
engiAI Ethernet System
तेजी से शुËआत

पांच चरणो ंम¿ कैमरे को कनेò करना, एक AI मॉडल बनाना और नि रीĆण शुÌ करना

चरण 1
कैमरा
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मॉडल और कĆाएं

चरण 3
ĆेØ और छ वि यां

चरण 4
Ý शि Ćण

चरण 5
नि रीĆण

इस मा ºगद ºशि का म¿ दी गई सभी Ȧीनशॉट वाȫ वि क SICK picoCam कैमरे पर चल रहे ÝोÓाम से लि ए गए हÂ। यह ÝोÓाम HIKROBOT (GigE), USB
और RTSP कैमरो ंके साथ भी काम करता है।
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इसके बाद: र© जेòर, ट»ि गर, सामाƪ मॉडल
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शुËआत के लि ए एक सं Ćि ư
चेक लि Ȫ

नि दÀशो ंका उपयोग कैसे कर¿ । अनुभाग 1-5 एक खाली ÝोÓाम से एक का ºयाŰक नि रीĆण तक का मा ºग है; उƮ¿ Ñम से पूरा कर¿ ,
ÝŲेक म¿ कुछ मि नट लग¿गे। अनुभाग 6 बताता है कि  नए व ºग के साथ मॉडल को कैसे वि ȫा र© त कि या जाए। अनुभाग 7-8 म¿ बताया
गया है कि  लॉƔ के बाद ÿा करना है: र© जेòर, ट»ि गर, सामाƪ मॉडल और एक सं Ćि ư चेक लि Ȫ।
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ÝोÓाम इंटरफेस को एक मि नट म¿
मुĔ वि ंडो दो भागो ंम¿ वि भा जि त है। बाईं ओर, कैमरो ंसे Ýाư लाइव वी डि यो और उसके ऊपर एक Ȫेटस बार दि खाई देता है। दाईं
ओर, एक पैनल है जि सम¿ टैब मौजूद हÂ, और यही ंपर सभी नि यंØण ȯª त हÂ। इन दोनो ंभागो ंके बीच की सीमा को माउस से खीचंा जा
सकता है; ÝोÓाम सभी वि ंडो¢ के आकार और ȯª ति  को याद रखता है।

मुĔ वि ंडो: बाईं ओर वी डि यो कैमरा, और दाईं ओर AI मॉडल टैब।

वी डि यो के ऊपर बटन

बटन यह ÿा खोलता है

वी डि यो को छि पाएं यह Ȧीन से चि Ø हटा देता है। वि ȓेषण जारी है - केवल ड» ाइंग को ही बचाया जा रहा है।

आउटपुट संद ºभ वि ंडो: कैमरो ंकी डि Ȧीट आउटपुट के संप ºक, टेȪर के साथ जांच, कनेĄन
भार।

कैमरे कैमरो ंको जोड़ना और हटाना, उनकी से टि ंĩ देखना।

ट»ि गर कैमरे की डि Ȧीट इनपुट म¿ बाहरी स¿सर को कनेò करना।

सामाƪ मॉडल ऐसे मॉडल जो एक साथ कई कैमरो ंको आवं टि त कि ए जाते हÂ।

लेआउट (कॉलम) कि तने कैमरे एक पं ôª  म¿ दि खाने हÂ; "ऑटो" के बगल म¿ ȯª त हरा बटन खोलता है
पूरे Ȧीन पर लगे कैमरे।

दाएं ओर टैब

टैब नि यु ôª

चुने गए कैमरे के पैरामीटर: शटर ȳीड, एĊपोजर, रंग, र© ¢ॉǽूशन, और एआई के लि ए ऑटो-से टि ंग।

र© जेòर: अȼीकृ ति  के नि यम - TCP-संदेशो ंको रोबोट/पीएलसी और कैमरे के डि Ȧीट आउटपुट पर भेजना।

मॉडल बनाना: ¥ोǱर, कĆाएं, छ वि यो ंका संÓह, और Ý शि Ćण।

का ºयशील टैब: कौन सा मॉडल नि रीĆण कर रहा है, नि रीĆण के ĆेØ ÿा हÂ, और कि स सि ğल पर डेटा एकØ करना है?
ɣȑ।

इंटर¥ेस की भाषा, लाइस¿स खरीदना, से टि ंĩ को सहेजना/लोड करना, वी डि यो र© कॉ ºड करना।
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टैब नि यु ôª

घटना लॉग। य दि  कुछ ठीक से काम नही ंकर रहा है, तो कृपया यहां देख¿।

ȯª ति  पं ôª
बटनो ंके ऊपर, स Ñि य कैमरे की ȯª ति  दि खाई जाती है: LIVE (SICK): 1920×1080 | 23,0 fps - र© ¢ॉǽूशन (छ वि  की
ȳșता) और Þेम दर (Ý ति  सेकंड छ वि यो ंकी संĔा); AI: GPU (CUDA) - मॉडल कि स ची¢ पर आधा र© त है; Net - नेटव ºक पर
लोड। Exp Load नामक पņी द ºशाती है कि  Þेम अंतराल का कि तना हि Ƚा एĊपो¢र (Ýकाश संचयन) समय लेता है: य दि  यह पņी
दाईं ओर है, तो कैमरा घो षि त Þेम दर को बनाए नही ंरख पाएगा।

इंटर¥ेस की भाषा
भाषा का चयन शी ºष पं ôª  म¿ ȯª त "से टि ंĩ" टैब म¿ कि या जाता है (ħोब आइकन के बगल म¿ ड» ॉप-डाउन सूची)। 14 भाषाएं उपलǈ
हÂ; मुĔ वि ंडो के लेबल तुरंत बदल जाते हÂ, जब कि  अƪ वि ंडो अगली बार खुलने पर बदल जाएंगे।

से टि ंĩ टैब: भाषाओ ंकी एक ड» ॉप-डाउन सूची।
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चरण 1. कैमरे को जोड़ना और सेट करना
1.1. कैमरे को जोड़ना

वी डि यो के ऊपर "कैमरे" पर Āª क कर¿ । "कनेòेड कैमरो ंकी से टि ंĩ" वि ंडो खुल जाएगी।

"+ "कैमरो"ं पर Āª क कर¿ । यह ÝोÓाम नेटव ºक और USB दोनो ंसे जानकारी Ýाư करेगा और जो भी जानकारी मि लेगी, उसे Ýद ºशि त करेगा: SICK

पि कोकैम, हाइÑोबोट (GigE, USB और RTSP कैमरो ंके साथ)।

उन कैमरो ंको चि ȿि त कर¿  जि Ʈ¿ आप चाहते हÂ, और "जोड़¿" पर Āª क कर¿ । जब कैमरे कनेò होते हÂ, तो यह Ýद ºशि त होता है।
लो डि ंग वि ंडो - ÝोÓाम अटक नही ंहै।

कैमरा सूची म¿ दि खाई देगा, जि सम¿ उसकी ȯª ति  "LIVE" या "OFFLINE" होगी, और उसकी वी डि यो बाईं ओर दि खाई देगी।
मुĔ वि ंडो।

कैमरा वि ंडो → «+ कैमरे जोड़¿»: पाए गए डि वाइसो ंको चेक के साथ चि ȿि त कि या जाता है।

यह महŶपू ºण है। SICK picoCam कैमरे को IDS Camera Manager म¿ "सही ढंग से कॉ ɸ¥ª गर कि या गया" ȯª ति  म¿ दि खना
चा हि ए (जो uEye ड» ाइवर के साथ आता है)। य दि  यह वहां दि खाई नही ंदे रहा है, तो बि जली, नेटव ºक केबल और IP पता जांच ल¿;
engiAI ÝोÓाम भी इसे नही ंदेख पाएगा।
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IDS कैमरा मैनेजर: SICK कैमरा पाया गया, ȯª ति  सामाƪ है।

कैमरो ंकी सूची के नीचे ȯª त चेक
AI चय नि त कैमरे के लि ए स Ñि य है - वी डि यो दि खाने के लि ए कैमरा चालू कर¿ , ले कि न...
वि ȓेषण कि या जा रहा है।

वी डि यो/ĆेØ Ýद ºशि त करना - यह केवल Ýद ºशन को Ýभा वि त करता है, जब कि  वि ȓेषण हमेशा काम करता रहता है।

कैमरा बंद - यह कैमरे को पूरी तरह से बंद कर देता है, जि ससे वह Ȧीन से गायब हो जाता है।

य दि  कैमरा ठीक से नही ंखुल रहा है — तो फि र से कनेò कर¿  बटन पर Āª क कर¿ । HIKROBOT कैमरा GigE के माƐम से एक
वि शेष कनेĄन का उपयोग करता है: जब ÝोÓाम बंद कि या जाता है, तो यह कुछ समय तक स Ñि य रहता है, इस लि ए कृपया ÝतीĆा
कर¿  और फि र से कनेò कर¿ । "नेट" पं ôª  म¿, आप यह देख सकते हÂ कि  नेटव ºक कनेĄन हो रहा है या नही।ं

1.2. छ वि  को सेट करना (कैमरा टैब)
वह टैब जो नीले Þेम वाले कैमरे के टाइल के साथ काम करता है। कि सी अƪ पर ȼª च करने के लि ए, उसके टाइल पर Āª क कर¿ ।

नीचे दि ए गए टैब म¿, Þेम की चौड़ाई और ऊंचाई नि ºधा र© त कर¿  (या सूची से एक पू ºव नि ºधा र© त वि कǸ चुन¿) और फि र "ठीक" पर Āª क कर¿ ।
अनुम ति  लागू कर¿ . जि तनी अ धि क अनुम ति  होगी, मॉडल उतना ही अ धि क वि वरण देखेगा।

"AI के लि ए ऑटो-से टि ंग (Þेम के आधार पर) पर Āª क कर¿ । एक बटन एĊपोजर, एƮांसम¿ट और बैल¿स को समायो जि त करता है।"
सफेद और Óे रंग का उपयोग कर¿  ता कि  उŬाद ȳș Ìप से दि खाई दे। य दि  आवȑक हो, तो अलग-अलग
— ȼचा लि त Ȕेत संतुलन।

य दि  आवȑक हो, तो मैƪुअल Ìप से Ⱥाइडर का उपयोग करके Exp ( वि ȫार) और Gain (ब¤ावा) को समायो जि त कर¿ । ग ति शील ȯª ति यो ंके लि ए।

उŬादो ंके लि ए एĊपोजर - मुĔ पैरामीटर: जि तना छोटा होगा, उतना कम चि कनापन होगा।

"से टि ंĩ सहेज¿ पर Āª क कर¿ : मान कैमरे म¿ सहेज दि ए जाएंगे और बंद करने के बाद वापस आ जाएंगे।"
पावर।

Þेम र© ¢ॉǽूशन और " र© ¢ॉǽूशन लागू कर¿ " बटन।
एआई और ऑटो-Ǐैक बैल¿स के लि ए ऑटो-क ɸ¥ª गरेशन - एक सेट

बटन पर।



AI Threshold

Exp

Gain / Gain boost

Black Level

FPS
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कैमरा टैब: एआई, रंग, शटर ȳीड, एĊपोजर, र© ¢ॉǽूशन।

"पैरामीटर का ÿा अ ºथ है?"

पैरामीटर यह ÿा करता है Ýभाव

सेकंड म¿ AI वि ȓेषण (AI) नि रीĆण की ग ति  की ऊपरी सीमा कम – वी डि यो का ºड पर कम लोड

मॉडल की आŰ वि Ȕास सीमा य दि  प र© णाम सीमा से नीचे है, तो इसे ȼीकार नही ं कि या जाएगा।

बाइयर का रंग Óे डि ंग, डǑूबी,
संतृ ưª , गामा, कंट» ाȪ

छ वि  का रंग (केवल रंगीन SICK के लि ए) सही रंग, टैबलेट, पैके जि ंग और लेबल

एĊपोजर का समय, मि लीसेकंड संĆेप म¿, चलती भागो ंपर कम से कम तेल का उपयोग कर¿ ।

मै ट»ि Ċ सि ğल को ब¤ाना चमक ब¤ाता है, ले कि न शोर भी जोड़ता है

काला ȫर ƪूनतम चमक

मुô मोड म¿ Þेम दर ट»ि गर मोड म¿ उपयोग नही ं कि या जाता

चौड़ाई / ऊँचाई Þेम का आकार छोटा Þेम - उĭ आवृ Ŧि  और कम ट» ै ¥ि क

यह महŶपू ºण है। Ý शि Ćण के लि ए, उसी प र© ȯª ति यो ंम¿ तȼीर¿  ल¿, जि नम¿ वह लाइन काम करेगी: समान Ýकाश, समान ग ति , समान
कैमरा ȯª ति । य दि  मॉडल को अलग प र© ȯª ति यो ंम¿ Ý शि Ćि त कि या जाता है, तो वह लाइन पर काम नही ंकरेगा।



1

2

3

4

1

2

3

engiAI Ethernet System - Ŷ र© त शुËआत पृȚ 8

चरण 2. नया AI मॉडल और उसके व ºग
यह मॉडल छोटे चि Øो ं- Þेम के टुकड़ो ंसे "अĮा" और "खराब" के बीच अंतर करना सीखता है। ये टुकड़े ĆेØो ंƋारा प र© भा षि त कि ए
जाते हÂ, और उनकी संĔा सि ंथे टि क डेटा (घू ºणन और Ýकाश म¿ प र© व ºतन) के साथ ब¤ाई जाती है। व ºग बस एक ¥ोǱर है जो train
और val के अंदर ȯª त है: जि तने ¥ोǱर हÂ, मॉडल उतने ही उŦर दे सकता है। आमतौर पर दो व ºग होते हÂ: normal (अĮा) और
anomaly (खराब)। नाम लै टि न अĆरो ंम¿ होते हÂ।

2.1. मॉडल बनाना
"एआई मॉडल" नामक टैब खोल¿ और "एक नया एआई मॉडल बनाएं" पर Āª क कर¿ ।

¥ोǱर और मॉडल का नाम बताएं (उदाहरण के लि ए, model_new)। ÝोÓाम उस ¥ोǱर म¿ train और val नामक ¥ोǱर बनाएगा।

इस सूची म¿ पहले से ही normal और anomaly शा मि ल हÂ; आप यहां सीधे कĆाओ ंको जोड़ या हटा सकते हÂ।

"मॉडल बनाएं" पर Āª क कर¿ । य दि  मॉडल पहले से मौजूद है, तो इसके बजाय "मॉडल ¥ोǱर चुन¿" पर Āª क कर¿ ।

"नए एआई मॉडल" पर संवाद: ¥ोǱर, नाम, कĆाओ ंकी सूची।

2.2. व ºग के लि ए ĆेØ संपादक खोलना
ROI → Ý शि Ćण मॉडल म¿ जोड़¿ पर Āª क कर¿ ।

सूची म¿, एक व ºग चुन¿ (सबसे पहले anomaly से शुÌ कर¿ ) या नीचे एक नया नाम लि ख¿।

"ओके + ROI खोल¿" पर Āª क कर¿  - यह लाइव वी डि यो के ĆेØ के संपादक को खोल देगा।

"एआई मॉडल" टैब पर मौजूद बटन।

कĆा का चुनाव पर संवाद:
सूची, नई के लि ए ¥ीǱ

नाम, "ओके + आरओआई खोल¿"। व ºग का चुनाव की पु șि ।
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चरण 3. ĆेØ, तȼीर¿  और सि ंथे टि क डेटा
ए डि टर म¿, आप आयतो ंको नि ºदि ș करते हÂ, जो Ý शि Ćण छ वि यो ंके Ìप म¿ उपयोग कि ए जाएंगे। दाईं ओर, सि ंथे टि क डेटा, ĆेØो ंका
Óि ड, छ वि यो ंकी संĔा और कैɻचर बटन हÂ। वि ंडो को छोटा और ȯानांत र© त कि या जा सकता है; इसकी आकार को याद रखा जाता
है।

3.1. उŬाद पर ĆेØ सेट करना
"ĆेØ Óि ड" समूह म¿, आप पं ôª यो ंऔर ȫंभो ंकी संĔा, और सेल का आकार नि ºधा र© त कर सकते हÂ। डि ¥ॉǯ Ìप से, सेल का आकार 150×150 होता है।

पि Ċेल - इस आकार को बाद म¿ "इमेज साइज" के Ìप म¿ नि ºदि ș कर¿  जब आप Ý शि Ćण कर रहे हो।ं

"Создать сетку" पर Āª क कर¿ । पीले ĆेØो ंका एक Óि ड दि खाई देगा; माउस का उपयोग करके इसे वां छि त ȯान पर ले जाएं।

खराब उŬादो ंके लि ए, दोषपू ºण गो लि यो ं(टूटे Ïए, दरारो ंवाले) के ĆेØो ंको चि ȿि त कर¿ , और इसे äेणी के अनुसार वग½कृत कर¿ ।
सामाƪ — पू ºण

रंग Þेम का रंग नि ºधा र© त करता है, हटाएँ ĆेØ को हटा देता है, सभी ĆेØो ंको हटाएँ - इससे पहले के मा ¼कि ग को सा¥ करता है
दूसरे कĆा म¿ जाने के लि ए।

Óि ड का ढांचा: पं ôª याँ, कॉलम, और सेल का आकार 150x150। Āास काउंटर: कि तने चि Ø पहले train और val डेटासेट म¿ मौजूद हÂ।

संपादक ĆेØ: दो ĆेØ टूटे Ïए सफेद गोलो ं(असामाƪ व ºग) पर लगाए गए हÂ।

3.2. सि ंथे टि क डेटा को सेट करना
सि ंथे टि क डेटा - अ ति र© ô चि Ø, जि Ʈ¿ ÝोÓाम ÝŲेक ली गई ìेम से बनाता है ता कि  मॉडल यह जान सके कि  वȫु घुमाई Ïई है या
अलग तरह से Ýका शि त की गई है। " सि ंथे टि क डेटा के लि ए AI" नामक पैनल, संपादक के ऊपरी दाएं कॉलम म¿ ȯª त है। "एक तȼीर
के लि ए: N ¥ाइल¿" पं ôª  तुरंत बताती है कि  कि तने प र© णाम मि ल¿गे।
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सि ंथे टि क डेटा पैनल: सटीक घुमाव, रोटेशन
360° पर, चरण दर चरण, चमक और कंट» ाȪ की र¿ज।

¥ाइल काउंटर। सि ंथे टि क डेटा (1…50) की संĔा और "छ वि  ल¿" बटन।

लाइन पर ȯª त ȯª ति याँ: चमक वि परीतता घू ºणन

Ýकाश ȯª र, वȫु समान Ìप से दि खाई दे रही है -5 से 5 -5 से 5 सभी ¥ोटो ली गई हÂ

Ýकाश "चल रहा" है ( वि भि Ƥ उá की खª ड़ कि याँ और लÂप) -20 से 20 -10 से 10 सभी ¥ोटो ली गई हÂ

यह भाग कि सी भी ȯª ति  म¿ आ सकता है। -10 से 10 -10 से 10 360° पर घूमने की Ćमता, जि सम¿
1 डि Óी की वृ Ɓª  हो।

यह भाग सम मि त है, ले कि न यह एक तरफ भी रखा जा सकता है। -10 से 10 -10 से 10 केवल 180° तक।

सलाह. माØा पर Ɛान न द¿। एक ही Þेम के पांच सौ अलग-अलग संȥरण, पचास वि भि Ƥ उŬादो ंकी जगह नही ंले सकते।
सि ंथे टि क डेटा Ýकाश और घू ºणन के Ý ति  ȯª रता ब¤ाता है, ले कि न यह नई Ýकार की Øु टि यो ंको नही ंजोड़ता है। आमतौर पर,
कि सी भी äेणी के लि ए 1000 तȼीर¿  प ºयाư होती हÂ।

3.3. तȼीर¿  लेना
नीचे दि ए गए वि कǸो ंम¿ से, सि ंथे टि क डेटा के लि ए वृŦो ंकी संĔा चुन¿ (शुËआत के लि ए 1 चुन¿) और फि र "Ȳैपशॉट ल¿" बटन पर Āª क कर¿ ।

य दि  से टि ंĩ के अनुसार 500 से अ धि क ¥ाइल¿ बन जाती हÂ, तो एक चेतावनी संदेश दि खाई देगा जि सम¿ सटीक संĔा और
सलाह के अनुसार, इसे कम करना उ चि त है। यह सामाƪ है, बस हाँ पर Āª क कर¿ ।

"СТОपी बटन कि सी भी समय जनरेशन को बंद कर देता है; बनाई गई फाइल¿ बनी रहती हÂ।

Āास काउंटर की जाँच कर¿ : यह द ºशाता है कि  train और val म¿ पहले से कि तनी फाइल¿ मौजूद हÂ। डि लीट बटन
सि ंथे टि क डेटा Āास केवल ÝोÓाम Ƌारा बनाए गए ¥ाइलो ं(syn_…) को हटाता है, जब कि  वाȫ वि क ìेम (real_…) को नही।ं
जानकारी दी जाएगी।
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बड़ी माØा म¿ सि ंथे टि क डेटा के बारे म¿ चेतावनी: संĔा कहाँ से आई और इसे कैसे कम कि या जा सकता है।

ये तȼीर¿  कहाँ जाती हÂ: Train और Val
जांच के लि ए उपयोग कि ए जाने वाले डेटासेट (val) का उपयोग Ý शि Ćि त मॉडल का नि ȝĆ मूǽांकन करने के लि ए कि या जाता है।
डि ¥ॉǯ Ìप से, ÝŲेक छ वि  train म¿ जाती है, और 20% संभावना के साथ, इसकी एक Ý ति  val म¿ भी जाती है (चेकबॉĊ
"वै लि डेशन" (Val) के साथ, 20% संभावना)। वि कǸ "वै लि डेशन" (Val) ÝŲेक चौथे डेटा बि ंदु के लि ए भी यही Ý Ñि या अपनाता है;
आप केवल एक ही वि कǸ चुन सकते हÂ।

बटन / चेकबॉĊ यह ÿा करता है

तȼीर लेना एक बार Āª क करने पर, पूरे सि ंथे टि क डेटा से

छ वि यां बनाना एक के बाद एक की तȼीर¿ ; ग ति  बनाए रखने के लि ए एक æोत की आवȑकता है - "ÝŲेक Þेम के लि ए" या "ÝŲेक"
"एƒोडर"

कैमरे पर, Þेम/से यह äंृखला एक नि ȋि त आवृ Ŧि  पर चलती है; डि ¥ॉǯ Ìप से बंद है।

एƒोडर के बारे म¿ ÝŲेक N चरणो ंके लि ए एƒोडर की तȼीर - उŬाद के मा ºग पर Þेम समान Ìप से वि त र© त हÂ।

Train म¿ सहेज¿ ये तȼीर¿  Ý शि Ćण डेटासेट म¿ शा मि ल की जा रही हÂ।

Val म¿ 20% संभावना है / हर 4 म¿ से 1 जांच के लि ए नमूने कैसे चुन¿

ÝŲेक तȼीर के लि ए कि तने सि ंथे टि क डेटा स ºकल बनाए जाएं?

सलाह. इस वि ंडो म¿ दि ए गए सभी से टि ंĩ - जैसे कि  Óि ड, सि ंथे टि क डेटा, शू टि ंग मोड, और Train/Val लेआउट - मॉडल के लि ए
सहेजे जाते हÂ। जब आप उसी मॉडल की अगली äेणी पर जाते हÂ, तो आपको कि सी भी से टि ंग को फि र से बदलने की आवȑकता
नही ंहोती है।

3.4. जांच¿ कि  ÿा द ºज कि या गया है
"एआई मॉडल" टैब पर ȯª त "मॉडल की तȼीर¿ : देखना और सा¥ करना" बटन एक ट» ी Ȇू (train / val) खोलता है, जि सम¿ ÝŲेक
äेणी म¿ ¥ाइलो ंकी संĔा दि खाई जाती है। यहां आप तȼीरो ंको देख सकते हÂ, खराब तȼीर¿  हटा सकते हÂ, कि सी वि शेष äेणी या पूरे
मॉडल को सा¥ कर सकते हÂ, जि ससे केवल खाली ¥ोǱर रह जाएंगे।



engiAI Ethernet System - Ŷ र© त शुËआत पृȚ 12

"मॉडल की तȼीर¿ " äेणी: असामाƪ उदाहरण, 561 ¥ाइल¿ Ý शि Ćण डेटा म¿।
वि ंडोज ¥ाइल एĊƷोरर म¿ वही ¥ोǱर: 150x150 के आकार के Ȳि पेट

मोड़ पर।

3.5. सामाƪ व ºग के लि ए दोहराएं
फि र से "ROI → कĆा म¿ जोड़¿ (Ý शि Ćण मॉडल)" पर Āª क कर¿ , "normal" चुन¿, और फि र "ठीक + खोल¿" पर Āª क कर¿ ।
ROI, पूरे टैबलेट पर ĆेØ चि ȿि त कर¿  और तȼीर¿  ल¿। इसम¿ दो से अ धि क व ºग हो सकते हÂ -
ये उसी संवाद के माƐम से जोड़े जाते हÂ, जि सम¿ एक नई नाम भी शा मि ल होती है।

सामाƪ äेणी: पूरे टैबलेट म¿ मौजूद ĆेØ। कुल मि लाकर प र© णाम: असामाƪ छ वि यां - 561, सामाƪ छ वि यां - 585।
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चरण 4. मॉडल को Ý शि Ćि त करना
जब कĆाएं भर जाएं, तो "AI Model" टैब पर वापस आएं। "Ý शि Ćण से टि ंĩ" समूह यह नि ºधा र© त करता है कि  कैसे सीखना है।

Ý शि Ćण से टि ंĩ। छ वि  का आकार = 150 — यह Óि ड के सेल के आकार के अनुÌप है।

पैरामीटर इसका ÿा मतलब है इसे कैसे चुन¿

मॉडल कि तनी बार पूरी जानकारी देखेगा?
सेट

100 का परीĆण के लि ए, 300 का उपयोग वाȫ वि क मॉडल के लि ए

Ý ति  Āª क कि तने चि Ø संसा धि त होते हÂ?
एक कदम

64 आमतौर पर उपयुô होता है; य दि  वी डि यो मेमोरी कम है, तो इसे
कम कर¿ ।

इन टुकड़ो ंको कि स आकार म¿ लाया जाता है? आकार Óि ड के सेल के समान होना चा हि ए (150), अ धि मानतः  एक व ºग;
फि र वे नि रीĆण कर¿ गे।

नेटव ºक का आकार: एन (नैनो), एस (छोटा), एम n — अ धि क ते¢, m — अ धि क सटीक

सीखने के लि ए ÿा इȫेमाल कर¿ 0 (जीपीयू), य दि  आपके पास NVIDIA Óा फि Ċ का ºड है, अƪथा सीपीयू।

डेटा तैयार करने की संĔा एक सामाƪ कंƶूटर के लि ए 8

"एआई मॉडल को Ý शि Ćि त कर¿ " पर Āª क कर¿ । बटन लाल हो जाएगा, और उस पर "एआई मॉडल को रोक¿ " लि खा होगा - इस बटन का उपयोग करके Ý शि Ćण को रोका
जा सकता है।
दाएं तरफ बटन के पास मौजूद र© ंग, पू ºणता के Ý ति शत को द ºशाती है, जो पू ºण कि ए गए चरणो ंकी संĔा के आधार पर है।

Ý शि Ćण की Ý Ñि या को "कंसोल" टैब म¿ द ºज कि या जाता है।

एक बार Ý Ñि या पूरी होने के बाद, "Ý शि Ćण और नि ºयात पू ºण" संदेश दि खाई देगा, और मॉडल ¥ोǱर म¿ एक ¥ाइल भी होगी।
best.onnx. यह एक Ý शि Ćि त मॉडल है।

शुÌ: TRAIN AI MODEL, 0 %. पू ºण: 100 %.

Ý शि Ćण चल रहा है: "STOP AI MODEL" बटन, र© ं ग 3 % (100 युगो ंम¿ से 4) दि खा रही है।
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कंसोल: Ý शि Ćण के लि ए Ȫ»ª ंग। Ý शि Ćण और मॉडल के नि ºयात के बारे म¿ सूचना।
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चरण 5. नि रीĆण
पूरा काम "Inspect" टैब पर होता है। सबसे पहले, मॉडल चुन¿, फि र नि रीĆण के ĆेØ को चि ȿि त कर¿  और चुन¿ कि  कि स सि ğल पर
Þेम लेना है।

5.1. मॉडल को असाइन कर¿
"इंȳेò टैब खोल¿ और " नि रीĆण के लि ए .ONNX मॉडल चुन¿" पर Āª क कर¿ ।"

मॉडल ¥ोǱर म¿ "best.onnx" नामक ¥ाइल नि ºदि ș कर¿ ।

" नि रीĆण कĆाओ"ं पं ôª  यह द ºशाएगी कि  मॉडल वि भि Ƥ Ýकार की चीजो ंको अलग करने म¿ सĆम है (उदाहरण के लि ए, 1 - असामाƪ, 2 - सामाƪ)।

इंȳेò टैब: मॉडल को नि यं Øि त करने के लि ए तीन बटन। मॉडल ¥ोǱर म¿ "best.onnx" नामक ¥ाइल का चयन कर¿ ।

एआई का उपयोग न कर¿  अȯायी Ìप से वि ȓेषण को बंद कर देता है, ले कि न से टि ंĩ को नही ं मि टाता; मॉडल हटाएं इसे हटा देता है
मॉडल पूरी तरह से।

5.2. नि रीĆण ĆेØो ंको चि ȿि त कर¿
"ROI → Āास म¿ जोड़¿ ( नि रीĆण मॉडल)" पर Āª क कर¿ ।

संवाद म¿, आप कोई भी äेणी चुन सकते हÂ - नि रीĆण के लि ए यह महŶपू ºण नही ंहै, यह सामाƪ ĆेØ है।

"ओके + आरओआई खोल¿" पर Āª क कर¿  और उन ȯानो ंपर ĆेØ नि ºधा र© त कर¿  जहाँ उŬाद रखे जाएंगे। नि रीĆण ĆेØ
ÝŲेक कैमरे के लि ए अलग-अलग।

इंȳेò ĆेØ को चि ȿि त करने का बटन। पु șि ।
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नि रीĆण ĆेØ: कई गो लि यो ंके लि ए जाली लगाई गई है।

5.3. चुन¿ कि  कि स सि ğल का वि ȓेषण करना है
æोत हमेशा एक ही होता है: नए ÝोÓाम म¿, पि छला ÝोÓाम हटा दि या जाता है। पहले जांच के लि ए, "कैमरे" वि कǸ को चेक कर¿  -
वि ȓेषण ÝŲेक Þेम पर कि या जाएगा।

NVIDIA Óा फि Ċ का ºड है: GPU को चालू कर¿ । Ýोसेसर पर वि ȓेषण: जीपीयू हटा दि या गया है।

तरीका कैसे चालू कर¿ कब उपयोग कर¿

कैमरे के माƐम से "कैमरे के माƐम से" चेक बॉĊ नि रंतर नि गरानी; ग ति  को " वि ȓेषण" Ⱥाइडर Ƌारा सी मि त कि या गया है।
"सेकंड म¿" नामक टैब पर

टाइमर के माƐम से "टाइमर" के वि कǸ को चेक कर¿  और
अंतर, मि लीसेकंड

सटीक और दु ºलभ नि यंØण – उदाहरण के लि ए, Ý ति  सेकंड एक बार

एƒोडर के बारे म¿ "एƒोडर के अनुसार" के लि ए चेकबॉĊ एक एƒोडर के साथ कƫेयर: वि ȓेषण, जो तय की गई दूरी पर आधा र© त है

ट»ि गर के माƐम से ट»ि गर सूची म¿ से एक कनेĄन का चयन
कर¿

कैमरे के Ýवेश Ƌार पर लगी बाहरी स¿सर: Þेम उस Ćण म¿ लि या जाता है
उŬाद की डि लीवरी - यह सबसे सटीक तरीका है।



engiAI Ethernet System - Ŷ र© त शुËआत पृȚ 17

नि रीĆण चल रहा है: ÝŲेक ĆेØ के लि ए एक मानक नि ºधा र© त कि या गया है - सामाƪ, और बाकी ĆेØ असामाƪ हÂ।

सुझाव। य दि  प र© णाम अ नि ȋि त है, तो कैमरा टैब पर वापस जाएं और एĊपोजर, कंट» ाȪ और रंग को समायो जि त कर¿  - नि रीĆण के
बाद, छ वि  को उसी तरह दि खना चा हि ए जैसा कि  आपने तȼीर¿  लेते समय देखा था।

रंग और एĊपोजर के पैरामीटर वि ȓेषण की सटीकता को Ýभा वि त करते हÂ।
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एक नया व ºग जोड़¿ और मॉडल को फि र से Ý शि Ćि त कर¿
इस मॉडल को ब¤ाया जा सकता है: उदाहरण के लि ए, normal और anomaly के अलावा, पूरे टैबलेट fulltable के लि ए भी एक
Āास जोड़ी जा सकती है। Ñम वही है जो पहले सेट करते समय इȫेमाल कि या गया था।

"AI मॉडल" टैब पर, "ROI → कĆा म¿ जोड़¿ (Ý शि Ćण मॉडल)" पर Āª क कर¿ , और एक नई नाम द ºज कर¿ ।
नीचे दि ए गए संवाद बॉĊ म¿ टेċ लि ख¿ और "ठीक" पर Āª क कर¿ , फि र "आरओआई" (ROI) खोल¿।

नए äेणी के उŬादो ंपर ĆेØ चि ȿि त कर¿  और तȼीर¿  ल¿।

"AI मॉडल को Ý शि Ćि त कर¿ " पर Āª क कर¿  और 100% होने तक ÝतीĆा कर¿ । ¥ाइल "best.onnx" को फि र से लि खा जाएगा।

"इंȳेò" टैब म¿, "best.onnx" को फि र से चुन¿ - "Āासेस" पं ôª  म¿ तीसरी Āास दि खाई देगी।

नई "fulltable" äेणी सूची म¿ शा मि ल है। "फुलटेबल" व ºग के लि ए पूरे टैबलेट पर ȯª त ĆेØ।

पुनः  Ý शि Ćण के बाद, मॉडल तीन äे णि यो ंको अलग करने म¿ सĆम है। सामाƪ, पू ºण ता लि का, पू ºण ता लि का, वि संग ति ।

इस Ýकार, कई Ýकार की कĆाएं और कई नि रीĆण ĆेØ बनाए जा सकते हÂ। यह ÝोÓाम को सपो ºट करता है।
बÏ-मॉडल (एक कैमरे पर कई मॉडल, ता कि  समान äे णि यो ंको आपस म¿ à मि त न कि या जाए - समूह)
"बÏ-मॉडल नि रीĆण" (इंȳेò टैब पर), बÏ-कैमरा Ýणाली और बÏ-ĆेØीय कवरेज।
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इसके बाद: र© जेòर, ट»ि गर, सामाƪ मॉडल
7.1. र© जेòर (आउटपुट टैब)
र© जेòर नि रीĆण के प र© णाम को का ºरवाई म¿ बदल देता है: नेटव ºक पर संदेश भेजना या कैमरे की डि Ȧीट आउटपुट को बदलना।
बाईं ओर, कैमरा → मॉडल → Āास → ĆेØ का एक ट» ी है; यह नि यम कि सी वि शेष कैमरे के लि ए कि सी वि शेष ĆेØ के लि ए बनाया
जाता है।

उस ĆेØ को चि ȿि त कर¿  जो पेड़ म¿ है, और "+ नई TCP" या "+ नई डि Ȧीट" पर Āª क कर¿ ।

`Правило` समूह म¿, उस `AI व ºग` का चयन कर¿ , जि सके अनुसार यह स Ñि य होगा (उदाहरण के लि ए, वि संग ति ), और अंतराल नि ºधा र© त कर¿ ।
दोहराव।

TCP के लि ए, रोबोट या पीएलसी की IP पता और पो ºट, कमांड और डेटा नि ºदि ș कर¿ । {zoneId} के लि ए वि कǸ उपलǈ हÂ।
{zone} {class} {conf} {camera} {model} {time} {date} और {data} ( "अपनी जानकारी" ¥ीǱ) - इस पर Āª क करना
यह डेटा म¿ एक Ý ति ȯापन जोड़ता है।

अलग-अलग आउटपुट के लि ए, लाइन, ȫर और पȃ की अव धि  का चयन कर¿ ।

कनेĄन की जांच / टेȪ भेज¿ / ĆेØ के स Ñि य होने का अनुकरण कर¿  — पूरे Ý Ñि या की जांच।
कोई दोष ÝŲाशा के बि ना।

" नि यम को सहेज¿" पर Āª क कर¿  - बि ना इसके यह नि यम काम नही ंकरेगा। इस नि यम के Ýभाव को " वि ȫृत" टैब पर देखा जा सकता है।
"सрабатывания का लॉग"

आउटपुट वि ंडो: बाईं ओर एक "डेटा" ĆेØ और दाईं ओर TCP-पेलोड भेजने का नि यम।

7.2. बाहरी स¿सर से ट»ि गर ( ट»ि गर वि ंडो)
मुĔ मोड: कƫेयर के लि ए, कैमरा स¿सर से वि द्युत संकेत के माƐम से एक Þेम कैɻचर करता है - सबसे सटीक कैɻच र© ंग का Ćण।
" ट»ि गर" वि ंडो म¿, स¿सर, कैमरे की कनेòर (HIKROBOT या SICK 6 पि न), कैमरे और स¿सर के आउटपुट के Ýकार (PNP - सामाƪ
मामला, NPN - एक पुल-अप Ý ति रोधक की आवȑकता) का चयन कर¿ , "कनेĄन बनाएं" पर Āª क कर¿  और दि ए गए आरेख के
अनुसार स ºकि ट को इकňा कर¿ । फि र, " ट»ि गर" सूची म¿ से कनेĄन और "इनपुट पर + के साथ वि ȓेषण" Þंट का चयन कर¿ ।
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महŶपू ºण। कैमरे पर "पापा" कनेòर और केबल पर "मǢा" कनेòर एक दूसरे के द ºपण छ वि  हÂ। एकमाØ मा ºगद ºशन कंुजी (ओब
की बड़ी कट) है। संप ºक म¿ Øु टि  का मतलब है कि  बि जली और आउटपुट दोनो ंही जल गए हÂ। आउटपुट बटन म¿ कनेĄन और
टेȪर का उपयोग करके जांचने का तरीका दि खाया गया है।

7.3. सामाƪ मॉडल और से टि ंĩ
सामाƪ मॉडल - एक मॉडल को एक साथ कई कैमरो ंपर कैसे ȯा पि त कि या जाना चा हि ए: एक सेट
इसे एक वि शि ș नाम के तहत संर Ćि त कि या जाता है और यह कैमरो ंके लि ए पूरी तरह से नि ºधा र© त होता है।

से टि ंĩ → ¥ाइल म¿ सहेज¿ सभी ÝोÓाम से टि ंĩ (कैमरा, मॉडल, नि यम) को नि ºयात करता है -
ȯापना या कि सी अƪ कंƶूटर पर ȯानांत र© त करने से पहले उपयोग करने के लि ए सु वि धाजनक; ¥ाइल से लोड कर¿
वे उƮ¿ वापस कर देता है।

इसके साथ-साथ, स Ñि य कैमरे से वी डि यो र© कॉ ¼डि ग और लाइस¿स की खरीद भी शा मि ल है।

कंसोल - प Øि का: कैमरो ंका कनेĄन, Ý शि Ćण की Ýग ति , र© जेòर का स Ñि य होना, चेतावनी।
अगर कुछ गलत है, तो सबसे पहले यहाँ Ɛान द¿।
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शुËआत के लि ए एक सं Ćि ư चेक लि Ȫ
य दि  प¤ने का समय नही ंहै, तो यहाँ संपू ºण लĈ का Ñम दि या गया है।

कैमरे → «+ कैमरे जोड़¿» → अपने कैमरे को चि ȿि त कर¿  → जोड़¿।

"कैमरा" टैब: र© ¢ॉǽूशन सेट कर¿  → "एआई के लि ए ऑटो-एडजȪ" → "से टि ंĩ सहेज¿"।

एआई मॉडल टैब → "एक नया एआई मॉडल बनाएं" → नाम नि ºदि ș कर¿ ।

«ROI → Ý शि Ćण मॉडल म¿ जोड़¿» → व ºग anomaly → «एक Óि ड बनाएं» 150×150 → ȯा पि त कर¿
दोषपू ºण उŬादो ंके ĆेØ → "छ वि  ल¿"।

ठीक उसी तरह, "normal" äेणी के उŬादो ंके लि ए भी यही नि यम लागू होगा।

Ý शि Ćण से टि ंĩ: इमेज साइ¢ 150 → AI मॉडल को Ý शि Ćि त कर¿  → 100% होने का इंतजार कर¿  → best.onnx Ýाư कर¿ ।

इंȳेò (Inspect) टैब → "ऑǄेò डि टेĄन मॉडल (Object Detection Model) का चयन कर¿ " → यहां `best.onnx` द ºज कर¿ ।

«ROI → नि रीĆण के मॉडल म¿ जोड़¿ (Āास म¿)» → नि रीĆण ĆेØो ंको चि ȿि त कर¿ ।

"कैमरे" (या ट»ि गर का चयन) सेट कर¿  और सु नि ȋि त कर¿  कि  नि ºदि ș ĆेØो ंपर सही का ºरवाई हो रही है।
कĆाएँ।

10 आउटपुट → ĆेØ का चयन → वि संग ति  के लि ए नि यम → "ĆेØ की स Ñि यता का अनुकरण कर¿ " →
" नि यम को बनाए रख¿।"

य दि  कुछ गलत हो गया

लĆण जाँच करने के लि ए

कैमरा सूची म¿ दि खाई नही ंदे रहा भोजन और केबल; SICK के लि ए - IDS कैमरा मैनेजर; HIKROBOT के लि ए
आपातकालीन बंद होने का इंतजार कर¿  और " फि र से कनेò" कर¿ ।

चि Ø काला/Óे/गलत रंगो ंका है। कैमरा → "AI के लि ए ऑटो-से टि ंग"; रंगीन SICK के लि ए - बायर का लेआउट और ȉाइट बैल¿स

यह मॉडल कĆाओ ंको à मि त कर रहा है। वि भि Ƥ Ýकार की वȫुओ ंकी संĔा कम है; तȼीर¿  अलग Ýकाश म¿ ली गई हÂ; इमेज का आकार
यह को शि का के आकार के समान है

Ý शि Ćण धीमा हो जाता है या बÏत धीमा डि वाइस = सीपीयू, य दि  NVIDIA Óा फि Ċ का ºड नही ंहै; बैच साइ¢ को कम कर¿ ; कंसोल देख¿।

नि रीĆण वि फल हो जाता है ÿा best.onnx चुना गया है; ÿा नि रीĆण ĆेØ हÂ; ÿा टेǛो æोत चालू है (कृपया
कैमरा / टाइमर / ट»ि गर); AI ÙेशोǱ बÏत अ धि क नही ंहै

"N ĆेØो ंम¿ बनाएं" नि यम चुप रहता है ÿा " नि यम सहेज¿" वि कǸ पर Āª क कि या गया है; ÿा "स Ñि य" वि कǸ चेक कि या गया है; ÿा नि यम का व ºग उपयुô है?

मॉडल का उŦर


