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Tédmin opinndytetyon aiheena oli automaatiolinjan opiskelumateriaalin kehittdminen

Tarkoituksenani tydsséd oli perehtyd automaatiolinjaston eri osiin, muokata ohjelmia halutuiksi ja
sen jilkeen laatia eri linjaston laitteistoista tydohjeita tuleville automaatio-opiskelijoille.

Laboration kuljetinjarjestelmdd muokattiin ottamalla kdyttoon Checker kamera, sekd RFID-luku-, ja
kirjoitusmoduulit linjaston alku ja loppupédéhin. Kayttoonotto vaati muutoksia jarjestelméén, jotta

se soveltuu oppilaiden laboratoriotdiden tekemiseen.

Checker-kamera liitettiin jdrjestelmddn niin, etti sen tunnistaessa puutteellisen kappaleen, se
ohjataan eri suuntaan.

RFID-laitteiston avulla saadaan esitettyé tuotteen/tilauksen sisdlto linjaston alku- ja loppupdissa.
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The subject of this thesis was the development of study material for automation line.

The purpose of this task was to study the different parts of the automation line, customize the
programs as wanted and thereafter create working instructions of line equipment for future
automation students.

The laboratory conveyor system was modified by joining Checker cam and RFID reading and
writing modules to the start and the end of the conveyor. The commissioning required some
changes in the system to suit better for the students to do laboratory exercises.

The Checker cam was joined to the system to guide defective objects in a different direction.

With RFID the content of the product/order can be presented at the start or the end of the conveyor
line.
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1 Johdanto

Laboratorion kuljetinjdrjestelma toimii tilld hetkelld niin, ettd tuotteita voidaan ajaa
linjaston ldpi ja merkité tuotteen sisélto alustassa olevaan muistitagiin.

Jotta jarjestelma sopisi paremmin oppilaiden laboratoriotdihin, tdytyi ohjelmistoja
muokata niin, ettd ne toimivat itsendisemmin.

Linjaston laitteisto koostuu erillisistd linjaston osista, jotka on ohjelmoitu
keskustelemaan keskenddn. Laitteiden ohjaus on toteutettu 6:lla eri ohjelmoitavalla
Omron-logiikalla, joita ohjataan kosketusndytdllisilld ja painonapeilla varustetuilla
ohjauspulpeteilla.

Ensimmadisend linjastossa on Sonyn robotti, joka poimii kolmelta eri liukuhihnalta eri
varisid palikoita ja asettaa ne midriteltyyn jirjestykseen pohjalevylle. Tamain jilkeen
linjasto kuljettaa tuotteen RFID-lukupdin luo, jossa kirjataan tuotteen muistitagille
tiedot tuotteesta.

Tété linjastoa sisédltden RFID-laitteiston ohjataan omalla logiikalla, joka keskustelee
Sonyn robottiohjaimen kanssa.

Linjastolta tuote nostetaan tarttujalla toiselle liukuhihnalle, joka kuljettaa tuotteita
hisseille.

Hisseiltd tuote ldhtee kulkemaan linjastoa checker-kameran alta, jossa tuote
tarkastetaan ja ohjataan eri linjoille riippuen siitd 16ytyyko tuotteesta 4 palikkaa vai
ei.

Checker-kamera on itsendinen laite, joka ohjelmoidaan USB:n kautta
tietokoneohjelmalla, jonka jdlkeen se osaa keskustella itsendisesti logiikan kanssa.

Porttaalirobottia kuljettaa 3 servomoottoria, joita ohjataan  logiikan servo-
ohjauskortilla. Tdmé logiikka on pelkéstdin porttaalirobottia varten ja se keskustelee
padlogiikan kanssa, joka ohjaa linjastoja  checker-testin lépdisseille ja
lapdisemattomille tuotteille.

Linjastossa seuraavana tulee palettikuljetin, Siemens-kamera ja Mitsubishi-robotti

Kameralla pystytddn erottamaan eriviriset palikat toisistaan, joten voidaan kertoa
robotille, mistd paikasta otetaan palikka ja mihin linjastoon se palautetaan. Robotti
palauttaa palikat ja pohjalevyn niiden omille linjoille, mistd ne Sonyn robotilla
linjaston alussa otettiin.



2 Checker-kamera

2.1 Kéaytto ja sijoitus

Kameralla saadaan eroteltua tiysin lastatut tuotteet ja vajaat, jotka menevét uudelleen
lajiteltaviksi.

Kamera on sijoitettu hissien jilkeen pystyputkeen ja ulkopuolisen valohdirion
viahentdmiseksi on kameran ympdrille on kiinnitetty levy (kuva 2.3).

Muokkasin logiikan ja kéyttoliittymén ohjelmaa niin, ettd kéyttoliittymassé on
testiajolle oma nappi, jolla saadaan palikat kiertdmién linjalla checker-kameran
testausta ja siithen tutustumista varten.

Ohjauspaneeliin on lisétty katkaisija checker kameran virran katkaisuun (kuva 2.4).
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Kuva 2.1 Cognex checker-kamera, sekd sen mitat.

Liitantikaapeli vapailla johdonpailla (CKR-200-CBL-001)

Liittaa Checker-kameran suoraan laitteistoosi.

Kuva 2.2 Liiténtdjohto, jolla kamera liitetdéin suoraan logiikkaan.



$Kuvassa ndkyvd musta
kytkin on Checker-
kameran virtakytkin ja sen
 Jalapuolella on padlogiikan
~ o kayttoliittyma
kosketusnaytolla.

Viereiselld tietokoneella
on Checker-kameran
ohjelmointiohjelma ja se
on liitettynd kameraan
USB-liitdntdjohdolla.

Kuva 2.4 Virtakytkimen sijoitus.



2.2 Kameran kytkenta logiikkaan
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Kuva 2.5 Kameran johdotus ja virtakytkimen sijoitus.

Kamerasta on kiytossé vain ulostulo 0 (kuvassa 2.5). Toinen ulostulo olisi ollut
kaytettidvissd, mutta sen kdyttdmiseen ei ollut tarvetta.

Ulostulo 0 on ohjelmoitu menemaéin péélle, jos kameran ohi kulkee viallinen
kappale. Talloin jarjestelmé ohjaa viallisen kappaleen eri linjalle. Ulostulo on
kytkettyna logiikassa osoitteeseen 0.03.

Kameran ohjelmoinnista lisdé tietoa 10ytyy liitteestd ”Cognex checker 202-kamera
tyoohje”



2.3 Ohjelman kayttoliittyma

Kameran ohjelmointi tapahtuu checker-ohjelmalla pc:1td. Kamera liitetddn
tietokoneeseen usb johdolla.

Ohjelmassa saadaan médritettyd kappaleen tunnistaminen, kappaleesta eri osien
tunnistaminen, virhemarginaalit tunnistamisille ja 1dhdot logiikalle eri tilanteissa.

Ohjelmasta ja sen kayttdmisestd on kerrottu tarkemmin Liitteessd 1 Checker-kameran
tyoohje.

Kuva 2.6 Kamera on tunnistanut 2 palikkaa ja punaisella ndkyvit ympyrit indikoivat
puuttuvia palikoita.
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3 Saattomuisti

Linjastossa on 2 RFID-laitetta, joista toista kdytetdén kirjoittamaan tuotteen tagiin
tietoja ja toista lukemaan tiedot linjaston toisessa pééssa.

3.1 Kaytetty laitteisto

Kuvassa 3.1 on V670-CD1D-V1 Keskusyksikko.

Keskusyksikko sisaltdd liitdnnat luku-/kirjoitusantennille, RS-232 portin
logiikan kanssa kommunikointiin, liittimen ohjelmointityokalulle sekd
virransyoton ja 1dhtojen liittimet. Keskusyksikon kéyttdjannite on 24V DC.

Kuvassa 3.2 on V670-H51 luku/kirjoitusantenni.

Antennin luku-/kirjoitusetdisyys on maksimissaan Smm ja
luku-/kirjoitusnopeus on 12 tavua 5:ssd millisekunnissa.

Kuvassa 3.3 on V670-D13F01H RFID-tagi.
Tagiin mahtuu 128 tavua. Se toimii 13,56 MHz taajuudella ja sithen voidaan

uudelleenkirjoittaa noin miljardi kertaa. Data siilyy tagilla kirjoittamisen
jélkeen véhintdin 10 vuotta.
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Kuva 3.1 Keskusyksikkd Kuva 3.2 Antenni Kuva 3.3 Tagi



Kuva 3.5 Luku/kirjoitusantenni nuolella osoitettuna kuvassa.
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3.2 Keskusyksikon liitannét ja asetukset

12

(1)0soitteen valintakytkimet

(2)Dippikytkimet

V67 1D-V1

(3)LED naytts

{4)Suojakuori

(5 Liiténta ohjelmointitydkalulle

{6)Liiténts antennille

ANTENNA

(7)RS-232C portti

{8 Virransy&tté liittimet

(9)Nollaus/sisddntuloliitin

(10)Lahtaliittimet
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Kuva 3.6 Keskusyksikon liitdntdpaikat ja niiden selitykset.

Linjaston asennuksessa keskusyksikkdjen liittimistd ei ole kiytossd kuin RS-232

sekd virransyoton liittimet.
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Kuva 3.7 Dippikytkimien asennot ja selitykset.

Tyoté tehtdessd kaytettiin RFID-keskusyksikon tehdasasetuksia.

Sw 1 & sw2 Niistd voidaan antaa keskusyksikdlle osoite, jos niitd on enemmén kuin
1 liitettyna jarjestelmién. Swl mairaa osoitteen kymmenluvun ja sw2
arvot vililld 1-9. Jos swl on 3 ja sw2 on 0 tarkoittaa osoitetta 30.
osoite voi olla arvoja vililtd 00-31

Sw 3-1

Sw 3-2

Vaihtaa rst/in portin tuloa liipaisusta resetointiin.

Automaattinen suorittaminen:
Yhteys tagiin muodostetaan automaattisesti.

Manuaalinen suorittaminen:

Vaihtaa tilaa manuaalisesta automaattiseeen suorittamiseen.

Yhteyden muodostamista kontrolloidaan isdntilaitteella (ohjelmoitava

logiikka tms.).

Sw 3-3

Vaihtaa kirjoituksen varmentamisen péélle tai pois.
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Sw 3-4 Vaihtaa protokollan 1:1 ja 1:n vélilla.

1:1 protokolla:
Vain yksi Rfid-laite on kdytossa.

1:n protokolla:
Useampia Rfid-laitteita on kytkettynd isdntdlaitteistoon. Télloin laitteet
tunnistetaan swl ja sw2 kytkimisti asetetuilla osoitteilla.

Sw 4-1/4-2 Naistd kahdesta saadaan asetettua RS-232-portin
kommunikointinopeus. Kahden kytkimen avulla saadaan aikaiseksi 4
eri nopeuden asetusta: 9600 bps, 19200 bps, 38400 bps ja 115200 bps.

Sw 4-3 Vaihtaa sanomat pituuden 7 bitistd 8:aan.

Sw 4-4/4-5 Vaihtavat pariteettibittid parilliseksi, parittomaksi tai kokonaan pois
kiytosti.

Sw 4-6 Vaihtaa lopetusbitin yhdesté bitistd kahteen.
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3.3 Liitantakaapelit

1 5 5 1
(ODDC}CII lDCIDD'DJ
o000 6 O 5 o
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7 RS RS 7
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Kuva 3.8 Liitintakaapelin pinnijérjestys tietokoneeseen liitettdessa.
1 5 1 5
000 CO0o o 0O 000
o O 0O 0 oD OO
& O 5] 9
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Kuva 3.9 Liitintdkaapelin pinnijérjestys logiikkaan liitettdessa.

Kuvan 3.9 kaapeli on kdytdssi logiikan ja RFID-keskysyksikon vélill.

Kuvan 3.8 kaapelia tarvittiin sanomien ldhetyksessé ja vastaanotossa olevien
ongelmien ratkaisemiseen.

Kaapelin avulla saatiin tarkasteltua RFID-keskusyksikon ldhettdmid sanomia
tietokoneella Hyperterminal ohjelman avulla.
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3.4 Hyperterminal

Hyperterminal on pieni ohjelma, joka 16ytyy Windowsseista ennen Vistaa (Xp, 2000,
98, 95).

Ohjelma loytyy kéynnisti-valikosta, apuohjelmista.
Ohjelmalla pystytdédn monitoroimaan tietokoneen jonkin tietyn portin liikennetta.

Hyperterminalin kéytto:

] H“\_q:'iulhu._.. H e Tiaamis i

0y @.; 05 :F

rl.'nrnln:ITln- T'

e e ]

Erdar daituily Lor thws phara rusrber st you st L dial

Coaned! Lang E:l.hl. -
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TLFYP (firmack]

hl:mnﬂhd Ak detact . Suin debeck
= = o= = e — e — e .

Kuva 3.10 Kéynnistettdessd Hyperterminal valitaan ensin portti, jonka liikennetta
halutaan monitoroida. Puhelinnumeron kohdan voi jittdd tyhjaksi, eikd muitakaan
kohtia tarvitse muuttaa.
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Kuva 3.11 Tdmaén jédlkeen asetetaan yhteyden asetukset samoiksi, kuin laitteen, jonka
sanomia ohjelmalla tarkastellaan. Flow control-kohta jitetdén tilaan hardware.

Néiden asetusten asettamisen jélkeen ohjelma on valmiina vastaanottamaan sanomia
valitun portin kautta ja ndyttdd vastaanotetut sanomat auki olevassa tyhjéssa
ruudussa.
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3.5 Tuotetiedot:

Tuote voidaan valmistaa “késin” robotin paneelilta (kuvassa 3.10), till6in ei
tuotteesta synny tilausnumeroa tai tuotetietoa, joten tuotteelle tdytyy mairitelld sen
sisélto.

Kosketusnayttod kiyttamélld saadaan valittua palikoiden virit ja paikat
manuaalisesti, sekd kisked robottia valmistamaan valittu tuote.

Kuva 3.10 Sony robotin ja kuljettimen kéyttopaneeli.

Tuotetietojen hallintaan kaytetddn logiikan DM-muistialuetta, jonne voidaan
kirjoittaa heksa- tai bcd-muodossa. Muistialue on patterivarmennettu ja sinne
kirjoitettu tieto sdilyy, kunnes sen paille kirjoitetaan tai muistialue resetoidaan.

Muistialueelle voidaan tallentaa arvoja ja muistialueen muistipaikkoihin voidaan
viitata logiikkaohjelmassa, jolloin kdytdssd on muistipaikkaan tallennettu arvo.



Kappaleen tuotetieto manuaalisesti valmistettaessa:

Valmistuksen yhteydessd muistipaikkoihin DM 101-108 tulee tiedot palikoiden
véreistd ja paikoista, mutta ne jaottuu 1 tieto/muistipaikka desimaalilukuna. Esim.
DM 105 sisdltdd 3. palikan vérin tiedon muotoa: 1, 2 tai 3. RFID-laitteella
kirjoitettaessa tiedon tulisi taas olla heksamuodossa ja selvyyden vuoksi
4bittid/muistipaikka.

Jotta desimaalimuotoinen luku saadaan muutettua heksamuotoon ja saadaan
talletettua 2 eri tietoa(palikan viri & paikkatieto) yhteen muistipaikkaan jouduttiin
tekemién pienimuotoista kikkailua.

Pohjustuksena seuraavan kuvan selvitystd varten heksamuodossa annetut numerot
alkavat 30->

esim. 35 on ascii-muodossa 5 ja 39 ascii-muodossa on 9.
dm-muistipaikoissa nékyy paletin ja palikoiden paikat ja vérit:

dm99 : paletti

dm100: paletin paikka
dm101: 1 palikan véri
dm102: 1 palikan paikka
dm103: 2 palikan véri
dm104: 2 palikan paikka
dm105: 3 palikan véri
dm106: 3 palikan paikka
dm107: 4 palikan véri
dm108: 4 palikan paikka

dm150-168: tuotetiedot, tallessa valmistuksen ajan
dm400-445: valmistettu tuote + tuotetiedot

dm450: tilattu tuote

dm 499: tuotetiedot
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Kuva 3.11 Esimerkkiohjelma, jolla muutetaan desimaalimuodossa olevat tiedot
heksamuotoon ja yhdistettiin kaksi tietoa yhteen muistipaikkaan.
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Logiikan ja RFID-laitteen vilisessd kommunikoinnissa oli pienid ongelmia:

Vaikka logiikkaohjelmasta oli Settings-valikosta asetettu siirtoparametrit
oikeiksi, oli logiikassa dippikytkin “use fixed rs-232 settings” péélla
asennossa, joten se mitd asetuksiin oli mééritelty, muuttui kuitenkin
sanoman logiikalta ldhtiessd vadrdan muotoon.

Tama kavi ilmi, kun sanomaa ldhetettdessa RFID-laite antoi
virheilmoituksen ja péétin tutkia logiikalta lahtevdi sanomaa. Tdmén tein
kytkemalld logiikalta RS-232 kaapelin tietokoneeseen ja lukemalla ldhetetty
sanoma Hyperterminal ohjelmalla.

Oikeanlaisen pinnijirjestyksen omaavan kaapelin jouduin tekeméén
logiikan manuaalia hyviksi kéyttden (kuva 3.8).

Kun logiikan ja RFID-laitteen vdlinen kommunikointi saatiin toimimaan, oli
sanoman sisdltd pariin kertaan hieman véard, jolloin kirjoituksen jdlkeen
palautui virheilmoitus, mutta sanoman sisélto voitiin taas tarkastaa
Hyperterminal ohjelman avulla ja korjata virheet ldhetettivassd sanomassa.

Logiikkaohjelmaa olen muokannut niin, ettd kun palikat on aseteltu koloihinsa ja
tuote saapuu RFID-lukupéin luo kirjoitetaan muistissa ensin koko tuoteselosteen
alue tdyteen nollia. Sen jélkeen riippuen, mistd tuote on tehty (tilattu padlogiikalta
vai tehty kdsin) korvaantuvat nollat tuotekoodilla, tilausnumerolla ja palikoiden
paikka- ja viritiedoilla. Paikka- ja véritiedot tulevat tuoteselosteeseen aina sekd
tuotekoodi ja tilausnumero, jos tuote on tilattu padlogiikalta.

Kun ndma tiedot on siirretty DM-muistialueelle, ne kirjoitetaan RFID-tagille ja tuote
jatkaa matkaansa linjastolla.
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Ohjelmassa on kéytetty seuraavia muistipaikkoja
Lopullinen sanoma tallennetaan muistipaikkoihin DM 300 — 320.

Sanoma koostuu:
Kirjoituskéskysté, joka on muistipaikoissa DM 300 — 305
Tilaustiedoista, joka on muistipaikoissa DM 306 - 315
(jos tuote on tehty manuaalisesti, muistipaikat DM 306 — 315 ovat
tdynnd nollia)
Palikoiden viri- & paikkatiedoista muistipaikoissa DM 316 — 320

DM 306 — 315 muistipaikkojen tiedot tuotiin muistipaikoista DM 150 - 159

DM 316 — 320 muistipaikkojen tiedot tehtiin muistipaikkojen DM 101 — 108
tiedoista muunnoksella, joka on aiemmin esitettynd (kuva 3.11).

Kuten muistipaikkojen méaérastd huomaa, DM 101 — 108 tiedot on saatu mahtumaan
puolet pienempédin tilaan. Myds muistipaikoissa olevan tiedon muotoa on muutettu
desimaalimuodosta heksamuotoon.

Kun koko sanoma on muistipaikoissa DM 300-320, se ldhetetddn TXD-kiskylla
sarjaporttia pitkin RFID-keskusyksikkoon, joka kirjoittaa sanoman sisdllon tagille
aiemmin kirjoituskdskyssd mééariteltyyn tagin muistipaikkaan.
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4 Sony robotin kayttoliittyma

Koska operointipaneelin ndytt6on haluttiin tuotetieto, piti sen ohjelmaa muokata.
Kosketusndyttdd ohjelmoidaan Proface-ohjelmointiohjelmalla.

Néytolle haluttiin ndkyméén tilausnumero, tuotekoodi seké tuotteen rakenne. Tadma
ei ollutkaan niin yksinkertaista kuin kuvittelin, koska DM-muistialueella
tilausnumero ja tuotekoodi olivat heksamuodossa seka 2 tietoa yhdessa
muistipaikassa, mutta Proface tukee vain yhden numeron néyttdmisti kerrallaan.

Ongelman kanssa jouduin turvautumaan Omronin tekniseen tukeen, misti saatiin
ratkaisu ongelmaan.

0.01

156 .} H
joo KRBT Transfer Bits
#0405 Contral word
Dnd150 Solun muistialue: tilaustiedot
Firat source wiord
&12336
Dnd170 First destination weord
&0
0.01
135 .} H
joo KRBT Transfer Bits
#0400 Contral word
Dnd150 Solun muistialue: tilaustiedot
Firat source wiord
&12336
Dnd171 First destination weord
&0

Kuva 4.1 Transfer bits toiminnolla saadaan muistipaikassa olevasta tiedosta
poimittua haluttu osa ja siirrettyd toiseen muistipaikkaan.

Ylimmaéssd Poimitaan DM 150 muistipaikasta 8 ensimmaisti bittié ja siirretdén ne
muistipaikkaan DM 170.

Seuraavassa poimitaan samasta DM 150 muistipaikasta 8 jalkimmaista bittid ja
siirretddn ne muistipaikkaan DM 171 ja ndin saatiin muistipaikassa DM 150 olevat
tiedot jaettua kahteen muistipaikkaan, josta ne voidaan poimia kéyttoon Proface
néytolle.
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4.1 Proface-paneelin ohjelmointiohjelma
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Kuva 4.3 Tilausnumeron ensimmiinen numero asetetaan haettavaksi muistipaikasta
DM170

Jos muistipaikassa DM 170 tapahtuu muutoksia, ne nikyvit myos kosketusnaytolla.
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5 Yhteenveto

Tyoté tehdessa tuli tutustuttua kokonaisvaltaisesti linjaston toimintaan ja sithen
liittyvien eri laitteiden ja laitteistojen ohjaamiseen, sekd ohjelmointiin. Linjaston
toimintaa saatiin parannettua oppilaiden harjoitustoitd varten.

Tuotteiden seuranta parani huomattavasti RFID-jérjestelmin, sekd Checker-kameran
linjastoon liittdmisen jélkeen.

RFID-jérjestelmin ansiosta saatiin monitoroitua Sony robotin ohjauspaneelilla
valmistuksessa olevan tuotteen tietoja, sekd Checker-kameran avulla saatiin
puolestaan automatisoitua puutteellisten kappaleiden takaisinajo.

Tyon ohessa opin kdyttdmédn Proface-ohjelmointiohjelmaa, Checker-kameran
ohjelmointi-ohjelmaa, sekd Hyperterminal-ohjelmaa.

Kehitysté kaipaisi tuotteiden tilaamiseen kdytetty selainpohjainen jérjestelma, joka ei
kaikissa tilanteissa toiminut aivan niin, kuin olisi toivottu. Tilaamisesta pitdisi saada
yksinkertaisempaa ja toimivampaa.

Tilausjarjestelmén ollessa toimiva, voisi oppilailla teettdd toita liittyen koko
jarjestelmain, kattaen tilaustapahtuman, tuotteen syntymisen ja sen sisallon
tarkkailun.



LAHTEET

Omron V670 cdldvl kiyttoohje
Omron V670 CD1D-V1 RFID syventévai raportti
Cognex checker camera kiyttohje

Proface kosketusndyton ohjelmonti-ohjelman Project managerin kayttohje
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LITTEET

1. Cognex checker 202-kameran tydohje



Cognex Checker 202-kamera tyoohje




Cognex checker 202

Ty0ssé on tarkoitus perehtyd Checker-kameran toimintaan ja sen ohjelmointiin. Kamera on
asennettuna automaatiolinjastoon hissiyksikdiden jélkeen.

Kameralta on suora yhteys logiikkaan ja tietokoneelta kameralle on usb-johdolla yhteys kameran
ohjelmointia ja tietokoneen ruudulla monitorointia varten.

Kamera osaa toimia itsendisesti ohjelmoinnin jélkeen, joten tietokoneen ei tarvitse olla kytkettyna
kameraan, jotta se toimisi, kunhan tyo on tallennettu kameralle ja kamera jitetty run-tilaan
poistuttaessa ohjelmointiohjelmasta.

Logiikassa on valmiiksi tehtynd testiajo-moodi, jolla saadaan kappaleita ajettua kameran ohi.
Testiajon saa padlle kosketusniytollisestd paneelista alkuvalikosta “’testiajo” painikkeesta.

Paneelin viereen on my®os lisdtty virtakytkin Checker-kameralle, josta pitdé virrat laittaa péélle
ennen Checker-kameran kéyttoa.

testiajoa varten hissit tdytyy olla myos pédlla, jotta saadaan kappaleita ajettua linjalle, jota kamera
kuvaa.

Jos hissit eivit ole valmiiksi toiminnassa, eli palikat eivét kulje niiden 14pi hissejéd edeltévén linjan
valokennojen kohdalle asetettaessa, tiytyy hissit resetoida ja startata uudelleen.
Resetointi tapahtuu painamalla reset-painiketta ~2s ja sen jalkeen start-painiketta.

Checker-kameran tehtidvina on télld hetkelld tunnistaa tuote, josta puuttuu palikoita ja télloin
ilmoittaa logiikalle viallisesta tuotteesta, joka ohjaa tuotteen eri linjalle, kuin tuotteet, joista kaikki 4
palikkaa 16ytyy.

Tehtdvia:

Huom. tallennettaessa muokattuja toiti kiyti ”save job to checker” tai ”save job to pc” ja
nimei tyosi uudelleen, jolloin alkuperiinen toimiva ohjelma siilyy. Painettaessa ”save current
job” ohjelma ylitsekirjoittaa samannimisen tyon kameralta tai tietokoneelta kysymitti
mitiin, rilppuen kummalle tyo on viimeksi tallennettu!

Kéaynnistd testiajo-moodi ja aja kappaleita hissien 14pi liukuhihnalle.

Mairitd Checker kameran alla kulkevan hihnan nopeus [mm/s] (hihnan pituus on n. 1 metri)

Kéaynnistd checker ohjelma tietokoneelta(P18303), joka sijaitsee padlogiikan vieressd. ja kuvaa
videolle ohi menevid palikoita

Tarkastele kuvattua videoa ja tutki kappaleiden tunnistamiseen kdytettyja keinoja.

Kokeile my0s yksittiisten kuvien ottamista ohjelmalla.

Kokeile eri tunnistusmetodeja(kirkkaus, kontrasti ja muoto) ja niiden médritysten asettelua.



Checker-ohjelman kéytto:

Avaa tallennettu valmis ohjelma painamalla: ”open an existing job from checker”.
Valitse ohjelmista: eetun_checker asetukset.ckr2
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Run my job-valikosta valitsemalla setup, voidaan nauhoittaa manuaalisesti kameran ohittavia
kappaleita ja muuttaa kappaleen ja sen siséllon tunnistamisparametreja.



Set Up Image

Select Part Trigger

Direction of travel-kohdassa médritelldan, mihin suuntaan kappale ohittaa kameran.

Production line speed, eli hihnan nopeus saadaan laskettua mittaamalla hihnan pituus (~1.0
metrid) ja mittaamalla aika, joka kuluu hihnan ympéri pyorimiseen(hihnassa on saumakobhta,
jota kannattaa pitdd merkkind aikaa mitattaessa). Hihnan kokonaispituus on noin 2 kertaa
ylépuolen pituus eli ~2m.

Field of view tarkoittaa alueen leveyttd, joka ndhddin kamerasta tasolla, jossa tutkittavat
kappaleet kulkevat. Field of view mitatataan kappaleiden kulkusuunnan mukaisesti.
Trigger type kohdassa valitaan tapa, jolla kappale tunnistetaan.

Internal part trigger: Kdytetdén kameran sisdistd tunnistusta

External part trigger: Kdytetdén jotain ulkoista laitetta tunnistukseen jolta annetaan kameralle
tieto, kun kappale on tunnistettu.

Free running: Ei tunnisteta kappaletta, vaan kamera tutkii jokaisen kuvan, minké se kuvaa.



Tassa saat
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Find my part-kohdassa méaritelldén, mistd kappale tunnistetaan. Tunnistuskohdan tulisi olla
jokaisessa tunnistettavassa kappaleessa esiintyvd muoto, kuten tdssi kaytetty pohjalevyn vasen
ylédnurkka.Tunnistettavan muodon tulisi esiintya tdydellisissd sekd puutteellisissa kappaleissa.
Tunnistukseen méadritetddn, kuinka tarkkaan tunnistettavan muodon on vastattava alkuperiista
muotoa, jotta se hyviksytddn samaksi kappaleeksi.
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Inspect my part-kohdassa mééritellaén kappaleen siséllon tunnistuksia sen jilkeen, kun itse
kappale on tunnistettu.

Kuvassa on kiytetty kirkkauden mukaan tunnistusta ja valittuna on oikean alanurkan tunnistus,
jossa palkki on ylittinyt nuolen, koska mitattava kohta on liian kirkas (=palikka puuttuu).
Mitattavalle alueelta voidaan méiritelld raja-arvot sen mukaan, kuinka tummia tai vaaleita
kappaleet ovat.

Mittauskeinoja on myos kontrastin mukaan tunnistus tai muodon tunnistus.

Logiikalle 13ht6jd varten on ohjelmassa valmiiksi 3 toimintoa: kappale tunnistettu, kaikki
kappaleen sisdiset tunnistukset tunnistettu tai kappaleesta puuttuu jotain.



GonfgureiReslts

High Speed Outputs 0-1

30 any Fail w
y1® Disabled “

enabled,

Lahtojé logiikkaan ei ole kytkettynd kuin 1, joka on HSO. Témé on asetettuna niin, ettd kun
miké tahansa virhe 10ytyy kappaleesta logiikalle, tulee tieto viallisesta kappaleesta. Niilld
asetuksilla logiikalle tulee 10ms viiveelld 200ms kestéva pulssi.

Logiikassa on ohjelmoituna toiminnot vialliseksi tunnistetulle kappaleelle, jos automaattiajo on
kaytossa.

Inspect My Part

What are inspection sensors?
How do Brightness Sensors work?
How do Contrast Sensors work?
How do Pattern Sensaors work?

How does External Retrain work with a
Pattern Sensar?

Which Sensor should T use?
What does Invert do?
Where should I put the Threshold?

Why do my Inspection Sensars maove an
the screen?

Can sensors overlap with each other?

Ohjelmasta ja sen kdytostd 10ytyy help-valikosta paljon lisdd tietoa.



