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5.2. Pomiary w programie NI Vision Assistant

Kolejna metodg przeprowadzenia pomiarow probek poddanych probie rozciggania

bylo wykorzystanie programu Vision Assistant firmy National Instruments, ktdéra

dostarcza narzedzi sprzgtowych i programowych do akwizycji 1 przetwarzania obrazu

w celu rozwigzania aplikacji, takich jak kontrola jakosci 1 proceséw, automatyczne

testowanie dla potprzewodnikéw, motoryzacji i elektroniki.

5.2.1. Warunki przeprowadzenia pomiarow

Praca z programem zostata rozpoczgta od utworzenia $ciezki, ktéra miata wykonywac

okreslony algorytm. Na rysunku 5.2. przedstawiono okno startowe programu

NI Vision Assistant.
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Rysunek 5.2. Okno startowe programu NI Vision Assistant
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Pierwszym etapem tworzenia $ciezki bylo wybranie w menu Image funkcji Get Image,
a nastepnie okreslenie nazwy zdjecia, ktore miato by¢ wezytane do programu. Proces

wyboru opisanych funkcji zostat ukazany na rysunku 5.3.
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Rysunek 5.3. Procedura wyboru zdjecia

Wecezytany obraz nalezato dopasowaé do okna funkcja Zoom to fit. W celu uzyskania
bardziej precyzyjnych danych z pomiaréw, konieczna byla modyfikacja parametrow
obrazu tj. jasnosci, kontrastu. Pozwolito to, na latwiejsze usytuowanie przez program
punktéw pomiarowych. Wykonane wczesniej zdjecia mogly zosta¢ rdwniez poddane
obrobce graficznej juz przed wezytaniem ich do programu, co pozwolitoby na
bezposrednie przystapienie do wykonywania pomiaréw. Do tego celu mozna
zastosowa¢ dowolny program graficzny posiadajacy funkcje zmiany jakosci obrazow.
Poprawa parametrow jakosciowych obrazu w menu Brightness Setup przedstawiona

zostata na rysunku 5.4.
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Rysunek 5.4. Poprawa parametréw jako$ciowych obrazu

Zgodnie z rysunkiem 5.5. po zaakceptowaniu zmian w oknie Script, pojawial si¢

kolejny blok o nazwie Brightness 1, oznajmujacy wykonanie uprzedniego kroku.
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Rysunek 5.5. Pojawienie si¢ bloku Brightness 1 w $ciezce

Kolejnym etapem bylo uzycie funkcji Edge Detector, w celu okreslenia krawedzi
odcinkow przeznaczonych do zmierzenia w programie. Wymagana funkcja zostata

wybrana z menu Machine Vision, co przedstawiono na rysunku 5.6.
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Rysunek 5.6. Umiejscowienie funkcji Edge Detector

Celem pomiaréw bylo znalezienie odlegtosci pomigdzy dwoma krawedziami, dlatego

tez niezbedne bylo ustawienie opcji poszukiwania First & Last Edge, co przedstawiono

na rysunku 5.7. Pozwolito to na wykrycie dwoch krancowych krawegdzi mierzonego

odcinka.
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Rysunek 5.7. Ustawienie opcji dla funkcji Edge Detector
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Nastepnie zaznaczano na obrazie odleglosci, w zakresie ktorych wykryte miaty zostaé
skrajne punkty. Program automatycznie oznaczat skrajne krawedzie. Informacje
dotyczace poszczegdlnych punktow umieszczane byty przez program w oknie Script,

jak przedstawiono na rysunku 5.8.

3648x2 133 0.23K 107,107,107 (1655487

= | - | | *all |

i] = ] X
Results ... 1 2 ~
% Posttion (Pix.) 1339,07141 [ 1909,08301 F
¥ Postion (Fix.) 420,00000 | 420,00000 | ] i ] =
Distance (Fix. ) 5,07143 575, 05304 L
Strength 56,66667 | 98,66667 ] | ] IE
Haise 1366667 | 17.00000 | | ]

Rysunek 5.8. Wyznaczenie skrajnych krawedzi odcinka

Zgodnie z rysunkiem 5.9. po zaakceptowaniu zmian w oknie Script, pojawial si¢

kolejny blok o nazwie Edge Detector 1, oznajmujacy wykonanie uprzedniego kroku.

Original Image Get Image 1 Brightrigss 1 Edge Detectar 1

Rysunek 5.9. Pojawienie si¢ bloku Edge Detector 1 okre§lajacego wyznaczenie krawedzi dla

pierwszego pomiaru
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Istotnym aspektem byl fakt, ze jednostk¢ dhugosci mierzonego odcinka w programie
stanowity piksele. Niezbedne bylo zatem okreslenie ilosci pikseli, przypadajacych
na jednostk¢ pomiarowa w metodzie tradycyjnej. Byl to warunek pozniejszego
porownania wynikéw uzyskanych obiema metodami. W tym celu na kazdym zdjeciu,
wraz z probka, umieszczana byla linijka. Dokonywano pomiaru odleglosci,
odpowiadajacej 10mm na linijce. Dodatkowo na tym samym obrazie mierzone byly
inne, wymagane do obliczen wartosci. W celu umieszczenia na jednym obrazie
wigkszej ilosci pomiar6w wybierana byta ponownie funkcja Edge Detector 1 oznaczana
wymagana odlegtos$¢. Proces ten przedstawiony zostat na rysunku 5.10. Jak pokazano

w oknie Script, pojawiat si¢ kolejny element o nazwie Edge Detector 2.

I T — —

Original Image Get Image 1 Brightness 1 Edge Detector 1 Edge Detector 2

i3 @

Rysunek 5.10. Dodanie do $ciezki elementu umozliwiajacego kolejny pomiar

Kolejnym krokiem bylo zmierzenie dlugosci wczesniej wyznaczonych odcinkdow.
Do tego celu wykorzystana zostata funkcja Caliper. W oknie Caliper Setup nalezato
zaznaczy¢ dwa punkty, miedzy ktérymi miata zosta¢ zmierzona odleglos$¢, a nastgpnie
wybraé opcje Measure. Proces pomiaréw odlegltosci zostal przedstawiony na rysunku

5.11.
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Caliper
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‘Caliper 1
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Rysunek 5.11. Menu pomiaru odleglo$ci mi¢gdzy wybranymi punktami

Nastgpnie czynno$¢ ta powtarzana byla dla kolejnych dwoch wybranych punktéw

(3 - 4 oraz 5 - 6). Rysunek 5.12 ukazuje odleglosci migdzy wybranymi punktami

oraz ich warto$¢ wyrazona w pikselach umieszczong w tabeli z wynikami.

W2 133 0,233 90,90,90  [1686,700

Results ...

Distance (1,2
Distance (3,4)
Distance (5,6)

=
Measure 1:Distance.Dist, = 570,38 pixels
Measure Z:Distance.Dist. = 2836,38 pixels
Measure 3:Distance. Dist, = 547,25 pixels

Rysunek 5.12. Okreslenie odleglo$ci migdzy punktami wyrazonej w pikselach
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Na podstawie uzyskanych wynikéw, odczytywano wartos¢ pikseli przypadajacych na
jednostke dtugosci, czyli 10 [mm]. Dzigki temu mozna bylo przedstawi¢ odleglosé
poszczegolnych odcinkéw w [mm]. W tabeli 5.2. przedstawiono przyktadowy schemat,

na podstawie ktérego przeliczane byty wartosci.

Tabela 5.2. Schemat obliczania odleglo$ci wyrazonej w [mm]

Nazwa Odleglosé
wielkosci [piksele] [mm]
Jp 570,38 10
Lo 2836,38 (2836,38 - 10) / 570,38 = 49,73
dy 547,25 (547,25 - 10)/ 570,38 = 9,60

Zgodnie z rysunkiem 5.13 po zaakceptowaniu zmian w oknie Script, pojawial si¢

kolejny blok o nazwie Caliper 1, oznajmujacy wykonanie uprzedniego kroku.
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Criginal Image Get Image 1 Brightness 1 Edge Detector 1 Edge Detector 2 Caliper 1

Rysunek 5.13. Dodanie do $ciezki elementu Caliper 1 umozliwiajacego dokonanie pomiaru

odleglo$ci migdzy wyznaczonymi punktami

Po utworzeniu $ciezki mozna dowolnie modyfikowaé wprowadzone ustawienia oraz

zmienia¢ mierzone parametry.
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5.2.2. Przeprowadzenie pomiaréw w programie NI Vision Assistant

dla probek przed rozerwaniem

Pomiary dla probek przed rozerwaniem wykonywane byly zgodnie z procedura

przedstawiong w punkcie 5.2.1. Mierzonymi warto$ciami na podstawie zdj¢¢ byty:

-%ugoéé odpowiadajaca 10 [mm],
-%ugoéé poczatkowa Ly,
-ednica poczatkowa d,.

Wartosci mierzonych wielkos$ci, dla dwunastu probek, zamieszczone zostaly

w tabeli 5.3.

Tabeia 5.3. Wartosci wieikoSci mierzonych prébek w programie NI Vision Assistant

(przed rozerwaniem)

dy Lo

LP [mm] [mm]
| 9,60 49,7
047 EN 1

2 Ty LoV |
3 9,72 49,5
4 9,54 49,3
5 9,68 49,9
6 9,85 50,1
7 9.59 49,7
] 9,76 49,6
OA1 AQ R

9 7,01 49,0
10 9,50 50,1
1 9,68 49,8
12 9,84 49,9

Zrédlo: [Opracowanie wlasne]

Przeprowadzone w programie pomiary, dla probek przed proba rozciagania,

przedstawione zostaly w zalacznikach 1-12.
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5.2.3. Przeprowadzenie pomiarow w programie NI Vision Assistant

dla prébek po rozerwaniu

Procedura postgpowania, w przypadku wyboru poszczegdlnych funkcji programu,
odbywata si¢ zgodnie z punktem 5.2.1. W zaleznosci od umiejscowienia peknigcia

na probce poddanej rozcigganiu, przyjmowano odpowiedni sposob pomiaru.

a) Dla probek, w ktorych peknigcie wystapito w zakresie pierwszej dziatki,

pomiar wielkosci przedstawiony zostat na rysunku 5.14.

Rysunek 5.14. Sposéb pomiaru wielko$ci dla prébek z peknigciem w zakresie pierwszej dzialki

Zgodnie z punktem 4.2. dtugos¢ koncowaq rozciaganej probki, ktora ulegla peknigciu
w obrebie pierwszej dzialki, wyliczano na podstawie zmierzonych odlegtosci

AB oraz BC zgodnie ze wzorem:
L,=AB+2-BC (14)

Natomiast $rednic¢ koncowa d,, mierzono w najwezszym punkcie w miejscu tworzenia

si¢ szyjki.

b) Dla probek, w ktérych peknigcie nastapilo miedzy drugg a czwartg linig

podziatki, pomiar wielkosci przedstawiono na rysunku 5.15.
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Rysunek 5.15. Sposéb pomiaru wielkosci dla prébek z peknigciem migdzy druga a czwartg linig

podzialki
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