\ Bildverarbeitung

Machine Vision -
das Auge des Roboters

Robotersysteme arbeiten oft mit mechanischer Positionierung.
Dafiir muss das Teil orientiert in die Aufnahmeposition
gebracht und durch den Greifer bei der Aufnahme automatisch
zentriert werden. Fiir gewisse Montageoperationen werden
dadurch die Flexibilitat eingeschrankt und die Kosten erhoht.

und der Offsetposition van o,01mm
liefert. Damit bendtigt die Berech-
rung der Orientierung und Offsetpa-
sition der Minze wenigerals 30 ms.

Komplettiosung

diese Anwendungen, das Teil und

seing Orientierung zu erkennen,
Es arlaubt ausserdem, die exakte Po-
sition des Teiles var oder nach seiner
Aufnahme im Greifer zu bestimmen
und damit die absolute Genauigkeit
der Montageoperation zu erhihen,

E'rn Vision System ermaglicht fiir

Greifen und ablegen
BeiderVerpackung van Minzen stell-
te sich die Aufgabe, die Teile entweder
aus Kdchern oder einem Tablett zu
greifen und anschliessend crientiert
in eing Sichtverpackung abzulegen.
Wahrend die Positionsgenauigkeit
der Miinzen im Kicher geniigt, um
diese sicher zu greifen, ist die Position
auf dem Tablett nicht eindeutig be-
stirnmt. Eine Kamera soll deshalb gin
Bild des Tabletts aufnehmen und den
Mittelpunkt der Milnze dem Rechner
bekannt geben. Mit einer zweiten Ka-
mera sollnach dem Greifen ab Kiicher
ader Tablett die Crientierung und
exakte Lage der Miinze auf dem Grei-
fer bestimmt werden. Mit dieser
zweiten Vermessung kann sicherge-
stellt werden, dass die Miinzen an-
schliessend mit einem flir das Auge
nicht sichtbaren Fehler in die Sicht-
verpackung abgelegt werden kann.
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Genau und schnell

Die wichtigsten Vargaben des Pilich-
tenheftes waren nebst Genauigkeit,
Zuverldssigheit und Zyklusgeschwin-
digkeit auch tiefe Engineering-Kosten,
Hohe Flexibilitit und einfache Bedien-
barkeit sind selbstverstandlich.

Die Vielfalt der Miinzen stellt speziel-
le Anforderungen an die Flexibilitat
der Parametrierung des Systems. So
soll der Anwender neue Minzen chne
fremde Hilfe einlernen kdnnen, Die
verflighare Parametrierung muss also
alle denkbaren Freiheiten fir aktuelle
und zuklinftige Bilder abdecken,

Die Tablettgrosse und seine spiegeln-
den Miinzen stellen hohe Anforde-
rungen an die Beleuchtung, Es muss
gewdhrlelstet sein, dass die Beleuch-
tung den gesamten Bereich von 440 %
330 mm ausleuchtet und stdrende Re-
flexionen moglichst unterdriickt.
Problematisch ist die Einhaltung der
limitierten Zykluszeit von 2,8 Sekun-
den pro Miinze bel der geforderten
Genauigkeit, Erschwerend kommt ei-
ne rweite Kamera hinzu, da die volle
Aufnahme- und Auswertezeit direkt
die Zykluszeit des Systems beein-
flusst. Deshalb war ein Auswertealgo-
rithmus zu entwickeln, der inwenigen
Millisekunden Ergebnisse auch fiir
kleine Minzen (@ 16 mm) mit einer
Messgenauigkeit des Winkels van o,3°

Vision-Kamponenten in einer Ver-
packungsiinie fir Milnzen. (8i1d: Inea)

Die Systemliisung basiert auf Kompo-
nenten der Hard- und Software-Platt-
form von National Instruments, die
mit geeigneten Kameras, Objektiven
und Belewchtungen ergdnzt wurden,
Die Wahl der Kameras (1392 %1040
Pixel) wisrde vor allern durch Anforde-
rungen an Auflésung und Triggerbar-
keit definiert.

Das Gesamisystem ist modular auf-
gebaut. Eine Kamera erfasst ein Bild
des Tabletts [q40x330mm) und
erkennt die Mittelpunkte der Miin-
zen (@ 16—qomm).Eine zweite erfasst




Messen der Orientierung
eimer Miinze,
(Bild: Inea)

Messer der
Positionierung einer
Miinze auf dem
Tablett. (Bild: Inea)

ein Bild der gegriffenen Minze
[agx Gomm) und erkennt Orientie-
rung und Cffset der Minze auf dem
Creifer, Als Rechner wurde ein Stan-
dard-PC mit PCI-Bus als Frame Grab-
ber verwendet. Der Datenaustausch
mit dem Roboter erfolgt Gber TCR/IR
Wihrend fir die Crientierung der
Miinze eine Standardbeleuchtung
verwendet werden konnte, musste fir
das Tablett eine Spezialbeleuchtung
gebaut werden, die das homogene

Bildverarbeitung

und blendfreie Ausleuchten der gros-

sen Bildfliche gewshrleistet.

Die software wurde unter LabVIEW /
IMAQ Vision entwickelt. Mit dieser
Softwareplatiform und diesen Pro-
grammbiblictheken kénnen zuver-
lassige Anwenderprogramme  mit
zeitbegrenzten Algorithmen zur Ent-
wicklung deterministischer, echtzeit-
fahiger Applikationen der industriel-
len Bildverarbeitung in kurzer Ent-
wicklungszeit erstellt werden. Die

gesamte Anwendung wurde in die
Bedieneroberflache QMWTView integ-
riert, Zur Verkirzung der Zykluszeit
wurde ein spezieller Auswertealgo-
rithrus fiir die zweite Kamera ent-
wickelt. Eichung und Skalierung erfol-
gen durch Markierungen, die in den
Bildausschnitt integriert sind. Das
System kann damit jederzeit und oh-
ne zusitzliche Hilfsmittel kantralliert
und, wenn nétig, auch neu geeicht
werden. (hr) m

far lhren Erfolg.

17-03 megatink 17



