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INSTRUCTIVO DEL SOFTWARE QUE SINCRONIZA EL MODULO DE VISION ARTIFICIAL (VI_2000), CON EL ROBOT (MOVEMASTER). Para la sincronización se tienen que realizar tres pasos, en el orden siguiente: a) Cargar el programa en lenguaje BASIC en la caja de control del robot, el cual incluye las posiciones a las que tiene que llegar. b) Cargar y calibrar el patrón para las condiciones de iluminación y de la distancia que hay entre la cámara y la pieza a analizar. Esto se logra con la utilización del programa ISPOT c) Sincronizar los dos sistemas mediante la utilización del programa ISPOT.



PROCEDIMIENTO: a) Cargar el programa en lenguaje BASIC en la caja de control del robot, el cual incluye las posiciones a las que tiene que llegar. 1. Mandar el robot al punto de origen con la ayuda del teachin box (Fig. 1), de la siguiente forma: 1.1. Encender el teaching box. 1.2. Oprimir la tecla de NST. 1.3. Oprimir la tecla de ENT.



Figura 1. Teaching box
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2. Apagar el teaching box. 3. Cargar el programa en lenguaje Basic, mediante los siguientes pasos: 3.1. Encender el CPU y aparecerá la siguiente pantalla (Fig. 2).



Figura 2. Pantalla inicial de Windows



3.2. Hacer doble clic sobre el icono de QUICK BASIC y mostrará la siguiente pantalla (Fig.3).



Figura 3.
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3.3 Teclear ESC y aparecerá la siguiente pantalla (Fig. 4).



Figura 4.



3.4.Dar un click sobre la ventana de FILE y acceder a la opción open, como se muestra en la Figura 5:



Fugura 5.
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3.5. Elegir el nombre del archivo, es decir, FIST BAS, como se muestra en la Figura 6:



Figura 6.



3.6. Ahora se muestra el archivo en lenguaje BASIC que contiene los movimientos del robot en la Figura 7.



Figura 7.



3.7. Pasar el programa del CPU a la unidad de control del robot, se puede hacer con la tecla F5, después de pulsarla la pantalla del monitor se pondrá negra y en el ángulo inferior izquierdo aparecerá la siguiente leyenda: Press any key to continue (si es que no hubo ningún problema de comunicación por el puerto).
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Nota: Sí existe algún problema aparecerá una pantalla como la que se muestra en seguida, para corregir este anomalía de comunicación tiene que volver a pulsar la tecla F5 y le aparecerá la leyenda anterior. Con esto se termina el procedimiento de transferencia del programa en lenguaje BASIC entre el CPU y la unidad de control del robot.



Figura 8.



4. Una vez transferido el programa a la caja de control del robot se tiene que cerrar el programa editor de lenguaje BASIC. En esta parte del desarrollo cabe aclarar que no se ejecutara nada del programa ya que el objetivo es sincronizar el modulo de visión con el robot.
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b) Cargar y calibrar el patrón para las condiciones de iluminación y de la distancia que hay entre la cámara y la pieza a analizar. Esto se logra con la utilización del programa ISPOT 1. Abrir el programa de visión el cual es ISPOT dando click en el ícono del escritorio o de la barra de herramientas (Fig. 9).



Figura 9



Abriéndose una pantalla de trabajo como la que se muestra a continuación.



Figura 10. Pantalla principal de iSpot.



2. Cargar nuestro patrón, comprobando que nuestra muestra sea reconocida por el sistema realizando las siguientes operaciones, este procedimiento es conocido como calibración: 3.1. Colocar la pieza en la caja de iluminación. 3.2. Tomar una fotografía de la escena con el comando “Snap”. Dando click en el ícono shape.



Figura 11.
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Una vez realizado esto, desplegará una ventana como la que se muestra en la siguiente Figura 12:



Figura 12. Imagen en escala de grises



3.3. Realizar la binarización del objeto, con el comando “Binarization”, dando click en el icono Binarization.



Figura 13.



En seguida nos mostrará la siguiente ventana (Fig. 14).



Figura 14. Imagen Binaria.
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3.4. Realizar el análisis del objeto, con el comando “object analisis”, dando click sobre el ícono como se muestra a continuación:



Figura 15.



Seguido de esto el programa muestra la siguiente ventana (Fig. 16), que contiene el nombre del patrón, el número de muestras tomadas y las medidas concernientes a dicho patrón.



Figura 16.



Una vez realizados los pasos anteriores se ha completado el punto número dos.



8



c) Sincronizar los dos sistemas mediante la utilización del programa ISPOT.



1. Para tener nuestro programa en lenguaje BASIC y el patrón deseado sincronizados dar click en inicializar robot sobre el ícono que está en la barra de estado.



Figura 17.



2. Una vez realizado el paso anterior, el robot se moverá de la posición que esté a la llamada “HOME”, esperar a que el led de color verde del la caja de control se apague, para continuar. 3. Activar el modo robot, esto se hace dando un click sobre el icono que esta en la barra de estado.



Figura 18.



4. El robot se empezará a mover hacia la banda para tomar la pieza, una vez que ya la tomó la depositará en la caja de iluminación del sistema de visión VI-2000, posteriormente regresará a su posición de garza. 5. El sistema de visión toma una fotografía, binariza y analiza el objeto depositado por el robot, la pieza analizada la compara contra el patrón previamente cargado, y le manda el resultado a la caja de control del robot, el resultado es pieza aprobada ó pieza rechazada. 6. La caja de control al recibir el resultado de ISPOT, le indica al robot que movimientos tiene que realizar: a) Si la pieza fue aprobada, el robot debe tomar la pieza de l caja de iluminación y regresarla a la banda. b) Si la pieza fue rechazada, el robot la debe tomar la pieza de la caja de iluminación y la deja caer por un lado de la mesa. Estos movimientos los podemos observar claramente en el video que se llama “Sincronización”, el cual esta en CD adjunto a este manual. Este CD contiene el programa FIRTS.BAS para el robot y el patrón es PRUEBA1.IPJ, que lo utiliza ISPOT para el sistema de visión artificial.
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A continuación se muestra el programa completo en lenguaje BASIC que contiene los movimientos del robot. PROGRAMA DE SICNCRONIZACION DEL MODULO ARTIFICIAL(VI_200), CON EL ROBOT(MOVEMASTER).



DE



VISION



OPEN “COM 1: 9600, E, 7, 2” FOR RANDOM AS #1 /Abre la comunicación con la U/C(se abre el pto. Serial #1 con una velocidad de transferencia de 9600 baudios con 7bits de datos, “Stop bits:2, y Paridad: 7). /Lista de posiciones que ocupa el programa para su utilización. 10 PRINT #1, “PD 1, 60.6, -105.0, 374.3, -88.0, 177.8 20 PRINT #1, “PD 2, -2.0, 121.3, 374.3, -88.0, 176.3” 30 PRINT #1, “PD 3, 292.0, -0.9, 337.4, -88.6, 176.3” 40 PRINT #1, “PD 4, 432.0, -1.3, 273.0, -73.8, 176.3” 50 PRINT #1, “PD 5, 440.6, -1.2, 250.3, -73.8, 176.3” 60 PRINT #1, “PD 6, -299.2, 1.3, 431.6, -67.6, 177.6” 70 PRINT #1, “PD 7, -402.5, 1.7, 339.9, -71.3, 177.6” 80 PRINT #1, “PD 8, -421.7, 2.8, 304.4, -71.3, 177.6” 90 PRINT #1, “PD 9, 200.7, -0.5, 368.3, -89.0, 176.3” 100 PRINT #1, “PD 10, 563.4, -1.5, 242.9, -29.8, 176.3” 110 PRINT #1, “PD 11, 568.1, -1.6, 231.6, -27.6, 176.3” 120 PRINT #1, “PD 12, 286.6, -309.9, 194.3, -83.8, 44.9” 130 PRINT #1, “PD 13, 135.5, -2.8, 793.3, 28.1, 178.8” /subrutina de acomodo del robot e inicia contadores de iSpot 140 PRINT #1, “10 NT”/Manda a origen al robot. 150 PRINT #1, “11 MO 1”/se va a posición #1 160 PRINT #1, “12 SC 20, 0”/Habilita un contador #20, con el valor de 0. 170 PRINT #1, “14 OD & 0000”/Limpia el pto. 180 PRINT #1, “16 TI 20”/Espera 2 seg. antes de pasar a la sig. linea. 190 PRINT #1, “18 SC 20,2”/Habilita un contador #20, con el valor de 2. 200 PRINT #1, “20 ED”/fin de la rutina. /Subrutina que se activa en modo robot 210 PRINT #1, “30 TI 20”/Espera 2 seg. antes de pasar a la sig. linea. 220 PRINT #1, “31 MO 6, O”/Se va a la posición 6, con el gripper abierto. 230 PRINT #1, “32 TI 10”/Espera 1 seg. antes de pasar a la sig. linea. 240 PRINT #1, “34 MO 7, O”/Se va a la posición 7, con el gripper abierto. 250 PRINT #1, “36 TI 10”/Espera 1 seg. antes de pasar a la sig. linea. 260 PRINT #1, “38 SP 3”/Fija la velocidad del robot a 3; Teniendo un rango de 1a 9. 270 PRINT #1, “40 MO 8, O”/Se va a la posición 8, con el gripper abierto. 280 PRINT #1, “42 TI 05”/Espera 0.5 seg. antes de pasar a la sig. linea. 290 PRINT #1, “44 GC”/Cierra el gripper. 300 PRINT #1, “46 MO 7, C”/Se va a la posición 7, con el gripper cerrado. 310 PRINT #1, “48 SP 5”/Fija la velocidad del robot a 5; Teniendo un rango de 1a 9. 320 PRINT #1, “50 MO 6, C”/Se va a la posición 6, con el gripper cerrado. 10



330 PRINT #1, 340 PRINT #1, 350 PRINT #1, 360 PRINT #1, 370 PRINT #1, 380 PRINT #1, 390 PRINT #1, 400 PRINT #1, 410 PRINT #1, 420 PRINT #1, 430 PRINT #1, 440 PRINT #1, 450 PRINT #1,



“52 TI 05”/Espera 0.5 seg. antes de pasar a la sig. linea. “54 MO 2, C”/Se va a la posición 2, con el gripper cerrado. “56 TI 05”/Espera 0.5 seg. antes de pasar a la sig. linea. “58 MO 3, C”/Se va a la posición 3, con el gripper cerrado. “60 MO 4, C” /Se va a la posición 4, con el gripper cerrado. “62 SP 2” /Fija la velocidad del robot a 2; Teniendo un rango de 1a 9. “64 MO 5, C/Se va a la posición 5, con el gripper cerrado. “66 GO”/Abre el gripper. “68 MO 4, O” /Se va a la posición 6, con el gripper abierto. “70 MO 3, O” /Se va a la posición 6, con el gripper abierto. “72 MO 2” /Se va a la posición 6, “90 SC 20, 1”/Habilita un contador #20, con el valor de 1. “92 ED”/Termina la subrutina.



/Subrutina del Discriminante. 460 PRINT #1, “270 TI 05” /Espera 0.5 seg. antes de pasar a la sig. linea. 470 PRINT #1, “271 CP 20”/Carga el valor del contador en un registro interno 480 PRINT #1, “272 EQ 10, 350”/Compara el valor del contador con el valor de 10 y brinca a la línea numero 350 si el valor corresponde. 490 PRINT #1, “274 TI 05” /Espera 0.5 seg. antes de pasar a la sig. linea. 500 PRINT #1, “276 CP 20” /Carga el valor del contador en un registro interno. 510 PRINT #1, “278 EQ 11, 300”/Compara el valor del contador con el valor de 11 y brinca a la línea numero 300 si el valor corresponde. 520 PRINT #1, “280 TI 05” /Espera 0.5 seg. antes de pasar a la sig. linea. 530 PRINT #1, “282 GT 270”/Brinca a la linea 270 540 PRINT #1, “286 ED”/Fin de la subrutina. /Subrutina de la secuencia para una pieza defectuosa. 550 PRINT #1, “300 SC 20, 0” /Habilita un contador #20, con el valor de 0. 560 PRINT #1, “301 TI 10” /Espera 1 seg. antes de pasar a la sig. linea. 570 PRINT #1, “302 SP 5” /Fija la velocidad del robot a 5; Teniendo un rango de 1a 9. 580 PRINT #1, “303 MO 3, O” /Se va a la posición 3, con el gripper abierto. 590 PRINT #1, “304 SP 4” /Fija la velocidad del robot a 4;Teniendo un rango de 1a 9. 600 PRINT #1, “306 MO 4, O” /Se va a la posición 4, con el gripper abierto. 610 PRINT #1, “308 TI 10” /Espera 1 seg. antes de pasar a la sig. linea. 620 PRINT #1, “310 SP 3”/Fija la velocidad del robot a 3; Teniendo un rango de 1a 9. 630 PRINT #1, “312 MO 5, O”/Se va a la posición 5, con el gripper abierto. 640 PRINT #1, “314 GC”/Cierra el gripper. 650 PRINT #1, “316 MO 4, C” /Se va a la posición 4, con el gripper cerrado.. 660 PRINT #1, “318 MO 3, C”. /Se va a la posición 3, con el gripper cerrado. 670 PRINT #1, “320 SP 5” /Fija la velocidad del robot a 5;Teniendo un rango de 1a 9. 680 PRINT #1, “322 MO 12, C” /Se va a la posición 12, con el gripper abierto. 690 PRINT #1, “324 GO”/Abre el gripper. 700 PRINT #1, “326 TI 20” /Espera 2 seg. antes de pasar a la sig. linea. 710 PRINT #1, “328 MO 3” /Se va a la posición 3, con el gripper abierto. 720 PRINT #1, “330 MO 2” /Se va a la posición 2, con el gripper abierto. 730 PRINT #1, “332 ED”/Fin de la subrutina. 11



/Subrutina para la secuencia de una pieza aprobada. 740 PRINT #1, “350 SC 20 , 0” /Habilita un contador #20, con el valor de 0. 750 PRINT #1, “351 TI 10” /Espera 1 seg. antes de pasar a la sig. linea. 760 PRINT #1, “352 SP 5” /Fija la velocidad del robot a 5,Teniendo un rango de 1a 9. 770 PRINT #1, “353 MO 3, O” /Se va a la posición 3, con el gripper abierto. 780 PRINT #1, “354 SP 4” /Fija la velocidad del robot a 4;Teniendo un rango de 1a 9. 790 PRINT #1, “356 MO 4, O” /Se va a la posición 4, con el gripper abierto. 800 PRINT #1, “358 TI 10”/Espera 1 seg. antes de pasar a la sig. linea. 810 PRINT #1, “360 SP 2”/Fija la velocidad del robot a 2; Teniendo un rango de 1a 9. 820 PRINT #1, “362 MO 5, O” /Se va a la posición 5, con el gripper abierto. 830 PRINT #1, “364 GC”/Abre el gripper. 840 PRINT #1, “366 MO 4, C” /Se va a la posición 4, con el gripper cerrado. 850 PRINT #1, “368 MO 3, C” /Se va a la posición 3, con el gripper cerrado. 860 PRINT #1, “370 SP 5” /Fija la velocidad del robot a 5;Teniendo un rango de 1a 9. 870 PRINT #1, “372 MO 2, C” /Se va a la posición 2, con el gripper cerrado. 880 PRINT #1, “374 TI 20”/Espera 2 seg. antes de pasar a la sig. linea. 890 PRINT #1, “376 MO 6, C” /Se va a la posición 6, con el gripper cerrado. 900 PRINT #1, “378 TI 15” /Espera 1.5 seg. antes de pasar a la sig. linea. 910 PRINT #1, “380 MO 7, C”/Se va a la posición 7, con el gripper cerrado. 920 PRINT #1, “382 TI 15”/Espera 1.5 seg. antes de pasar a la sig. linea. 930 PRINT #1, “384 SP 2”/Fija la velocidad del robot a 2; Teniendo un rango de 1a 9. 940 PRINT #1, “386 MO 8, C”/Se va a la posición 8, con el gripper cerrado. 950 PRINT #1, “388 TI 10” /Espera 1 seg. antes de pasar a la sig. linea. 960 PRINT #1, “390 GO”/Abre el gripper. 970 PRINT #1, “392 MO 7, O” /Se va a la posición 7, con el gripper abierto. 980 PRINT #1, “393 SP 5”/Fija la velocidad del robot a 5; Teniendo un rango de 1a 9. 990 PRINT #1, “394 MO 6, O”/Se va a la posición 6, con el gripper abierto. 1000 PRINT #1, “396 MO 2” /Se va a la posición 2.
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Empfehlen Sie Dokumente












Trakür, un robot para reducir el contacto con los agroquímicos 

19 may. 2015 - le hará modificaciones, desde cambiarle el color o ponerle las ruedas que consiga más baratas, pero el fu










 








robot sweeper balai-robot robot de limpieza 

Charge the bat- ... IMPORTANT: Light indicator does not change color when bat- ...... NES téc. NIc. AS. IN fo. R m. A c.










 








Robot Alpha 

Eine seiner Leidenschaften, ab und an auf Droge zu gehen und sich im Verbund ... er sich wie ein Fisch im Netz. Sucht? Nein, ich doch nicht! Vielleicht ist es der ...










 








Robot plantilla 

4 jun. 2019 - y en el artÃculo 228 del texto refundido de la Ley del Mercado de Valores, aprobado por el Real. Decreto










 








food processor robot robot de cocina 

... bowl after processing. 1 CITRUS PRESS (OPTIONAL). Use the citrus press to squeeze the juice from citrus fruits (e.g.










 








Doggy Robot 

La foto a la derecha muestra el servomotor frente a usted. Hay dos ejes, uno con el espacio más ancho es el eje impulsor










 








Robot plantilla 

DE ROBOT S.A.. 31 de Agosto de 2018. En virtud de lo previsto en el artículo 17 del Reglamento (UE) nº 596/2014 sobre ab










 








Transforming Robot 

Mitad A (gris claro). Mitad B (azul). Transforming Robot. ｘ1. ｘ1. ｘ2. ｘ2. ｘ2. ｘ4. ｘ2. ｘ6. Motor DC. Caja de batería. Boc










 








Estabilización orbital de un robot móvil con ruedas tipo uniciclo ... 

f(τ)dτ existe y es finito. Entonces, f(t) → 0 conforme t → с. Lemma 2. Sea f, ˙f ∈ L∞ y f ∈ Lp para alguna p = [1, с) en










 








Biped Walking Robot 

La foto a la derecha muestra el servomotor frente a usted. Hay dos ejes, uno con el espacio más ancho es el eje impulsor










 








Sensor Controlled Robot 

(cuatro hilos 50 cm). Motor DC. Disco. Sensor de Sonido. Cable de conexión del sensor. (tres hilos 30 cm). Sensor de luz










 








CCAA Robot Informe Auditoría 

971 720 161 - Fax. 971 720 287 - aia [email protected]. AUDITORES INSULARES ASOCIADOS, S.L.. INFORME DE AUDITORIA INDE










 








IM Robot Camaleón 

Switch the power switch to "ON" position, then the Chameleon would try to get your attention by: i. Rolling it's eyes ii










 








Plantas Robot Echando Raíces 

prado o bosque, que la mitad de casi todas las plantas se encuentra bajo tierra. Tallos, hojas y flores son bonitas. Per










 








CCAA Robot 2016 

ROBOT. S.A.. Espacio destinado para las firmas de los administradores ...... industrial (y los importes por la adquisici










 








Four-legged Dancing Robot 

Transferir. http://www.artec-kk.co.jp/studuino/. Use el Ambiente de Programación de Bloques para hacer que su robot bail










 








Working Arm Robot 

La foto a la derecha muestra el servomotor frente a usted. Hay dos ejes, uno con el espacio más ancho es el eje impulsor










 








Arm Robot Car 

Componentes. Cubo Básico (blanco). Unidad Studuino. Servomotor. Mitad A (gris claro). Mitad B (azul). Arm Robot Car. ×1.










 








CCAA Robot Informe Auditoría 

Sociedad inscrita en el Registro Mercatil de Baleares al Tomo 803, Libro 47, Sección 2", Folio 57, Hoja PM 3226, Inscrip










 








Robot Challenges - Semantic Scholar 

fasst, die im interdisziplinÃ¤ren Austausch mit Biologie, Psychologie und Philosophie. Intelligenz ...... Master Thesis, Brown University Providence, 1995. ... Langley, P.: Machine Learning as an Experimental Science, Heidelberg/Berlin: Springer.










 








Entertainment Robot AIBO - Sony UK 

Please keep all information for future reference. ..... 32. Controls on the core unit. The core unit appears when AIBO's head, legs, and tail have been removed.










 








How to use your robot. Cómo usar el robot. - FCC ID 

Do not carry out any maintenance other than that shown in this manual, on the Dyson. Link app, on the Dyson website, or










 








i robot lekture ohne pdf 

Get Free Read Online Ebook PDF i robot lekture ohne at our Ebook Library. Get i robot lekture ohne PDF file for free from our online library i robot lekture ohne ...










 








Robot SA, desarrollador de si debuta en el MAB 

27 feb. 2018 - Sobre Robot SA. Robot SA es una empresa mallorquina sistemas automáticos de control de edi abarca desde e










 











Copyright © 2024 P.PDFDOKUMENT.COM. Alle Rechte vorbehalten.

Über uns |
Datenschutz-Bestimmungen |
Geschäftsbedingungen |
Hilfe |
Copyright |
Kontaktiere uns










×
Anmelden






Email




Password







 Erinnere dich an mich

Passwort vergessen?




Anmelden














