engiAl Ethernet System
Inicio rapido

Como configurar a camera, criar um modelo de IA e iniciar a inspecao em 5
passos

Passo 1 Passo 2 Passo 3 Passo 4 Passo 5
Camera Modelo e classes Zonas e imagens Treinamento Inspecao

Todas as capturas de tela no guia foram feitas com um programa funcional em uma camera SICK picoCam real. O programa
também funciona com cameras HIKROBOT (GigE), USB e RTSP.



engiAl Ethernet System — inicio rapido Pagina 2

Conteudo
Interface do programaemumminuto - « - -« ¢ttt ettt e 3
Passo 1. Conexido e configuracdodacamera - - - - - -« ¢ ot vttt it i i i i e 5
1.1 AdICIONAr @ CAMEIa - - « « v v o e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e 5
1.2. Configurar aimagem (guia CAMEra)  « « « o 6
Passo 2. Novo modelo de JA e SUas Classes « « « « « ¢ ¢ o o o ot o e o o o o o o ot o s ot s e e 8
2.1.Criaromodelo - - - o e 8
2.2. Abrir 0 editor de ZoNas Para a classe « - « « « .« e e e e e e 8
Passo 3. Zonas, imagens edados sintéticos . . . . . . . ¢ .t i i i i i i i i i i e e e e e e e e e e e e e e e 9
3.1. Definir as zonas N0 ProdULD  « « « « « « « « o o 9
32 Configurarosdados ... 9
sinteticos
3.3. Tirar fOtOS  « - o o e e e e e e e e e e e e e s 10
3.4. Verificar o que foi digitado - - - -« « e 11
3.5. Repetir para a classe "normal™ - - - - . o 12
Passo 4. Treinamento do . . . . . . i i i i i i i et et e e e e s e e e e e s e e e et e e e e e e e 13
modelo
PassO5.INSPECAO - « « =+ s ¢ttt e e et e ettt e e 15
5.1.Definiro modelo - - - - o o 15
5.2. Marcar as areas de iNSPECAD - -« « « « < <« 15
5.3.Escolher qual sinal analisar .. 16
Adicionaraclasse ere-treinaromodelo - « « ¢« c t it ettt i e e e e e e e e e e e e e e e 18
O que vem a seguir: rejeitador, gatilhos, modelosgenéricos . . . . . . . . . .. ... o L0000 19
7.1.Rejeitador (guia OUTPUT) -+« « o o o o e e 19
7.2. Gatilho de um sensor externo (janela TRIGGERS) - - -« - -« o oo v oo 19
7.3. Modelos e configuragdes gerais . . . . . . . . . . e e e e e e e e e e e e e e e e 20
Lista de verificacdorapida - - - - - - - - . . ... oL o L il il il s 21

para iniciantes

Como utilizar o manual. Os capitulos 1 a 5 representam o processo de uma programacao vazia até a inspegdo
funcional; execute-os na ordem, cada um levando alguns minutos. O capitulo 6 mostra como expandir o
modelo com uma nova classe. Os capitulos 7 e 8 explicam o que fazer ap6s a inicializacdo: rejeitador, gatilhos,
modelos gerais e uma lista de verificacdo rapida.
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Interface do programa em um minuto

A janela principal é dividida em duas partes. A esquerda, ha um video ao vivo das cAmeras e uma barra de status
acima. A direita, existe uma barra com abas, onde se encontra todo o controle. E possivel arrastar a linha que
separa as duas partes com o mouse; 0 programa também memoriza o tamanho e a posicdo de todas as janelas.
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Janela principal: camera de video a esquerda, aba "Modelo de IA" a direita.

do video

Bodo _____Oauesbe

ESCONDER VIDEO

SAIDAS

CAMERAS
SENSORES

MODELOS GERAIS

Layout (colunas)

Remove a imagem da tela. A andlise continua, economizando apenas o processo de desenho.

Janela de informacoes: contatos dos terminais discretos das cameras, verificagdo com um multimetro, conexao.

cargas.

Adicionar e remover cameras, visualizar seus parametros.

Conectar o sensor externo a entrada digital da camera.

Conjuntos de modelos atribuidos simultaneamente a varias cameras.

Quantas cameras exibir em linha; o botdo verde a direita de "Automatico" ativa
Cameras que ocupam toda a tela.

Pestanas a direita

| pestaria_____ Avibuicio

Camera
OUTPUT
Al Model

Inspect

Settings

Parametros da camera selecionada: velocidade do obturador, ampliacéo, cor, resolucédo, configuragdo automatica para IA.

Rejeitador: Regras de rejeicdo — envio TCP para o rob6/PLC e saidas digitais da camera.

Criacdo do modelo: pasta, classes, conjunto de imagens, treinamento.

Pagina de trabalho: qual modelo esta realizando a inspecgdo, quais sdo as areas de inspecéo e qual sinal deve ser utilizado?

Cena.

Idioma da interface, compra de licenga, salvamento/carregamento de configuracdes, gravacao de

video.
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Console Registro de eventos. Se algo nao estiver funcionando corretamente, consulte este registro em primeiro
lugar.

Linha de status

Ao lado dos botdes, é exibida a condicdo da camera ativa: LIVE (SICK): 1920x1080 | 23,0 fps - resolucdo
e taxa de quadros; AI: GPU (CUDA) — o que a modelo considera; Net — carga na rede. A barra Exp Load indica
qual parte do intervalo de quadros é ocupada pela exposicao: se estiver no extremo direito, a camera ndo
conseguira manter a taxa de quadros especificada.

Idioma da interface

A lingua é selecionada na aba "Configuragées”, na primeira linha (lista suspensa ao lado do icone do globo).
Estdo disponiveis 14 idiomas; as legendas da janela principal sdo alteradas imediatamente, enquanto as outras
janelas sdo atualizadas na proxima vez que forem abertas.

(@ engil Ethernet System — MPOEHEI PEXIAM - actanacs 19:35 - o x

No active camera HeT axTveHoWn MBnT/C

# HIDE VIDEQ 5 COMMON MODELS

Exp Load: sl zones

s [ ] [ ] e raae][eaee ] ][]

VE TO FILE
D FROM FILE
T TO INITIAL

Indonesia 5
3300 igng viet camepu:

» START RECORDING VIDEQ

Pagina "Configuracdes": menu suspenso de idiomas.
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Passo 1. Conexao e configuracao da camera

1.1. Adicionar a camera

1 Clique em "CAMERAS" acima do video. Uma janela com as "Configuracdes das cAmeras conectadas" sera aberta.

2 Clique em + Adicionar Cameras. O programa ira consultar a rede e a porta USB e mostrara tudo o que for encontrado: SICK
picoCam, cameras HIKROBOT para redes GigE, USB e RTSP.

3 Marque as cdmeras desejadas com um sinal de selecdo e clique em "Adicionar". Enquanto as cdmeras sdo conectadas, sera exibida uma mensagem.
Janela de carregamento - o programa néao travou.

4 A camera aparecera na lista, com o status indicado como "LIVE" ou "OFFLINE", e o seu video estara localizado na parte esquerda.
da janela principal.
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Janela da CAMERA - «+ Adicionar cameras»: os dispositivos encontrados sdo marcados com um "sim".

Importante. A camera SICK picoCam deve ser visivel no IDS Camera Manager (fornecida com o driver uEye)
com o status "configurada corretamente”. Se ndo estiver |3, verifique a alimentacdo, o cabo de rede e o
endereco IP; o software engiAl também néo a detectara.
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Gerenciador de Cameras IDS: Camera SICK encontrada, status normal.

Caixas de selecdo ao lado de uma lista de cameras

IA ativada para a camera selecionada — grave para que a camera exiba o video, mas ndo
foi analisada.

Exibir videos/areas — afeta apenas a exibicdo, mas a analise continua a funcionar.

A camera esta desligada — desliga completamente a camera, removendo-a da tela.

Se a camera nao se conectar — clique em Reiniciar. A camera HIKROBOT, utilizando a interface GigE, mantém
uma conexao exclusiva: apds o encerramento inesperado do programa, ela permanece ocupada por algum
tempo, aguarde e reinicie a conexdo. Na linha Rede, vocé pode verificar se ha trafego.

1.2. Configurar a imagem (guia Camera)

Esta fungdo funciona com a camera, que possui uma moldura azul destacada. Para alternar para outra camera,
basta clicar na moldura correspondente a esquerda.

1

Na parte inferior da aba, defina a Largura e a Altura do quadro (ou sele uma das op¢des predefinidas) e clique em.
APLICAR A RESOLUCAO. Quanto maior a resolucdo, mais detalhes o modelo podera visualizar.

Cligue em "Configuracdo automatica para IA (por quadro)". Um Unico botdo ajusta a abertura, o ISO e o balanco de branco.
com cores brancas e pretas, de forma que o produto seja bem visivel sem reflexos. Se necessario, separadamente.
— Balango de branco automatico.

Se necessario, ajuste manualmente os controles deslizantes de "Tempo de Exposicdo” (Exp) e "Ganho" (Gain). Para objetos em movimento...
O tempo de exposicdo — o parametro principal: quanto menor, menor a quantidade de lubrificante necessaria.
Clique em "Salvar parametros": os valores serdo gravados diretamente na camera e serdo restaurados apds o desligamento.

alimentacao.

& Aevo-nacrpoiika gna MH (no kappy)

19201080 v
MPUMEHWTE PA3PELLEHIE
Configuracdo automatica para IA e equilibrio automético de branco — em uma Unica

Opcao para ajustar o tamanho da imagem e bot&o "APLICAR ALTERACAQ".

& AsTto-Bananc Genoro (no kagpy)

botao.
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A aba "Camera" completa: limiar da IA, cor, velocidade do obturador, ampliacédo, resolucao.

O que significam os parametros:

parsmetro______Oquefer ___________lmpco

Anaélises por segundo (IA)  Limite superior da velocidade de inspecdo Menor — menor carga na placa de video

Al Threshold Limite de confianca do modelo Se o resultado estiver abaixo do limite, ndo é aceito

Layout de Bayer, WB, Cor da imagem (para sensores coloridos Cores corretas de comprimidos, embalagens, etiquetas

Saturagao, Gama, SICK)

Contraste

Exp tempo de exposicao, ms em resumo, menor tempo de exposi¢do para pecas em movimento

Gain / Gain boost amplificagdo do sinal da matriz aumenta o brilho, mas adiciona ruido

Black Level nivel de preto limite inferior de brilho

FPS frequéncia de quadros em modo livre  ndo é usado no modo de gatilho

Largura / Altura tamanho do quadro Um quadro menor significa maior frequéncia e menor
trafego.

Importante. Tire fotos para o treinamento nas mesmas condicdes em que a linha ird operar: o mesmo tipo
de iluminagao, a mesma velocidade, a mesma posi¢do da camera. Um modelo treinado em condicdes
diferentes ndo funcionara corretamente na linha.
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Passo 2. Novo modelo de IA e suas classes

O modelo aprende a distinguir entre "bom" e "defeito" com base em pequenas imagens — trechos de quadros.
Esses trechos sdo definidos por areas, e o nimero delas aumenta com dados sintéticos (rotacdes e alteracdes na
iluminagdo). A classe é simplesmente uma pasta dentro de train e val: o nimero de pastas determina quantas
respostas 0 modelo pode fornecer. Normalmente, existem duas classes: normal (valido) e anomaly (defeito). Os

nomes sdo em letras mailsculas.
2.1. Criar o modelo

1

2
3
4

Clique em "Criar modelo". Se

@ ROl — pobaBuTb B Knacc (Moaens obyuenna)

Botao na aba "Modelo de IA".

Clique na aba "Modelo de IA" e clique em "Criar um novo modelo de IA".

Especifique a pasta e o nome do modelo (por exemplo, model_new). O programa criara as pastas train e val dentro dessa pasta.

A lista de classes ja contém as opcbes normal e anomaly; é possivel adicionar ou remover classes diretamente aqui.

= O

o modelo ja existir, clique em "Selecionar pasta do modelo" em vez disso.

(@ engil Ethemet System — MPOBHBIF PEXUN

LIVE (SICK): 1920x 1080 | 23,0 fps [SICK 0018200002]
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Didlogo "Novo modelo de IA": pasta, nome, lista de classes.

2.2. Abrir o editor de zonas para a classe
Cliqgue em ROI — Adicionar a classe (modelo de treinamento).
2 Na lista, selecione a categoria (comece com anomaly) ou insira um novo nome na parte inferior.

Clique em "OK + Abrir Area de Interesse" — isso abrira o editor da area de interesse no video ao vivo.

x

Companerme ROl

OK + oTkphiTe ROI

Didlogo de selecdo de classe:
lista, campo para um novo
nome, "OK + abrir ROI". Confirmacdo da selecdo de classe.
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Passo 3. Zonas, imagens e dados sintéticos

No editor, vocé define retdngulos que servirdo como imagens de treinamento. A direita, h4 uma barra de dados
sintéticos, uma grade de zonas, um contador de imagens e botdes de captura. A janela pode ser
redimensionada e movida; seu tamanho é salvo.

3.1. Definir as zonas no produto

1 No grupo "Grade de Zonas", defina o nimero de linhas e colunas, bem como o tamanho das células. Por padrdo, a célula tera as dimensdes "150x150".
pixels: especifique este tamanho posteriormente como "Tamanho da Imagem" durante o treinamento.

2  Clique em "Criar grade". Uma grade de areas amarelas aparecerd; arraste-a com o mouse para a posicdo desejada no produto.

3 Para produtos defeituosos, indique as areas com as seguintes caracteristicas: "tabuletas danificadas (com rachaduras)", para a categoria.
normal — em quantidades completas.

4 Cor define a cor da borda, Remover remove a area, Remover TODAS as areas — limpa a marcacdo antes

transferéncia para outra turma.

B Cerica 30 Knacc: anomaly
Wl CeTka 30H

Crpok: Cron:

Llp: Bbic:

Cozparb ceTky
H Yganwte cuHTeTnky Knacca (train + val)

Grade da malha: linhas, colunas, tamanho da célula 150x150. Contador de classe: quantos exemplos ja estdo nos conjuntos de treinamento e validagao.

¥ Buigenenme ROI (Enter — O, Esc — Ormeria)
€3 CunteTika gna A

Knace: anomaly
Tra

Editor de areas: duas areas foram aplicadas em comprimidos brancos danificados (classe de anomalia).

3.2. Configurar os dados sintéticos

dados sintéticos — imagens adicionais que o programa gera a partir de cada quadro capturado, para que o
modelo reconheca o objeto como sendo diferente ou com iluminacéo diferente. A secdo dados sintéticos para
IA esta localizada no topo da coluna direita do editor. A linha Para uma tnica imagem: N arquivos mostra
imediatamente quantos resultados serdo obtidos.



engiAl Ethernet System — inicio rapido pagina 10

€ CuHTeTHKa gna N
|FI|'

ne

U" C warcm

ks CaenaTbk CHUMOK

Painel de dados sintéticos: movimentos precisos, rotacdo
Angulo de visdo de 360°, com passos ajustéveis, faixa de brilho e contraste.

Contador de arquivos. Numero de circulos de dados sintéticos (1...50) e botdo "Capturar imagem".
| Condigbesnalinhs: _______________ Briho____ Comraste __ Rotagio
lluminacgdo estavel, o objeto est4d na mesma posicao de-5ab5 de-5ab5 Todos capturados
lluminacao variavel (janela, lampadas de diferentes idades) de -20 a 20 de-10a 10 Todos capturados
A peca pode chegar em qualquer posicao. de-10a10 de-10a 10 Rotagéo de 360° com passo.
A peca é simétrica, mas pode ser colocada de lado. de-10a 10 de-10a 10 Apenas rotacdo de
180°.

Dica. Nao se concentre em quantidade. Cinco centenas de variacdes de uma Unica imagem nao substituem
cinquenta itens diferentes. Dados sintéticos adicionam resisténcia a luz e a rotagcdo, mas nado introduzem
novos tipos de defeito. Normalmente, 1000 imagens sdo suficientes para uma classe.

3.3. Tirar fotos

1 Selecione o nimero de circulos de dados sintéticos (1 para comecar) na parte inferior e clique em "Tirar foto".

2  Se, de acordo com as configura¢des, for possivel criar mais de 500 arquivos, uma mensagem de aviso aparecerd com o nimero exato e
de acordo com o conselho, para reduzir. E normal - clique em Sim.

3 O botdo "PAUSAR" interrompe a geracdo em qualquer momento; os arquivos criados permanecem.

4 Verifique o contador "Classes": ele mostra quantos arquivos ja estdo armazenados nas pastas "train" e "val". Botdo "Remover"

dados sintéticos de classe remove apenas os arquivos criados pelo programa (syn_...), enquanto os quadros reais (real_..) ndo sdo

sugerira solugoes.
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[oHW B camom HW3y: 1, 2, 5, 10, 20, 50, 100)
* YEENWHETE War rpajycos
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Aviso sobre grande volume de dados sintéticos: de onde veio o nimero e como reduzi-lo.

Para onde sao enviados os resultados: Train e Val

A amostra de validagdo (val) é necessaria para avaliar de forma precisa o modelo treinado. Por padréo, cada
imagem ¢é incluida na amostra de treinamento (train), e com uma probabilidade de 20%, uma cépia dela
também é incluida na amostra de validacdo (val) (a opgdo "Em Val com 20% de probabilidade). A opcdo "Em
Val a cada 4" faz 0 mesmo, mas de forma uniforme; apenas uma dessas opg¢des pode ser selecionada.

Botio / Civa de selecio

Fazer captura Um quadro por clique, com todos os dados sintéticos.

Criar capturas de tela sequéncia de planos consecutivos; é necessario um indicador de ritmo - "Por quadro/segundo” ou "Por

"codificador"

Numero de quadro/segundo A série é gravada com uma frequéncia predefinida; desativada por padréo.

Relativo ao codificador Uma imagem a cada N passos do codificador — as imagens sdo uniformes ao longo do percurso do produto.

Salvar em Train As imagens estdo sendo utilizadas para o treinamento do modelo.

Em Val, com uma probabilidade de Como selecionar cépias para a amostra de verificagcdo
20% / a cada 4 individuos.

1/2/5/10/20/50 Quantas imagens sintéticas devo gerar para cada foto?

Observacao. Todas as configuragdes desta janela — a grade, os dados sintéticos, o modo de captura e a
disposicao das colunas Train/Val — sdo salvas para o modelo. Ao passar para a proxima camada do mesmo
modelo, ndo é necessario reconfigurar nada.

3.4. Verificar o que foi digitado

O botéo "Imagens do modelo: visualizacao e limpeza" na aba "Modelo de IA" abre uma estrutura de arvore
train / val, mostrando o niUmero de arquivos em cada classe. Aqui, é possivel visualizar as imagens, remover
as que nao sdo adequadas, limpar uma classe especifica ou toda a modelo, deixando as pastas vazias.

BE CHMMKM MOAESKM: NPOCMOTP M OUHUCTKS
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A mesma pasta no explorador do Windows: capturas de 150x150 com
Janela "Imagens de modelo": classe anomalia, 561 arquivos no conjunto de rotacoes.
treinamento.

3.5. Repetir para a classe "normal*

Clique novamente em ROl — adicionar a classe (modelo de treinamento), selecione normal, e clique em OK + abrir.
ROI, defina as areas em comprimidos inteiros e tire fotos. O nimero de classes pode ser maior do que dois —
Elas séo adicionadas usando o mesmo diélogo, inserindo um novo nome.

o Criniin Mogenu

nenenme RO (Enter — OK, Esc — Omvier) - 0 x

C:\Users\user\Documents\model_new  cnumkos scero: 1452

el

Classe normal: areas em pilhas completas. Resultado do conjunto: anomalia - 561, normal - 585 imagens
no conjunto de treinamento.
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Passo 4. Treinamento do modelo

Quando as classes estiverem preenchidas, volte para a aba "Modelo de IA". O grupo "Configuracoes de Treinamento" define como treinar.

MNanka gna o

Hat

Sﬁ A

Device: 0 (GPU) M Workers:

Configuracdes de treinamento. Tamanho da imagem = 150 - como tamanho da célula da grade.

0 que sigrifc

Epochs Quantas vezes o modelo ira visualizar todo o 100 para teste, 300 para o modelo de trabalho
conjunto
Batch Size quantas imagens sdo processadas em 64 geralmente é adequado; se a memdria de video for
um Unico passo insuficiente, reduza
Image Size para qua| tamanho as imagens recortadas devem ter o mesmo tamanho da célula da grade (150), idealmente um quadrado; com
ele, inspecione
Model Size tamanho da grade: n (nano), s (pequeno), m n — mais rapido, m — mais preciso
(medium)
Device em que treinar 0 (GPU), se houver uma placa de video NVIDIA, caso contrario, use o CPU
Workers numero de threads para preparagéo de 8 para um computador comum
dados

1 Clique em TREINAR MODELO DE IA. O bot3o ficara vermelho PARAR MODELO DE IA — assim, é possivel interromper o treinamento.
O circulo a direita do botdo mostra a porcentagem de conclusdo, com base no nimero de épocas concluidas.

O passo do treinamento é registrado na aba "Console".

A W N

Apds a conclusdo, aparecerd a mensagem "Treinamento e exportacdo concluidos”, e na pasta do modelo, um arquivo.
best.onnx. Esta é a modelo treinada.

@ TRAIN Al MODEL @ TRAIN Al MODEL

100%

Inicio: MODELO DE IA, 0 %. Concluido: 100 %.

23 Cosparb Hosyro UM 3 Boibpatb nanky moaenm

STOFP Al MODEL

Treinamento em andamento: botdo "PAUSAR MODELO DE IA", o circulo indica 3 % (4 de 100 épocas).
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fps [SICK 0018200002]

N B
Y Tpurrep ¥ Kameper

L [ Tr M MokazbigaTh RO 20Hb! 1 Cosnars wosyto UM mogens ® Buibpate nanky monenn

5N [ [ R Y

® STOP Al MODEL

Epochs:
Image

Device:

0 ROl —~ pobaeute & kaacc (Moaent obyuenna)

o OByqEHIE W SKCMOPT 3a5EpIIEHb! )

Mogeas: C:\Usersiuser\Documents\mode|_new\best.onnx

Console: linhas de treinamento. Mensagem de conclusdo do treinamento e exportacdo do modelo.
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Passo 5. Inspecao

Toda a operacdo é realizada na aba "Inspecao"”. Primeiro, selecione o modelo, depois defina as areas de
inspecdo e escolha qual sinal utilizar para capturar o quadro.

5.1. Definir o modelo
1T Abra a aba "Inspecionar" e clique em "SELECIONAR MODELO .ONNX PARA INSPECAO".
2 Especifique o arquivo best.onnx na pasta do modelo.

3 Alinha ‘Classes de Inspecdo’ indicara que o modelo consegue distinguir (por exemplo, T — anomalia, 2 — normal).

- o s (@ BuiBepure ONNX uogens. x
T 5 [lokyments 5 model new v Mouck & model_new »
Vnopagosume ~  Hosas nanka =- 1 0
IR Fanepen Vs - Nara wswierenna Tan Pasmiep
runs Manka ¢ paiinann
@ Pabound cron . train Manka ¢ baitnam
i Sarpyann » val I'Iaimi“: waﬁ.r:aw|
q H H c |'| E KL" H H B R [ pestonne 02.00.2026 10:58 ®aiin "ONNX' 104
PN MsoBpaskern »
O Myssics »
i Buaco »
S HE £7 BbIGPATb .ONNX MO/Eb 3 YEPATD - :
WUCNIONBIOBATh AL Vnan paiina: | best.onnx | NN Model (.onm) -
= JNA MHCNEKLIMK MOAENL =
Pestaca "Inspecao”: trés botbes de controle do modelo. Selecione o arquivo best.onnx na pasta do modelo.

DESATIVAR A IA desativa temporariamente a analise, sem apagar as configuragdes; REMOVER O MODELO desativa

modelo completo.

5.2. Marcar as areas de inspecao
1 Clique em ROI — Adicionar a categoria (modelo de inspecéo).

2 No dialogo, selecione qualquer classe — ela ndo é relevante para a inspecio, pois afeta todas as areas.

3 Clique em "OK + Abrir ROI" e defina as areas onde os produtos serdo colocados. As areas de inspecdo devem estar...

OK + oTkpbiTs ROI

cada camera tem a sua.

0 ROl — pobaeutb B Knacc (Mogenb MHCNEKLLMKA)

Botdo para marcar as areas de inspecao. Confirmar.
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o Busenenue ROI (Enter — OK, Esc — Ommenia) - 0 X

X . " -
. . N O k.

150:150

-10 po 1@

Areas de inspecdo: as telas foram colocadas sobre varias pilulas.

5.3. Escolher qual sinal analisar

A fonte de tempo é sempre a mesma: a nova fonte substitui a anterior. Para a primeira verificacdo, marque a
caixa Por camera — a andlise sera realizada em cada quadro.

B Noxamepe ~« GPU B B Nokamepe W@ GPU B
Ha uma placa de video NVIDIA: ative a GPU. Andlise no processador: GPU removido.
Por cAmera Caixa de selecdo "Por camera" monitoramento continuo; a velocidade é limitada pelo controle deslizante "Analises"

"Em segundos” na aba "Camera"

Por cronébmetro  Caixa de selecdo "Cronometrar” e controle preciso e consistente — por exemplo, uma vez por
intervalo, ms segundo

Relativo ao codificador Caixa de selecdo "Com base no codificador” Esteio com encoder: andlise baseada no percurso percorrido

Por gatilho selecionar a conex3do na lista Sensor externo na entrada da camera: a imagem é capturada no momento em que...

"Trigger" O método mais preciso para determinar a data de fabricacdo de um
produto é:



engiAl Ethernet System — inicio rapido pagina 17

SICK 0018200002

[ ROI — pobaBnTh B Knacc (MOAEND MHCNEKLMM)

L A A A S
Py o e 0 ROI — [lo6aBums knacc B BLiGpannyro Mogen
: . . ‘ . - ) + JoGasute ONNX & crot
(HEeT fononHWTENBHE eneii)

normal

W Ypanuts Boibpannyto

~ Mo xamepe B ]

anomaly anomaly

A inspecao esta em andamento: em cada area, foi identificado um tipo especifico de medicamento — comprimidos com furos —
sendo que os demais sao considerados anormais.

Dica. Se o resultado nao for satisfatorio, volte a aba Camera e ajuste a velocidade do obturador, o ganho e a
cor. A imagem que vocé vé durante a inspecao deve ser a mesma que vocé obtém ao tirar as fotos.

WE Red (kpacHbiii

WE Green (zengnend): 0

WE Blue (cunmit): 23
Saturation (HaceiwerHocTs): 1
Gamma (Famma, nporp.):

Contrast (Kontpact): 10

b CHpoCuTE HACTPOHKK LBETA

B Gain bo O, aNNapaTHoE YCUIeHnE)

Os parametros de cor e exposicdo afetam a precisdo da anélise.



engiAl Ethernet System — inicio rapido pagina 18

Adicionar a classe e re-treinar o modelo

O modelo pode ser expandido: por exemplo, além de "'normal’ e "anomaly’, pode-se adicionar uma classe para
uma pilula inteira "fulltable'. A ordem é a mesma que na primeira configuracao.

1 Naaba "Modelo de IA", clique em ROI — Adicionar a classe (modelo de treinamento), e insira um novo nome.
Na parte inferior da caixa de didlogo, clique em "OK + Abrir ROI".

2 Defina as areas de interesse nos novos produtos e tire fotos.

3 Clique em "TREINAR MODELO DE IA" e aguarde até que o processo seja concluido (100 %). O arquivo "best.onnx" sera substituido.

4 Na aba "Inspecdo", selecione novamente ‘best.onnx’ — a linha de classes exibird uma terceira classe.

Coxpatiesme ROl & knace X

BuifiepuTe KAacE AW BEEANTE HOBBI:

8 Yaa/um carTenmiy Knacca (train + val)

Wan esegnre s knacca:

Soednmlis

Novo tipo de tabela (fulltable) adicionado a lista. Areas especificas em comprimidos para a classe "fulltable".

fulltoble fulltoble anomaly

Apos o re-treinamento, o modelo consegue distinguir trés classes.  Grande: normal, tabela completa, tabela completa, anomalia.
Dessa forma, é possivel criar diversos tipos de classes e varias areas de inspecdo. O programa suporta:
Multimodalidade (varios modelos em uma Unica camera, para evitar que classes semelhantes se confundam — grupo
"Inspecao multimodada" (na aba "Inspecdo"”), multiplas cameras e multiplas zonas.
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O que vem a sequir: rejeitador, gatilhos, modelos genéricos

7.1. Rejeitador (guia OUTPUT)

O rejeitador transforma o resultado da inspecdo em uma acdo: envio de uma mensagem pela rede ou ativagao
do relé da camera. A esquerda, a estrutura cdmera — modelo — classe — zona; a regra é criada para uma zona
especifica de uma camera especifica.

1 Marque a area no diagrama e clique em "+ Novo TCP" ou "+ Novo discreto".

2 No grupo "Regra", selecione a "Classe de IA" que deve ser ativada (por exemplo, anomalia) e o intervalo.
repeticoes.

3 Para TCP, especifique o endereco IP e a porta do robé ou do CLP, o comando e os dados. Estdo disponiveis variaveis de substituicdo, como {zoneld}.
{zone} {class} {conf} {camera} {model} {time} {date} e {data} (campo "Dados do usuario") — clicar em
adiciona a substituicdo aos dados.

4 Para uma saida discreta, selecione o canal, o nivel e a duracdo do pulso.

5 Verificar a conexio / Enviar um teste / Simular o funcionamento da zona - verificar toda a sequéncia.
sem esperar por falha.

6  Clique em "Salvar regra" — sem isso, a regra ndo tera efeito. Os eventos sero visiveis na aba.
"Registro de eventos".

¥ OUTPUT — TCP-nocuinkm n AVICKpeTHbIe BbIXOAbI KaMep

Kamepb! — mogenn MW — knacchl — 30HbI Buibepute mofens, KNacc uAM 30HY B fepese Cleea

= @@ sick Kl Mpasina soMsi Kypran cpaGareisariii  Basa gaHHsi

Mpasuno

Knsce W ¢ e Gl
v, noka knacc gepxca  ToaTsepas wei kcnacca, e (EAY 2

TP Buxog kauiepei

TCP-noceuka (pobor / M7K)

1P-appec: ropr: B ey noacniosern, v [
W, B

epurs comn. © Ompaskrs Tecr

AHHbI 2> NOACTABNAETCA BMECTO (i oA

B Coxparims npasnno P MposepuTs 310 Npasino @ 3mynuposats cpabareisarine soHel

B Yaanums y oTmeuerHox

Ormeueno son: 0 © Brniowmy o © Omouns y o

O Crame

& Pasoepi

Janela OUTPUT: arvore de zonas a esquerda, regra de envio TCP a direita.

7.2. Gatilho de um sensor externo (janela TRIGGERS)

Modo principal para a esteira: a camera captura o quadro através do sinal elétrico do sensor na sua entrada — o
momento de captura mais preciso. Na janela DISPOSITIVOS SENSOR, selecione o equipamento do sensor, a
porta da camera (HIKROBOT ou SICK de 6 pinos), a cdmera e o tipo de saida do sensor (PNP — caso comum,
NPN - requer um resistor de pull-up), clique em Estabelecer conexao e monte o circuito de acordo com o
diagrama. Em seguida, na aba "Inspecdo”, selecione a conexdo na lista Dispositivos Sensor e a entrada Andlise

com sinal + na entrada.
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Importante. Os conectores "pai" na camera e "méae" no cabo sédo correspondentes. O Unico ponto de
referéncia é a chave (uma abertura na carca). Um mau contato significa que a alimentacao e a saida estao
queimadas. O botdo SAIDAS mostra a pinagem e a forma de testar com um multimetro.

7.3. Modelos e configuracoes gerais

* MODELOS GERAIS - situacdes em que um modelo deve estar presente simultaneamente em varias cameras: conjunto de

salva-a com um nome e atribui-a a todas as cameras.

* Configuracdes — SALVAR NO ARQUIVO exporta todas as configuracdes do programa (camera, modelos, regras) —
conveniente antes da reinstalagdo ou para transferir para outro computador; CARREGAR DE ARQUIVO
retorna-as.

* Na mesma tela, vocé pode gravar video de uma camera ativa e adquirir uma licenca.

* Console — Revista: conexdo das cameras, progresso do treinamento, funcionamento do sistema de rejeicdo, alertas.
Se houver algum problema, consulte este guia primeiro.
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Lista de verificacao rapida para iniciantes

Se ndo ha tempo para ler tudo, aqui esta a sequéncia completa:

1
2

O 00 N o U

CAMERAS - «+ Adicionar cdmeras» — Marcar suas cAmeras — Adicionar.
Guia: Camera: Definir a resolugdo — "Configuracdo automatica para IA" — "Salvar parametros".
Guia Modelo de IA — "Criar um novo modelo de IA" — especificar o nome.

«ROI — Adicionar a classe (modelo de treinamento)» — Classe anomaly — «Criar grade» 150x150 — Colocar
areas em produtos defeituosos — "Tirar uma foto".

O mesmo se aplica a classe normal em produtos de qualidade.
Configuragdes de treinamento: Tamanho da imagem 150 — TREINAR MODELO DE IA — aguardar 100% — obter best.onnx.
Pagina Inspegao — "SELECIONAR MODELO ONNX PARA INSPECAQ" — especificar best.onnx.

«ROI — Adicionar a classe (modelo de inspecao) — Delimitar as areas de inspecdo».

Definir a regra "Ao redor da camera” (ou selecionar um gatilho) e verificar se as areas estdo sendo detectadas corretamente.

turmas.

10 SAIDA — selecionar a area — regra para a classe "anomalia” — "Simular o acionamento da area" —

"Manter a regra."

Se algo nao estiver correto:

simoma___________ Oqueveriiar

A camara ndo aparece na lista alimentacéo e cabo; para SICK — IDS Camera Manager; para HIKROBOT apds

aguardar o fechamento de emergéncia e "reestabelecer a conexdo"

A imagem é escura / cinzenta / com  Camera — «Configuracdo automatica para IA»; para cameras SICK coloridas — layout

cores distorcidas. de Bayer e ajuste de branco
O modelo esta confundindo as poucos produtos diferentes; as fotos foram tiradas sob outra iluminagdo; Tamanho da imagem nédo
classes. tamanho igual ao da célula

O treinamento esta lento ou muito Dispositivo = CPU, caso ndo haja placa de video NVIDIA; reduzir o tamanho do lote;
lento verificar o console

A inspegéo nao funciona O dispositivo best.onnx foi selecionado? Existem areas de inspecao? A fonte de tempo esta ativa (Por favor, especifique)?

camera / temporizador / gatilho); o limite de IA ndo é excessivamente alto

A regra "rejeitar" esta silenciosa "Salvar regra" foi ativado; a caixa de selecdo "Ativado" esta marcada; a classe da regra corresponde a

resposta do modelo



