking Zoned und
Das EPZG-Werkzeug ist ahnlich konfiguriert wie das Vorlokalisierungs-Werkzeug. Um nicht
zweimal dasselbe tun zu missen, kénnen Sie in einem 1. Schritt einfach das

Schritt 1 Vorl okalisierungswerkzeug 1 zu 1 kopierie
Gr owi n g fAbbjldarigé-B2e Regi ster AEmpty PRicking 2
Starten Sie das Werkzeug mit 4 .

Definieren Sie die Gr°Ce der Ausschlusszo
der maximale Wert ist 49 Pixel).

Schritt 2

Die Ausschlusszone muss entsprechend der GréRe der Ansaugduse lhres
Robotergreifwerkzeugs so gewahlt werden, dass nicht zwei Teile gleichzeitig angesaugt

werden kénnen.

e \ EPZG

KernelSize

Abbildung5-21: Festl egung des Parameters AKernel

000.100.
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AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - default

»

Prelocalization | Model Finder | Emty Picking Zone | Localzation Resuls | Feeding Information
01-Gowing J+ Gowina|

Model | Growing 1 0

) %N B AP
Settings | Region | Measurements | Graphics | Resuts

Segmentation Connectivity
Mode: Mode:
Hard Threshold (Fixed) v Grey Scale

Polarty Qeanup

01-Growing | + Growing | + Region
Model | Growing

Settings | Inputs | Graphics | Resuts

Kemel Size: 158

Abbildung 5-22:

-]

Dark blobs, Light background - R

Threshold 80 Min Avea 10 % Pels
RN

Regi ster

AEmpty

Pi

c ki

ng

2

Zone
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5.4.2. Ausschlussbereich pro Bereich (Empty Picking Zone Region,
EPZR)

5.4.2.1. Uberblick

Im Werkzeug Empty Picking Zone Region (EPZR) kann ein geometrischer Bereich definiert

werden, in dem sich kein anderes Teil befinden darf. Dies verhindert, dass zwei Teile

gleichzeitig gegriffen werden.

Refused

=D

Accepted

Refused Accepted

= —o )
\ EPZRcircle

Abbildung 5-23: Ausschlussbereich pro Bereich (EPZR)

\ EPZRRectangle

Es gibt drei Arten von fir die Form der Teile optimierten EPZR, wie in Tabelle 5-4:

Beschreibung der EPZR-Typen gezeigt.

TYP

Ringférmiger Bereich

(Annulus area)

Methode

Suche zwischen 2 definierten
Formen (innerhalb und
auf3erhalb)

Innere Grenze
+— Aussere Grenze
Ausschlusszone

Eigenschaften

1 Sehr schnell

=

Nur mdglich bei kreisférmigen

oder elliptischen Ringen

Zwischen einer Grenze
und dem erkannten
Bereich
(Standardeinstellung)
(Detected region to

boundary)

Suche innerhalb eines Bereichs
zwischen dem

Erkennungsbereich und einer

definierten AuRenform.

Ausschlusszone
Aussere Grenze
— Erfassungsregion

1 Fur einfache Geometrien

1 Fur Teile variabler GréRRe
Hinweis: Die Erkennungsregion
muss die Kontur des Teils so eng

wie mdglich umschlie3en.

Zwischen einer Grenze
und der erkannten
Kontur

(Part contour to

boundary)

Suche innerhalb eines Bereichs
zwischen der Kontur des Teils
und einer definierten

AuRenform.

Kontur Komponent
Aussere Grenze
Ausschlusszone

1 Fir komplex geformte Teile

9 Die langsamste Methode

Tabelle 5-4: Beschreibung der EPZR-Typen

000.100.533
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5.4.2.2. Werkzeugkonfiguration

Die Konfiguration ist bei allen drei EPZR-Typen sehr &hnlich:
1. Wahlen Sie den Typ
2. Definieren Sie die AuRenkante des Ausschlussbereichs.
3. Stellen Sie die Parameter des Ausschlussmodells so ein, dass alle Elemente erkannt
werden, die im Ausschlussbereich zu finden sein kénnen.
4. Im letzten Register kann die Ergebnisliste aller bei der vorigen Erkennung ermittelten
Kandidaten angezeigt werden.

Nachstehend eine Beschreibung aller Schritte.

AsyView Teaching (Localization): cell - module - vision - default

> 0
Prelocalization | Model Finder|| Empty Ficking Zone ||Localization Resuits | Feeding Information
[
01 - Region |+ Growing | + Region

Type | Boundary | eacusn Model | Resutts |

'Cum.h)uh'nage

Select Type
Part Contourto Boundary
@ Detected Region to Boundary (default)
Annular Area 2
Vo

Abbildung 5-24: Werkzeug Empty Picking Zone Region, 01 - Region\Type

Schritt 0 Kl'icken Sie auf AEmpty Picking Zonefi und
Féegen Sie mit A+fA ein  Model Werkeeug zsu dhnlich

konfiguriert wie das Vorlokalisierungs-Werkzeug. Um nicht zweimal dasselbe tun zu
mussen, kdnnen Sie in einem 1. Schritt einfach das Vorlokalisierungswerkzeug 1 zu 1
Schritt 1 kopieren. Klicken Sie hieRegi oanuif THoshess-H:E
Beschreibung der EPZR-Typen).

Starten Sie das Werkzeug mit 4 .
Wahlen Sie den gewlnschten EPZR-Typ (siehe die Beschreibung der Typen in Tabelle

Schritt 2

5-4)
We n n Si e APart Contour t o Boundaryhn
Vorlokalisierungsparamet e r i n  d aModelR kopiemen. (Klicken Sie dazu mit der

Schritt2b e chten Maustaste auf das Register AOLAf

verwendet werden. Starten Sie das Werkzeug mit b
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Abbildung 5-25: Werkzeug Empty Picking Zone Region, 01 - Region\Boundary

Abbildung 5-26: Werkzeug Empty Picking Zone Region, 01 - Region\Boundary mit
Bereichstyp Aringfeormight

Schritt 3 W2 hlen Sie das Register ABoundaryfi, um F
chritt festzulegen.
Schritt 4 Wabhlen Sie die Teile-ID, die fur die Festlegung der Kontur als Referenz verwendet werden

kann.

Schritt 5 Wahlen Sie Geometrie, Gro3e und Offset. Die Form wird rund um das gewahlte Teil im
Bild gezeichnet.

ﬂ HINWEIS:

000.100.533 63/75





































