engiAl Ethernet System

BOLGE-CIFT — Baskili devre kartlarinin ve montajlarin
gorsel denetimi

engiAl arayiiziiniin Tirkce sirimi yoktur; programi ingilizce arayiizle
kullanin. Bu kilavuzda diigme ve alan adlari Tirkceye cevrilmistir —
programda ingilizce karsiliklarini arayin.

Kontroliin 6zii, BOLGE-CiFT'in coklu bolge 6zelligidir. Plakada, kontrol edilmesi
gereken her bir eleman icin ayri bolgeler isaretlenmistir. Her bir model, her bolge igin
"normal / anormallik" olmak Uzere iki sinif tanimlar ve yalnizca bu sinirlarda karar verir.
Ornegin, kilavuzda iki bélge: C30 kondansatérii ve BR1 kdpriisi; gercek bir plakada
onlarca sayida bolge olabilir, ancak yontem aynidir.

Sentetik veri — bir elemanin tabandan otomatik olarak kaydirilmasi. Program, parcayi
ve etrafindaki (hatlar, izler, taban rengi) devre Gzerindeki alani birlikte alir, alani parganin
boyutuna kadar kicultir ve parcayi kaydirir veya dondurdr. Egitim icin gereken kusurlar,
tek bir kusurlu kart tizerinde degil, iki tiklama ile elde edilir.

Kullanim kilavuzu: Kamerayi nasil baglayacaginiz, bélgeleri nasil
tanimlayacaginiz, hizalama bdélgesini nasil kaydedeceginiz, normal ve
anormal durumlari nasil gériintileyeceginiz, modeli nasil egiteceginiz,
denetimi nasil baslatacaginiz ve denetimi nasil bir robot veya PLC'ye
baglayacaginiz: Sesli uyarilar, SICK ve HIKROBOT kameralarinin ayrik cikislari
ve TCP mesajlari araciligiyla.

Adim 1 2. Adim 3. Adim 4. Adim 5. Adim 6. Adim
Kamera Alan bolimleri Normal ve Egitim Denetim Cikiglar ve TCP
icin 1zgara Anormal
Durumlar

Tum ekran gorintileri, calisan bir programdan alinmistir: vtlift yazilimi, 3264 x2448 ¢ozinurlige sahip USB kamerasi,
model_4 modeli, 256x256 ¢ozlinlrlige sahip iki bolge (C30 kondansatori ve BR1 kdprisi), gri tonlarinda egitilmis.
Program, HIKROBOT (GigE ve USB3) kameralari, SICK picoCam (uEye), USB/web kameralari ve RTSP (izerinden galisan IP
kameralariyla calisir. 3. stirim - Eyliil 2026.
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Icerik
1. engiAl ve BOLGE-CIFT yéntemi neden kullaniliyor?
1.1. Bu yontem, tim kareyi siniflandirmaya kiyasla ne gibi avantajlar saglar?
1.2. Hiz: Yapay zeka, yalnizca gerekli bolimleri inceler.
1.3. Ne kadar dogruluk beklemeli: Kendi kameramiza gére hesaplama
1.4. Hizli Baslangic: Ayarlar belirlenmis, bolgeler ve model birkag tiklama ile ayarlanmis
2. Program arayliziini sadece bir dakikada olusturun
3. Kameralar: Baglanti ve Ayarlar
3.1. Hangi kameralar destekleniyor?
3.2. KAMERA CAMI: eklemek, yeniden baglamak, silmek
3.3. "Kamera" sekmesi: HIKROBOT ve SICK icin
3.4. Kamera sekmesi (USB/web kamerasi icin)
3.5. Kaydedilmis kamera ayarlari (6nceden tanimlanmis profiller)
3.6. GigE aginin ve yeniden baglantinin kurulumu
4. BOLGE-CIFT modeli: Agdan egitilmis modele gegis
4.1. Yontemin yapisi: Tek model, her bélge igin ayri bir sinif
4.2. Bir model olusturun
4.3. Odeme alanindaki bélgeleri isaretleme
4.4. Referans noktasi: hizalama alani
4.5. Bolgesel goriintiileme: normal ve sentetik veri
4.6. Yapay veri hatasi: Eleman, temele birlikte kayar
4.7. Bélge Bozukluklari: Ayar Secenekleri
4.8. Referans noktalari ve bolgeler: Lehimleme noktalari ve bélge diizenleyicisi
4.9. Modelin Egitimi
5. denetim
5.1. Modeli belirleyin ve bolgeleri kontrol edin
5.2. Taninabilir alanin esik degeri
5.3. Hareketli bant: Her pozisyonda kullanilabilen ¢6zim
5.4. Hangi sinyali analiz etmeli?
5.5. Sari bolgeler: Bolgeyi tiklayarak kapatin
5.6. Ekran ve konsolda neler gorilebilir
6. Tetikleyiciler: Kameranin girisine yerlestirilmis dis sensor
7. Cikislar: Ayrilabilir, kameralardan gelen ayrik sinyaller ve TCP
7.1. Rehber: CIKISLAR: iletisim bilgileri ve test cihazi ile kontrol
7.2. Cikt Penceresi: Bolgeye uygulanacak kural
7.3. TCP paketi, robot veya PLC'ye gonderilir
7.4. Kameranin ayrik cikisi
7.5. Sesli uyari: Her bolge icin ayri ses
7.6. Tetikleme kayitlari ve veri tabani
8. Diger modlar ve gorevler
9. Ayarlar, konsol, gereksinimler ve lisans
10. Kisa kontrol listesi ve ariza tespiti
Nasil kullanilacak: Bolim 1, yéntemin neden gerekli oldugunu ve elde edilecek sonucu aciklar. 3-5. bolimler, bos bir programdan calisan bir denetime gegis stirecini

anlatir; bu bélimleri sirayla uygulayin. 6-7. bolimler, sensérlerin, gikislarin ve TCP baglantisinin nasil kurulacagini agiklar. 8-10. boltimler, diger 6zellikler, ayarlar ve
kontrol listesini icerir.
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1. engiAl ve BOLGE-CiFT yéntemi neden kullaniliyor?

engiAl Ethernet System — Uretim hatti icin gorsel denetim yazimidir. Endistriyel veya normal bir kameradan alinan bir gériintiyd, bolgelere
ayirir, her bélgeyi egitilmis bir sinir agiyla kontrol eder ve sonucu bir kamera ¢ikis sinyali, bir robot veya PLC'ye gonderilen bir TCP mesaji veya
bir giinlik kaydi olarak dénustiirir. BOLGE-CIFT yéntemi, "her yerde dogru" olan riinler icin tasarlanmistir: baskili devre kartlari, montajlar,
parcalarin biriktirme kutulari, diizenlenmis ambalajlar.

1 model 2 bolge =5 px 2 kez

Tum bolgelere, yiizlerce farkli Ornek olarak, C30 "Normal / kusur" ayarinin Canli 6rneklerden, normal ve
model yerine, tek bir model kondansatori ve BR1 koprisi uygulandigi elemanin sentetik kusurlara kadar,
uygulanacak. gosterilmistir. Bu bilesenler, kaydiriimasi egitim amagl

bir devre tzerinde onlarca
sayida bulunabilir.

1.1. Bu yontem, tiim kareyi siniflandirmaya kiyasla ne gibi avantajlar saglar?

Standart yaklasim, tiim kare veya tiim bolgeler i¢in "normal / anomali" olmak tzere iki sinif iceren tek bir model kullanmaktir. Ancak, bu
sistem Uzerinde calismaz: K&pri BR1'in bulundugu 2. bolgedeki bos alan - bir hata, ayni bos alan baska bir bélgede ise - normaldir. Bu iki
sinifi tek bir modelde ifade etmek mimkin degildir. Diger ug nokta ise, her bir parcayi ayri bir modelle ele almak; bu da onlarca egitim ve
onlarca dosya gerektirir.

BOLGE-CIFT, bu durumu su sekilde ¢éziiyor: Tek bir model kullanilir, ancak bélgelerin sayisina gére de sinif sayisi belirlenir. "Bélge" bir parca
etrafindaki dikdortgen seklindedir. "Sinif", agin 6grendigi resimlerin bulundugu bir klasérdir. Her bolge kendi iftiyle calisir: zone_ee1
(normal bolgeler 1, 6rnegin C30 kondansatori) ve zone_601_anomaly (kusur bolgeleri 1); zone_002 ve zone_002_anomaly ise BR1 kdprisu. 1.
bolgeyi kontrol ederken, program sadece onun ciftine bakar, 2. bolgeyle ilgili cevaplar kullaniimaz. Anomali siniflari istege baglidir: Kusur,
bélgenin gérinimind degistirir ve "normal” givenilirligi otomatik olarak diiser; ancak sentetik veri (4.6. bolim) ile tek bir tiklama ile
olusturulabilir ve guvenilirligi dnemli dl¢tide artirir.

D USB Camera

Canli gériintiideki devre érnegi: iki alan — sag Ustteki BR1 k&priisii ve sol altindaki C30 kondansatér, her ikisi de "normal" olarak isaretli yesil renktedir. Mavi gizgiler
hizalama alani sinirlarini, mavi noktalar ise devrenin cercevede bulunan referans noktalarini gosterir.

iki kisinin arasindaki karar Baskasina ait sinyal normal sekilde gecemez

17 numarali bélgeyi degerlendirirken, agdan yalnizca iki gikis Eger bir veya iki sinyal alani, agin %10'undan daha az sinyal
dikkate alinir: "normal 17 numaral bolge" ve "17 numaral yakalarsa, bu alan "taninmayan" olarak kabul edilir. Bu, farkli bir
bolgedeki anomali”. Diger yuzlerce sinif, ¢éziimde yer almadigi sinyal veya sinyal alaninin kaymasi anlamina gelir. Bu tir bir alan,

icin, benzer komsu boélgeler de sonuglari etkilemez. normalde yiksek olasilikla degil, bir kusur olarak kabul edilir.
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Hata, bolgeyle orantilidir

Sentetik hatalarin boyutu ve konumu, bdlgenin boyutuna oranla
belirlenir. 8 MP'lik bir karedeki, bir elemanin 0,5 milimetrelik
kaymasi fark edilmezken, 128x128 px'lik bolgede bu, 5-6 piksellik
bir degisimdir ve bu, belirgin bir miktardir.

Hedef aralik: “normal / kusur"

Sentetik veri, normal degerlerde 0-2 px araliginda bir varyasyon
gOsterirken, sentetik veri kusurlarinda 5 px'lik bir kayma gosterir.
Ag, bu araliga odaklanir, rastgele aydinlatma farkliliklarina degil.

Her pozisyonda 6l¢iim

Operatdr, plakanin detayli kismini cercevede isaretler. Her bir

cerceve, referans noktalarina gore hizalanir ve kontrol alanlari,
plaka 180 derece dondirilmus veya kaydiriimis olsa bile (4.4.
bolim), yeni plakanin tzerinde bulunur.

Anormal durumlar adim adim raporlanmaktadir

Sayfa 4

Tam izin
108-137 px boyutundaki alanin, neredeyse hig 6lceklendirme

yapilmadan aga génderilmesi. Tum kareyi ayni 128 px'e
sikistirmak, on kat daha fazla detay kaybina neden olurdu.

Hedeflenen sonug

Her bolge, kendine 6zgi bir adres (model, tablo, hiicre) ve bir
isimle tanimlanmistir. Her bdlgeye, sesli uyari, bolge numarasiyla
TCP iletimi veya guvenlik kamerasi cikisi gibi kendi kurallariniz
uygulanabilir.

Plakadan kaynaklanan kusur

Sentetik kusur, gizilmis bir leke degil, ayni zamanda plakayla
birlikte kaydirilmis veya donik bir elemandir. Model, "eleman <
plaka" arasindaki iliskiyi 6grenir, ancak sadece lekenin rengini
degil. Bu islem iki adimda (4.6. bolim) yapilir.

Kusur, yalnizca gercekte meydana geldigi yerlerde siniflandirilir: lehim baglantilari, eksik parcalar, kaymalar, cizikler. Model gtincellenirken,

ag ayni kalir.

1.2. Hiz: Yapay zeka sadece gerekli kesimleri inceler

Yapay zeka asla tam bir gortintl almaz. Her alan icin sadece o alanin dikddrtgeni kesilir ve alan numarasi, iki sinifli bir secim yapar. Ayni
cercevedeki alanlar paralel olarak (dort hatta kadar) degerlendirilir, tim alanlarin sonuglari tek bir paket halinde ekrana gonderilir, tek tek

alanlar yerine.

¢ Analiz hizi, zamanla belirlenir. "Kamera sek basina analizler (Al)" kaydiricisi, "Kamera sek basina N sayida analiz" anlamina gelir ve "her
N'inci kare" anlamina gelmez. Sinir, kamera frekansi ve ¢ikarim suresidir.

® Varsayilan olarak GPU kullanilir. Cikarim, ONNX Runtime ve CUDA araciliiyla yapilir; eger NVIDIA marka bir ekran karti yoksa, program
otomatik olarak islemciye gecer ve bu durumu durum béliminde belirtir (PU (CUDA) veya CPU).

® Gereksiz verilerden arindirilmis tamponlar. Veriler, tek bir seferde islenerek ve yeniden kullanilarak, kareden kareye degisen analiz

streleri olmadan ayrilir.

e Gorev icin model. BOLGE-CIFT programi, giris boyutunu otomatik olarak 128 px olarak ayarlar ve YOLO11 agini "s" boyutunda kullanir:
Bolgenin kesimi neredeyse hic 6lceklenmez ve ag, yuzlerce sinif ¢ifti icin yeterli kapasiteye sahiptir.

¢ Otomatik bant, is giicii tasarrufu saglar. is giicl, anakart arama siirecinde daha az siklikla kullanilir; anakart arama ve hizalama iglemi

bir kez yapilir ve ardindan kesim islemi gerceklestirilir.

® "Goriinti, analizi engellemez. Pano, saniyede en fazla 25 kez yeniden cizilir ve yalnizca yeni kamera cercevesinden elde edilen goriinta,
ekranda goriintilenmeden 6nce panonun boyutuna indirilir. Log, arka planda bir akis tarafindan dosyaya yazilir. 8 megapiksel
¢6zUnurltkld bir cerceve ve yizlerce alana sahipken, arayiiz hala duyarli kalr."

Video ekraninin Ust kisminda, gercek degerler goriintileniyor: fps (saniye basina kare sayisi) ve son analizdeki milisaniye degeri, ayrica Eff

(saniyede tamamlanan analiz sayisi) de gosteriliyor.

1.3. Ne kadar hassasiyet beklemeli: Kendi kameranizla hesaplayin

Program, kamera ve lensin 6zelliklerine bagli olarak "0,5 mm" gibi bir hassasiyet vaat etmez. Hata payi, bir Griintin bir milimetreye disen
piksel sayisi ve modelin egitildigi sinirla belirlenir. Bu, iki satirda hesaplanir:

px/mm = karenin piksel cinsinden genisligi / goriis alaninin milimetre cinsinden genisligi
En kiicik fark edilebilir kayma yaklasik olarak 5 pikseldir ve bu deger, pikselin milimetreye oranina bdliinerek

hesaplanir

5 px — 6nerilen anomali ayarlarinda sentetik kaymanin alt siniri (normal degerinin dagilimi ise 0-2 px). Varsayilan ayarlar 11 px/mm Uzerine
gore hesaplanmistir: Bu dlgekte 0,5 mm, 5-6 px'e denk gelir ve bu, tasarim asamasinda belirlenen hedeftir. Kendi degerlerinizi girin:

Kamera (kare boyutu) Goris alani: 100 mm
3264 px (USB 8 MP, fotograflardaki gibi)

2448 px (HIKROBOT 5 MP) 0,04 - = 0,2 mm

0,03 mm/px — kayma = 0,15 mm

200 mm 300 mm 400 mm

006 - =03mm 009 -=045mm 0,12 - = 0,6 mm

008 - =04mm 0,12 - = 0,6 mm 0,16 —» = 0,8 mm
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1920 px (SICK picoCam, HIKROBOT 2 MP) 0,05 - = 0,25 mm 0,10 - =05mm 0,16 - = 0,8 mm 0,21 — yaklasik 1,0 mm

Onemli. Bu, ani bir 1sik degisiminde ve sabit 1sikta bir elemanin kaymasini degerlendirmek icin kullanilan bir yéntemdir. Gergek sinir,
"BOLGE-CIFT: alan < model" diigmesi ve esik tanima béliimii (5.2) ile kontrol ederek belirleyebilirsiniz: Her alanin kendine 6zgii bir
kesimi vardir, bu nedenle de kendine 6zgu bir gtvenilirligi vardir. Kameranin gorus alani ne kadar kiiglk ve piksel sayisi ne kadar fazlaysa,
modelin fark edebilecegi hata o kadar kuigiktar.

1.4. Hizh Baslangig¢: Ayarlar belirlenmis, bolgeler ve model birkag tiklama ile ayarlanmis

Bu yontem, makine 6grenimi konusunda deneyim sahibi olmayan bir teknisyenin, tek bir vardiya icinde calisan bir model elde etmesini
amaclamaktadir. Programin veritabaninda énceden segilebilen tim parametreler ve ayarlar bulunmaktadir:

Dakikada alanlar. ROI diizenleyicisinde, belirli bir 6genin etrafina bir cerceve ¢izin ve alanin boyutunu (6rnegin, 256 px) belirtin. Eger ¢ok
sayida 6ge varsa ve bunlar diizglin bir sekilde siralanmissa, tiim tablo Gzerinde cerceve cizin; program otomatik olarak satir ve sttunlari
sayacaktir.

Sentetik veri, normal ve hatali 6rnekler 6nceden ayarlanmistir. "Varsayilan", "Eleman Kaydirma" ve "Renk ve Boya" digmeleri,
onceden tanimlanmis profilleri etkinlestirir. Cekim diigmesine basilmadan 6nce, dosya sayisi, kamera kareleri ve beklenen stire
goruntdlenir.

Egitim parametreleri otomatik olarak ayarlanir. ilk gorinti alindiktan sonra, program asagidaki ayarlari yapar: Gériinti boyutu 128,
model boyutu "s", epoch sayisi 50, batch boyutu 64. Egitim sirasinda, anormallik siniflariyla cakisan artirilmis veri (augmentasyon)
teknikleri devre disi birakilir.

Kamera, diigme ile ayarlanir. "Al (her kare icin) otomatik ayar", pozlama, kontrast, renk tonu ve beyaz dengesini otomatik olarak
ayarlar; USB kameralar icin "Sekil bazli otomatik ayar" ve "Parametreleri sabitle" secenekleri mevcuttur.

Kamera ayarlari koleksiyonlari. Segilen parametreler, belirli bir isim altinda kaydedilir ve listeden segilebilir. Kamera, bu ayarlari hemen
alir ve hafizasinda saklar.

Ciktida tek bir ONNX dosyasi bulunur. Egitilmis model otomatik olarak disa aktarilir ve hemen denetim icin atanir, ek adimlar
gerekmez.

Tam yol: Kamerayi bagla — Model olustur — Alanlari isaretle — Hizalama bélgesini belirle — Birden fazla calisir kart Gzerinde "Alanlara gore
fotograf" olustur — "Alanlardaki anormallikler" — Al modelini egit — "Inceleme" sekmesi. Bundan sonra, ses, cikislar ve TCP'yi alanlara
baglamak gerekiyor. Baslamak icin gerekenler: Windows 10/11 isletim sistemine sahip bir bilgisayar (hizli inceleme icin NVIDIA ekran karti),
bir kamera, bir calisir kart ve egitim ortamini kurmak igin bir internet baglantisi. Calismayan kartlar gerekli degil.
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2. Program arayiiziinii sadece bir dakikada olusturun

Ana pencere iki kisma ayriimistir. Sol kisimda, kameralardan gelen canli video ve tizerinde bulunan durum ¢ubugu yer almaktadir. Sag kisimda
ise, tuim kontrollerin bulundugu sekeli iceren bir panel bulunmaktadir. Bu bolimler arasindaki sinir siiriiklenerek degistirilebilir; program, tim
pencerelerin boyutlarini, konumlarini ve diizenini kendi veritabaninda kaydeder.

=
engiAl Ethernet Systam

LIVE (Android): 32642448 [HD USB Camera]

&, UHCNEKUMA

© HEMCIO/IL30BATS MM £3 BIEPATL ONNX MO/IE/Ib /151 MIHCITEKLIUMA X YEPATL MOJIE/b.
D ROI — A0basuTs 5 Knacc (Mopens wrcnexumm)

© 30HA-TTAPA: 3011 — womeas (nposeputs, nopor)

MKuzoii KoHBEiiep: nnara B MCBOM NONOKEHMN  NEPHOA MG e e

0 ROI ~ lo6aswe Kknacc 5 BeiGpatyio wogens

+ [loGaswrs ONNX 5 cror

M Yaanurs suiGpannyio

i B o ramre MO B Aancmporo

[ ] 8 Moanueu normal/anomaly B Homep zoi

Ana ekran: Sol tarafta, iki bélgeye sahip (her ikisi de yesil — "normal") devre kartinin canli gériintiisi, sag tarafta ise "model_4\best.onnx" modeli ile "inceleme"
sekmesi. Canli akis etkinlestirilmis, "normal - 112 nokta" gdstergesi gorintileniyor.

Videonun iizerinde bulunan diigmeler

Diigme Ne agiyor
VIDEOYU SAKLA Ekrandaki gorintuyu kaldirir. Analiz sadece ¢izim isleminden tasarruf saglar.

CIKISLAR Bilgi kutusu: HIKROBOT ve SICK markali kameralarin ayrik gikis baglanti noktalari, test cihaziyla kontrol, ytik
baglantisi (bolim 7.1).

KAMERALAR

TRIGERLER
GENEL MODELLER

Diizen (Sutunlar)

ROI bolgelerini goriintiile

"Bagl kameralarin ayarlari" penceresi: kameralarin eklenmesi, yeniden baglanmasi, silinmesi ve donanimdan
okunan tiim parametrelerin gérintilenmesi (3.2 bolim).

Dis bir sensorl, semayla ve pinleme ile kameranin diskret girisine baglama (6. bélim).
"Kamera — model" adlandiriimis setler, tim standa tek bir segimle atanir (8. bolim).

Kag adet kamera goriintisinin yan yana gosterilecegi; "l" - tek kamera modu (secilen kamera buyutulmds),

wean

"Otomatik" - kameralarin kok sayisi, "3 - tim monitorde kameralar (Esc tusu).

Video Uizerinde bdlgelerin 1zgarasini cizmek gerekli mi?

Sagdaki sekmeler

Sekme Amac

Camera Secilen kameranin parametreleri: pozlama, gliclendirme, renk, ¢ozlinirlik, yapay zeka icin otomatik ayar, kaydedilmis
ayarlar, analiz hizi. Yapay zeka esigi burada yok, sadece "inceleme" sekmesinde bulunuyor.

OUTPUT Ayirici: bolgelerdeki kurallar - robot/PLC'ye TCP ile veri gonderimi, kameranin dijital cikislar ve sesli uyarilar, tetiklenme
glnlugu, veri tabani.

Al Model Model olusturma: klasor, siniflar, bolgelerin 1zgarasi, bolgelere gore fotograf, bolgelerdeki anormallikler, referans kartlari,
ayarlar ve egitim baslatma.

Inspect Calisma sekmesi: hangi model inceleme yapiyor, bélgelerin ve esigin kontrold, canli akis, hangi sinyalle kare alinacak, coklu
model denetleme yuvalari.
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Settings Araylz dili (14 dil), lisans satin alma, ayarlarin kaydedilmesi ve ylklenmesi, video kaydi.

Console Olay Gunligu: Kameralarin baglantisi, egitim sreci, ayiricilarin tetiklenmesi, uyarilar. Ekran, son 800-1000 satiri tutar, tim
bilgiler logs\engiai-*.1log dosyalarina kaydedilir.

Durum gubugu

Ekranin Uzerinde, aktif kameranin durumu gosterilir: LIVE (Android): 3264x2448 [HD USB Kamera] — tr, ¢c6zUnUrlUk ve isim; AT: WAITING veya
AI: GPU (CUDA) — model hangi donanimi kullaniyor ve son analiz igin ne kadar stire harcadidi; Net: toplam .. aktif .. Mbit/s — GigE
kameralarinin ag tzerindeki yiku (yesil, baglantinin %40'ina kadar; turuncu, %70'e kadar; daha sonra kirmizi). Exp Load seridi, cekim stiresinin
ne kadarini tutma suresi kullandigini gosterir: eger bu deger saga dogru hareket ederse, kamera belirtilen hizi tutamaz.

Her bir odanin duvar paneli, kendi adini, durumunu ( LIVE | AI:ON) ve yeniden baglanma digmesini icerir. Ekranin Gzerine sag tiklamak,
bdlge menislni acar; sag tiklayip striklemek, blyutilmis goriintl Gzerinde panoramik gortinim saglar.
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3. Kameralar: Baglanti ve ayar

3.1. Hangi kameralar destekleniyor

Tip Baglanti sekli Programdan yapilandirilanlar
HIKROBOT MV-CS Yerel MVS SDK. Sadece seri numarasi ile acgilir, Cikarim: 6 ps, artis (dB), FPS, ¢ozlnurlik (AOI), siyah seviyesi
(GigE, USB3) siralama 6nemli degildir. (0...4095), tuim GenlCam digmeleri (otomatik modlar, gama,

keskinlik, beyaz dengesi (R/G/B), dijital kaydirma, ters cevirme,
GigE paketleri). Parametreler, kameranin kendi UserSet1
bolimine yazilir. Line 0 giris, Line 1 gikisi, GPIO Line 2.

SICK picoCam uEye siriclsu. Kameranin, "dogru sekilde Kontrast, parlaklik: 0..100, kare hizi (FPS), ¢dztnarlik, siyah

(IDS uEye, GigE) yapilandiriimis" durumunda IDS Camera seviyesi: 0..255, piksel saat hizi, kazang artisi, donanim
Manager'da goriinmesi gerekir. Seri numarasi,  araciligiyla yapilan kirmizi (R) kanal gti¢lendirmesi/G/BCihazin
clinkl uEye'nin DevicelD'si her calistirmada gama araligi, Bayer diizeni. Parametreler, kamera bellegine
degisir. yazilir. Optokuplériin girisine bir tetik sinyali verilir, cikisi ise flas

devresine (150 mA) baglanir.

USB web kamerasi OpenCV lizerinden DirectShow, moniker 8K'ya kadar ¢ozlinurllk, FPS, tim strlcu 6zellikleri: parlaklik,

(listedeki seceneklerden: Android)  agisindan farklidir, bu nedenle ayni iki kamera kontrast, doygunluk, ton, keskinlik, gama, gli¢lendirme,
karistiriimaz. pozlama (otomatik), odak (otomatik), beyaz dengesi (otomatik),

aydinlatma kompanzasyonu vb. Sadece TCP Uzerinden
erisilebilir, ayri giris ve cikis yoktur.

IP kamerasi RTSP ‘rtsp://admin:parola@192.168.1.64:554/.. Pozlama, gliclendirme, ¢ozlintrlik ve FPS, kameranin kendi
seklinde bir baglanti, elle eklenir. web araylziinde ayarlanir. Programda ise bélgeler, model ve
TCP bilgileri bulunur.

Kamera sayisi tzerinde kesin bir sinirflama bulunmamaktadir: Pencereler, herhangi bir sayida 1zgara seklinde dizenlenebilir; gercek
durumlarda, 8 ve 9 kamera ayni anda calistirilmistir. Her kameranin kendi modelleri, kendi bolgeleri, kendi esik degeri ve kendi analiz hizi
vardir.

3.2. KAMERA EKRANI: Ekle, yeniden baglan, sil

o Videonun lizerinde bulunan "KAMERLER" diigmesine tiklayin. Bu, tiim ekranda "BAGLI KAMERLER AYARLARI" penceresini acacaktir
(kapatmak icin Esc tusuna basin).

o "x1 + Kameralari Ekle" dligmesine tiklayin. Program, ag ve USB baglantilarini tarayacak ve buldugu tim cihazlari tek bir listede
gOsterecektir: Hikrobot .. Seri Numarasi: .. IP Adresi: .., SICK .. Seri Numarasi: .. Cihaz Kimligi: .., Android ... SICK kameralarinin
taramasi 4 saniyeye kadar surebilir, ¢linkli GigE cihazi surrliclide aninda gériinmeyebilir. Kullanilan veya yanlis yapilandiriimis SICK
kameralari, nedeni belirtilerek A isaretiyle isaretlenecektir.

o istenen kameralari isaretleyin ve "Ekle" digmesine tiklayin. IP kameralarini " + RTSP baglantisi” digmesiyle ekleyin. Kameralarin
baglandigi stire boyunca, "Kamera gec¢" digmesiyle gecilebilir bir ekran gosterilir.

o Kamera, listede "Ad | Tiir | Seri Numarasi | CEVrimici veya CEVrimici Degil | AI: Acik | Ekran: Acik" seklinde bir satirda
goriinecek ve videolari ise ana pencerenin sol tarafinda yer alacaktir.

Asagidaki secenekler, segilen kamera igin gecerlidir: Kamera acik (aksi takdirde cihazdan baglantisi kesilir ve ekrandan kaybolur),
Video/bdlgeleri goster (sadece goriintiileme, analiz her zaman ¢alisir), Secilen kamera igin yapay zeka etkin. Baglantiyi Kes/Yeniden Bagla digmesi,
baglantiyl tamamen keser ve yeniden baglar, bdylece yapay zeka akisi yeniden baslatilir ve modeller yeniden yuklenir.

Pencerenin sag tarafi, cihaza baglandiginda okunan tim kamera parametrelerini, gruplari ve 6lgl birimleriyle birlikte gosterir: "Hangi
parametreleri gosterecegim", "Kameradan tekrar oku", "Kopyala". Bu sadece bir gortintileme alanidir; parametreleri degistirmek icin "Kamera"

sekmesini kullanabilirsiniz.

Onemli. HIKROBOT markali, GigE baglanti kullanan kamera, tek bir baglanti noktasiyla calisir. Programin beklenmedik bir sekilde
kapanmasi durumunda, kamera baglantisi "heartbeat" siiresi boyunca aktif kalir; program, 25 saniyeye kadar (10 deneme) bekler ve
"kamera baska bir islem tarafindan kullaniliyor" seklinde bir hata mesaji verir. SICK cihazlarinda, yanlis bir IP adresi tespit edildiginde,
program, eger IP adresi adaptoriin alt agina ait degilse, bir kez otomatik olarak diizeltmeye calisir.

3.3. "Kamera" sekmesi: HIKROBOT ve SICK igin

Bu sekme, mavi bir cerceveyle belirtilen kamera ile calisir. Program, baglandiginda kameraya herhangi bir veri yazmaz; kamera, gergek
degerleri temsil eder ve kaydiricilar bu degerlere gére ayarlanir. Ayarlari yalnizca "Parametreleri Kaydet" digmesine tiklayarak bilingli olarak
kaydedebilirsiniz.
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o Asagidaki alanlara, "Genislik (W)" ve “Yiikseklik (H)" degerlerini girin (veya yalnizca bu kameranin destekledigi boyutlari iceren listeden bir
6n ayari secin) ve '¢OZUMU UYGULA'" diigmesine tiklayin. Genellikle, kameranin tam cercevesi kullanilir. Boyut, kameranin AOI (Alan Of
Interest) adimina gére asagi dogru yuvarlanir.

o "Otomatik Ayar (Gériintiiye Gore)" secenegine tiklayin. Program, parlaklik dagiliminin 99,5'inci yiizdesinin 220...248 araliginda, asiri
parlama olmadan yer almasini saglamak icin, pozlama (6ncelik) ve kontrast (en fazla 40) degerlerini otomatik olarak ayarlar. Ardindan,
1,50'lik gamut, %115 doygunluk, %105 kontrast ve otomatik beyaz dengesi ayarlanir. "Otomatik" kutucugu isaretlendiginde, strekli bir
mod etkinlestirilir: 1sik degistiginde her 3 saniyede bir kontrol ve ayar yapilir.

e Gerekirse, asagidaki ayarlari elle yapin: Diisiis (Exposure) (mikrosaniye cinsinden, ms cinsinden deder, 1 s'ye kadar), Giiclendirme (Gain),
Birim Basina Cerceve Sayisi (FPS), Kara Seviyesi (Black Level). SICK igin ayrica Piksel Saat (Pixel Clock) (¢erceve sayisini ve minimum maruz
kalma suresini belirler), Giigclendirme Artisi (Gain Boost), Donanim Gami (Hardware Gamma), Kirmizi / Yesil / Mavi (WB Red / Green / Blue)
ayarlarini da kullanabilirsiniz.

o "Ayarlari Kaydet" digmesine tiklayin: camera_params\<SN>.ini dosyasi ve kamera bellegine (HIKROBOT icin "UserSet1" - varsayilan
ayarlar, SICK icin "EEPROM") kayit islemi gerceklesecektir. Sonug, digme Ulzerinde ("v Kaydedildi") gosterilecektir. HIKROBOT igin,
degisiklikten sonra 5 saniye icinde kameraya (UserSet1) otomatik olarak kaydetme secenegi bulunmaktadir.

"«Hikrobot: Kameranin Parametreleri (GenlCam)"

Sadece kameradan gelen bilgiler gortntilenir. Segenekler: Otomatik pozlama (Kapali / Tek / Strekli), Otomatik kontrast, Gama ve gama
modu, Keskinlik, Ton, Yogunluk, Otomatik beyaz dengesi, Kanal basina beyaz dengesi, Dijital kaydirma, Kara seviyesi etkin, FPS limiti etkin,
Yatay ve dikey cevirme, GigE: Paket boyutu, GigE: Paketler arasi gecikme, GigE: Bant genisligi limiti, Test goriintlsu. "Kamera parametrelerini
yeniden okla" diigmesi tabloyu yeniden yapilandirir.

“"GORSEL RENK" BLOGU

Bayyer diizeni (Auto / BGGR / RGGB / GRBG / GBRG), doygunluk 0...200 %, gama 0,30...3,00, kontrast 50...200 %, sifirlama diigmesi. Bu
yazilim, tim karelerin islenmesine uygulanir: gériintiileme, kaydetme, ¢ikarim ve egitim icin fotograflar, bu nedenle egitim ve denetim
sirasinda gorintt aynidir. HIKROBOT icin diizen, kameranin piksel formatindan alinir, renkli SICK cihazlari icin ise sensérden ve ilk kareye gore
ayarlanir.

Parametre Ne yapar Etkiledigi sey

Saniyedeki analiz (Al) Ust sinir, 1...200 Daha diistik deger, daha az video karti yikd; Kameranin
baglantisindan bagimsizdir

Al esigi "Kamera" sekmesinde tanimlanmaz Bolge tanima esigi - sadece "inceleme" (5.2 bdlim)
sekmesinde, her kameraya goére bir tane

Exposure Pozlama suresi Ozetle, hareketli parcalarin daha az yaglanmasi gerekir;
ancak bu mimkun degildir.

Gain / Gain boost Matris sinyalinin glglendirilmesi Parlakhigi artirir, ancak gurdlti ekler.

Pixel clock (SICK) Sensoriin saat frekansi FPS ve ¢ekim surelerini degistirir, bunlar yeniden okunur.
FPS Serbest moddaki kare hizi Trigger modunda kullaniimaz.

Genislik / Yiikseklik Kare boyutu (AQI) Daha kiiguik kare — daha yuksek hiz ve daha az trafik

Onemli. EGitim icin ayni kosullarda (ayni aydinlatma, ayni hiz, ayni kamera pozisyonu) fotograflar cekin. Ayarlar degistiginde, program
konsol Gizerinden, modelin yeni karelerle yeniden egitilmesi gerektigini hatirlatir.

3.4. USB/Web Kamerasi icin "Kamera" sekmesi

USB kameralar icin, sekmede "USB Kamerasi: Cozunurlik, FPS ve 6zellikler" blogu bulunur. Kameradan dogrudan alinmayan siriict 6zellikleri
gosterilmez; ¢linkl DirectShow, araliklari belirtmez.

o "izin" ve "Uygula" digmeleri. "Kontrol Et" diigmesi, VGA'dan 8K'ye kadar olan standart ¢ézunurlikleri tarar ve yalnizca kamera tarafindan
desteklenen ¢ozunurlikleri listede gosterir. "Kamera Formati” satiri, gercek ¢ozUnlrligl ve kare hizini (FPS) g0sterir.

e Otomatik pozlama, otomatik odaklama ve otomatik B *lTumlugu ayarlarini ayarlayin, ardindan "Parametreleri kaydedin (otomatik modu
kapatin, mevcut ayarlari kaydedin)" diigmesine basin: Otomatik mod devre disi kalir, program ayni parlaklikta manuel pozlamayi otomatik
olarak belirler (otomatik mod etkinken, stirlici en son manuel pozlamay:i verir, degerler ve format veritabaninda kaydedilir ve her bir
sonraki baglantida bu kameranin ayarlari otomatik olarak uygulanir.

o Al ile Gelistirilmis: Otomatik olarak sekilleri algilama (20-60 saniye, canli gérlintiilerden pozlama ve kontrast ayari, kriter: belirgin kenarlar,
asir parlama olmamasi), Sekiller, renk yok, Sekiller, yumusak, Geri Al, Standart.

o Veriler, klavyeye basmadan dogrudan kameraya kaydedilir ve hemen veritabanina yazilir. "Kameradan 6zellikleri yeniden okla" digmesi,
kameranin gergekten veriyi aldigini gdsterir.
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Oneri. Yapay zeka icin renkleri, kameranin doygunlugunu ayarlamak yerine, genel bir secenek olan "Gri tonlamali olarak egit" (modelin
genel ayar) secenegiyle ayarlamak daha iyi olabilir. Bu secenek, "Kamera" sekmesinde (veya "Al Model" sekmesinde "Gri tonlamali
egitim" olarak da adlandirilir) bulunur. Bu durumda, hem egitim icin kullanilan gériintiler hem de denetim gériintileri gri tonlamali
olacak, ancak kamera operatére renk bilgilerini saglamaya devam edecektir. Ornek olarak verilen model, gri tonlamali olarak egitilmistir.

3.5. Kaydedilmis kamera ayarlarn (paketler)

"Kaydedilmis Kamera Ayarlar" bélima, USB, SICK ve HIKROBOT icin gérintilenir. Uriine uygun parametreleri ayarladiktan sonra, bunlari
"Diger bir kart veya farkli bir aydinlatma icin" gibi bir isim altinda kaydedebilirsiniz.

® Kaydet olarak... — Kameradan mevcut degerleri okur ve bir koleksiyonun adini sorar. Eger isim zaten kullaniliyorsa, yeniden yazmayi onerir.

® Secilen ayarin listesinde parametreler otomatik olarak kameraya kaydedilir ve sabitlenir: USB icin — veritabanina, SICK ve HIKROBOT icin
— parametre dosyasina ve kameranin bellegine (UserSet1 / EEPROM) kaydedilir. Daha sonra panel, donanim tzerindeki degerleri okur ve
hangi parametrelerin kabul edildigini, hangilerinin degistirildigini gosterir.

® “Yeniden Kaydet secilen kaydi mevcut degerlerle yeniden yazarken, "Yeniden Adlandir ve 'Sil komutlari yalnizca veritabanindaki kaydi etkiler,
kamera ayarlari degismez.

Setin igerigi: USB kameralar icin: ¢ozlintrlik, kare hizi (FPS), strtict 6zellikleri ve otomatik modlar; SICK kameralar igin: kazang, pozlama
suresi, kare hizi, siyah seviyesi, piksel saat hizi, kazanc artisi, beyaz dengesi (R/G/B), donanim gama duzeltmesi ve yazilim renk ayarlari;
HIKROBOT kameralar igin: kazang, pozlama suresi, kare hizi, siyah seviyesi ve tim GenlCam digumleri. Endistriyel kameralarin kare boyutu
sete dahil degildir; bunun degistirilmesi, "tutucu" uygulamasinin yeniden baslatiimasini gerektirir. Setler, ayni tipteki tim kameralar igin
geneldir, bu nedenle ayni tipteki kameralardan olusan bir standda, her bir kamera icin bir set kullanilir.

3.6. GigE agi ve yeniden baglanti

® GigE paketi HIKROBOT'in boyutu otomatik olarak en uygun sekilde ayarlanir; ancak GenlCam blogunda manuel olarak da duzeltilebilir.
Jumbo kareler (8164-9000), yiki azaltir; kirik kareler icin 1500 degerini kullanin ve paketler arasindaki gecikmeyi artirin.

® “Net' adli bolim, her bir kameradan gelen yiku, kendi verilerine gére (kullanilabilir yiikiin boyutu x frekans) hesaplar ve ag kartlarinin
gercek giris trafigiyle karsilastinr. Onemli bir fark, cercevelerin kaybolmasi veya yabanci trafigin varligr anlamina gelir. Hesaplamadan
¢ikarilan sanal adaptorler ve NDIS filtreleri (GigEVision, ukye, Npcap) de dahil edilmemektedir.

® EgJer kamera gortnir ancak veri akisi saglanmiyorsa, "Yeniden Baglan" (Kamera penceresinde veya panellerde) secenegine tiklayin.
Genellikle sebep, agin veya USB baglantisinin bant genisliginde bir sorun olabilir.

® SICK picoCam cihazi, bir ayar dosyasini kapattiginda ayarlari kaybetir. E§er kamerada énceden bir ayar dosyasi yoksa, program 6nceden
tanimlanmis bir ayar dosyasi kullanir ve kullanicinin bu ayarlari kameraya kaydetmek igin "Ayarlari Kaydet" digmesine tiklamasini dnerir.
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4. BOLGE-CIiFT modeli: agdan egitilmis modele

4.1. Yontemin yapisi: Her bélge icin bir model, her bélge icin bir sinif

Sayfa 11

BOLGE-CIFT modeli, YOLO11 adli standart bir siniflandirma agidir ve siniflarin sayisi, bélgelerin sayisina esittir, ayrica istege bagl anomali
siniflari da bulunur. Bir sinif, *train’ ve ‘val' icindeki bir klasérdir. Program, tim klasorleri otomatik olarak olusturur; manuel olarak hicbir sey
olusturmaya gerek yoktur. Egitimden sonra, modelin klasori asagidaki gibi gortndr:

mn [arta nameHeHMA Tun Pazmep

__ diag 11.08.2026 17:16 Manka ¢ daiinamn

" runs 11.09.2026 15:17 Manka c dainamn

__ train 11.09.2026 16:00 MNanka ¢ daidnamm

ol val 11.09.2026 16:00 Manka ¢ daidnamn

D best.onnx 11.09.2026 16:11 Daiin "ONMNX" 21 293 Kb
D board. json 11.09.2026 15:31 Daiin "JSON" 1KB
data.json 11.09.2026 17:04 Qaiin "JSON" 1KB
live_terplate.png 11.09.2026 15:10 Daiin "PNG" 6132 Kb
live_templatetd 11.09.2026 15:10 TekcToBbIR 40KYM... 1KB
live_template_zones.png 11.09.2026 15:10 ®aiin "PMNG" 6136 Kb
D train.cache 11.09.2026 16:04 ®aiin "CACHE" 220 Kb
D train_gray.tet 11.09.2026 16:02 TekcToBbIR 40Ky M. 1KB
D val.cache 11.09.2026 16:04 Daiin "CACHE" 46 Kb

Klasér model_4: train ve val — goriintiler, datajson — bolgeler, live_template — referans karti, board.json — esik degeri, best.onnx — egitilmis ag.

model_4\
train\ Egitim amac¢li fotograflar
zone_001\ Normal beton (C30 mukavemeti): real_... kameradan, syn_... sentetik veri
zone_001_anomaly\ kusur bolgesi 1: syn_.._combol_d, _rotatel ..
zone_002\ Normal bdlgeler 2 (BR1)
zone_002_anomaly\ "Hata alani, Bolge 2" veya "Hata bdlgesi, 2. bdlge"
val\ Dogrulama kiimesi: Ayni dort klasor kullanilir ve bunlar otomatik olarak doldurulur
data.json Bolgeler: Tablolar, koordinatlar, boyut, renk, a¢ik/kapali; siniflar; yuvalar

live_template.png / .txt Referans karti: cerceve, hizalama alani, kirmizi (hari¢ tutulan) bolgeler

live_template_zones.png Cizilmis bolgeleri ve numaralandirilmis alanlari iceren referans semasi
board.json Tanima esik degeri ({ "esik": ©.50 })
train_gray.txt

best.onnx

"Gri tonlamalariyla olusturulmus bir goriiniim" 6zelligi
Egitilmis model, denetim gorevini istlenmek i¢in kullanilir

runs\ diag\ *.cache isle ilgili: 6grenme sireci, analiz i¢in kullanilan gorintiler, 6grenme verileri (6nbellek)
—_ train * +
Nokymentsl > model 4 > wal >
Jokymentsl > model 4 > train >

Wms
" zone 001
_ zone_001_anomaly
= zone_002

__ zone_002_anomaly

T Coprvposare -

= lpocmotpets ~

[Jata uareHenna

11.09.2026 16:03

11.00.2026 15:59

11.00.2026 16:00

11.09.2026 15:59

Tun

Manka c ainanu
Manka c dainamm
Manka c dainamm

Manka ¢ dainanm

train: Her bolge icin iki klasor — normal ve anormallik.

Mna
= zone 001
= zone_001_anomaly
__ zone_ 002

 zone_002_anomaly

Tl Coprwposats ~

= [pocmotpeTs ~

Jlata wsmenenna
11.09.2026 16:03
11.09.2026 15:59
11.09.2026 16:00

11.09.2026 15:59

Tun

Manka c dpainamu
Manka c dainamm
Manka c dainamm

Manka c dainamn

val: Ayni yapi, program ¢ekim sirasinda otomatik olarak doldurur.

Dosyalar real_..jpg — gercek kamera ¢ekimleri (hem "train" hem de "val" klasorlerinde kaydedilir), syn_..jpg — sentetik veri, edit_..jpg — alan
editériinden cekilen gériintiiler. Ornekte, birkac platformun cekiminden sonra: zone_001 — "train" klasoriinde 502, "val" klasériinde 111 dosya,
zone_001_anomaly — 680 ve 144, zone_002 — 813 ve 181, zone_002_anomaly — 340 ve 60 dosya bulunmaktadir.
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Tek bir depolama alani. Modeldeki tiim isaretleme — kontrol alanlari, hizalama alani, siniflar ve yuvalar — yalnizca model klasériinde
bulunur: data.json ve live_template.txt. Programin veritabaninda artik alanlar bulunmamaktadir, bu nedenle ROI dlzenleyici, "Al
Model" sekmesinde ve "Inspect" sekmesinde ayni alanlari gosterir. Model klasord, hicbir seyi kaybetmeden tamamen baska bir
bilgisayara kopyalanabilir. Eski modeller, ilk acildiginda otomatik olarak dosyaya aktarihr.

Program, var olan zone_NNN gibi siniflara sahip bir modeli otomatik olarak "6dul" olarak tanir. Sinif numarasi, 1zgara icindeki bélgenin genel
numarasidir (1...N). Bu nedenle, yéntemin temel kurali sudur:

Onemli. Alanlar, modelin bir parcasidir. Derslerin cekiminden sonra, alanlar degistirilemez (eklenemez, silinemez, yeniden
diizenlenemez): alan numaralari derslerle ayni olmayacak ve bu alanlara "No_zONE_CLASS" etiketi verilecektir. Alanlarin degistirilmesi
gerekiyorsa, yeni bir model olusturun.

4.2. Model olusturmak
o "Al Modeli" sekmesini agin ve "Yeni bir yapay zeka modeli olugtur" digmesine tiklayin.

Anak dizin ve model adini belirtin (program, bos model_N alanini énerir). Varsayilan sinif listesi, normal ve anomali siniflarini icerir;
BOLGE-CIFT icin bunlar gerekli degildir; bélgeler icin olusturulan siniflar, ilk bélge bazli cekim sirasinda otomatik olarak olusturulacaktir.
Bunlari silebilir veya bos birakabilirsiniz: egitim 6ncesinde, program bos siniflari silmeyi dnerecektir.

"Modeli Olustur" diigmesine tiklayin. Disk Uzerinde "train" ve "val" adli klasérler olusturulacak, model diizenleme icin acilacaktir
(denetim modunda calismayacaktir). E§er model zaten mevcutsa, bunun yerine "Model Klasériinii Se¢” secenegini kullanin.

4.3. Plakadaki bolgeleri isaretlemek

Kamera 6nline, parcanin tam olarak nasil yerlestirilecegini gosteren sekilde, diizglin bir sekilde yerlestirin. "ROI — sinifina ekle (egitim
modeli)" butonuna tiklayin.

o "ROI'yi Sinifa Ekle" diyalogunda, herhangi bir sinifi secin (etikleme igin bu dnemli degil) veya yeni bir isim girin ve "Tamam + ROI'yi A¢"
digmesine tiklayin. Daha sonra, burada tiim alan siniflari, zone_### sablonuna gore gruplandiriimis olarak gorintilenecektir: bir grup
zerine tiklamak, onu secer; ikinci tiklama, segimi kaldirir; "Grup'u Sil"* digmesi, tim grup ve goruntileri birlikte siler.

"ROl'yi Se¢" penceresi agilacaktir. Sol tusuyla, kontrol etmek istediginiz parcanin etrafina bir ¢cerceve cizin. "Alan Boyutu, px" alani
gorinecektir: boyut bilgisini girin (32'ye bélinebilen bir deger, 6rnegin 256) ve Enter tusuna basin — ¢erceve diiz bir kareye dontisecek
ve boyut bilgisi gériintiilenecektir. Her parcayi kontrol etmek icin bu islemi tekrarlayin. Ornekte, C30 ve BR1 etrafindaki iki alan
bulunmaktadir.

Eger cok sayida detay varsa ve bunlar diizgln bir sekilde diizenlenmisse, 1zgara kullanmak daha kolaydir: Cerceveyi tim plakaya
yerlestirin ve bolgenin boyutunu belirtin; bu, kag satir ve stitunun elde edildigini gosterecektir. Ya da, ‘Bélge i1zgarasi” blogunda satir,
stitun, hiicre genisligi ve yiksekligini belirleyin ve "Izgarayi olustur" digmesine tiklayin. Izgarayi fare ile hassas bir sekilde triine
taslyabilirsiniz.

Sag panel, her bdlgenin boyutunu ve "aktif" yazan bir onay isareti ile birlikte gosterir; aktif olmayan bir bélge, denetimde sinif

olusturmaz ve tamamen gizli olan bdlge, denetimde yer almaz. "Tiim bélgeler v / X", "Renk”, "Sil", "Tim bélgeleri sil" butonlari. Pencereyi
Enter tusuyla kapatin — bolgeler data.json icinde saklanacak ve videoda sari renkte goriinecektir.
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Al Model sekmesindeki etiketleme sonucu: Canli karede iki sari alan — BR1 sag Ustte ve C30 sol altta. Sag tarafta, BOLGE-CIFT modeli butonlari, "Alanlar
isaretleyiciye gore Uriinle eslestir" secenegi ve egitim ayarlari bulunur.

Onemli Not. Parca, alanin dnemli bir bélimiini kaplamali, ancak etrafinda yine de bazi bosluklar (yollar, etiketler, alanlar) kalmalidir. Bu
"temel" alan, daha sonra sentetik veri olusturmak igin (4.6. bolim) kullanilir. 0603-1206 boyutundaki bilesenlere sahip devre kartlari icin,
11 px/mm oraninda 128 px iyi bir sonug verir. Kondansatorler, kdpriler ve baglanti noktalari icin ise, drnege goére 192-256 px boyutlari
uygundur. Ag girisinin (Image Size) boyutu, genellikle alanin boyutuna yaklasik olarak ayarlanmalidir.

Kirmizi alanlar: sentetik veri ile tek tiklamayla alani hari¢ tutmak

"Al Modeli" sekmesinde, dnceden olusturulmus bir alani dogrudan videoya tiklayarak secin: Alan kirmizi renge dénecek ve bolgesel
analizlerde ve anormallik tespitinde kullanilmayacaktir. Tekrar tiklamak, alani eski haline getirir. Sentetik veri pencerelerindeki dosya sayilari
aninda gtincellenir ve karenin Ustlindeki "devre disi N" yazisi, kag alanin devre disi oldugunu gdsterir. Kirmizi alanlarin listesi, kamera ve
modele gére saklanir; "incele" sekmesinde ayni alan normal gériiniir (orada kendi sari alanlari bulunur - bslim 5.5).

4.4. Referansi kaydetmek: hizalama alani

Kontrol alanlari, bir PCB'nin konumuna gére isaretlenmistir. Béylece, farkli bir PCB'yi kaydirip déndtirerek kontrol hattina yerlestirmek
mumkin olur. Program, referans olarak canli bir kareyi ve hizalama bélgesi olarak, triiniin her yeni karede aranacagi PCB lzerindeki detayli
bolimU kaydeder. Bolima bulduktan sonra, program kontrol alanlarini yeni PCB'ye aktarir. Bu, gériintiileme, sentetik veri ve kontrol
sureglerinde kullanihr.

iki farkh dikdortgen. Kontrol alanlari, model tarafindan kontrol edilen alanlardir (yesil alanlar). Ayarlama alani, aranan devre icin
kullanilan bir isaret (turuncu gerceve)dir. Destek noktalari asla kontrol alanlarinin iginde yer almaz: Eger devre, kondansatériin lizerinde
araniyorsa, kaydiriimis kondansatér hem kontrol alanini hem de hatayi gortinir hale getirecektir. Bu nedenle, hizalama alaninda, baski,
delikler, devreler ve mikrogipleri kullanin, ancak masa ve banti kullanmayin.

o "Al Model" sekmesinde "Uriine isaretlerle bélgeleri sabitle" secenegine tiklayin ve "Arama siiresi, ms" (varsayilan olarak 100) degerini girin.
Karti kameranin altina yerlestirin ve "Referansi kaydet" diigmesine tiklayin.

o "Hizalama bolgesi: Nerede arayacaginizi" adinda bir pencere, canli bir goriinti ve yesil alanlarla birlikte kontrol imkani sunar. Sol tusuyla,
parcalarin detaylarini iceren devre lzerinde bir cerceve surikleyin. Sag tarafta, "Destek Noktalari: N - Uyum: Sert / Gorus agisi” basligi
altinda, yuizlerce nokta goreceksiniz. "Klclk bir alan secerseniz, alani daha da genisletin." Yeni cerceve, eski cerceveyi degistirir, sag
tusuyla ise kaldirilir.

o V Belirlenen alana gére bélgeleri arayin diigmesine tiklayin. ikinci diigme v Bolge kontroliine gére bélgeleri arayin, alanlari otomatik olarak

belirler — ancak sadece bir alan segildiginde. E§er Her seferinde hizalama bélgesini sorun segcenedi isaretlenmemisse, sonraki konum ayni
alani, pencere olmadan tekrar belirleyecektir.
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o Program, "referansin kaydedildigi bilgisi" ve "Zon N, baglanti 1, noktalar K" gibi bilgileri yazdirir ve live_template.png ve
live_template.txt (kare, alan, kirmizi bolgeler) degerlerini kaydeder. "Cekim alanlarini kare iizerinde gdsterme" segenegi, bulunan
bolgeleri videoda gosterir ve 6deme icin kullanilan referans noktalari, mavi noktalarla isaretlenir; bu sayede programin hangi noktaya
"baglandigi" gorilebilir.

o OBnacTb NPUEASKM: MO UEMY WCKATL NAATY = o X

0K BbIAENEH

Moaenb coemeLeHma:

| ==

L
=

it

(et

= |
i )|

hizalama alani penceresi: turuncu cergeve — detaylarla (3000 referans noktasi) olan devre parcasi, yesil alanlar ise C30 ve BR1 kontrol alanlaridir ve gergeveye dahil
degildir.

00804 @ @
NOBEZANL

g /| b Ao}
Canli gorintd, hizalama tamamlandiktan sonra: bolgeler kendi detaylarina gore tespit edilmis ve "normal” olarak isaretlenmis, mavi cizgiler hizalama bolgesinin
sinirlarini, mavi noktalar ise devre tizerindeki eslesen destek noktalarini (bu noktalar bélgelere dahil edilmiyor) gosterir.

Birlestirme modeli Ne zaman kullanilmali?
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Arag (6nerilir) Devre, sert bir sekilde birlestirilir (kayma, dondiirme, 6lceklendirme); perspektif yalnizca belirgin sekilde daha iyi
hizalandiginda kullanilir. Kiigiik bir hizalama bélgesinde dogruluk 1-2 px'dir.

Sert Kamera dogrudan yukaridan bakiyor, devre diiz bir sekilde duruyor. Kuigiik bir hizalama bolgesi varsa en
istikrarl secenektir.

Perspektif Kamera egimli veya devre egimli. Genis bir alan, tim genislik boyunca noktalarla birlikte gereklidir, aksi takdirde
homografi "yaniltici” olabilir.

"referans ile alanlar" digmesi, 6nceden kaydedilen referansi (grid ve alan numaralariyla birlikte) (4.8. bolim) acar. Bulunan plaka, mantiksal
olarak kontrol edilir: alanin 0,5 ila 2 referans alani arasinda olmasi, diizgiin bir dortgen seklinde olmasi ve destek noktalarinin her bir eksende
en az ¢eyrek alan kaplamasi gerekmektedir; aksi takdirde sonug gecersiz sayilir ve konsolda "plaka bulunamadi" yazilir.

Onemli. Daha 6nce, ekran iizerinde az sayida bélge tespit edilirdi; bunun nedeni, 6deme béliimlerine gére belirlenmesiydi. Liitfen,
referans noktalarini, plakanin detaylarina gére ve hizalama bélgesine gére yeniden belirleyin: Bu kilavuzdaki plaka tzerinde bulunan
bdlge sayisi, 46-51'den 134'ten 106-112'ye yikselmistir.

4.5. Bolgesel goriintii: normal ve sentetik verisi

"BOLGE-CIFT: bélgelere gére cekim" digmesi su isi yapar: canli gorlntlyu bolgelere ayirir, her bir bolgenin kesilmis halini ilgili klasoriine
yerlestirir zone_NNN ve "normal sentetik veri" ekler. "Normal sentetik veri", cekim sirasinda olusan rastgele degisiklikleri ifade eder, bir ariza
degildir: 6rnegin, kartin yanlis yerlestirilmesi, farkh bir aydinlatma veya sensérdeki gurilti gibi.

- - — —— —

oF IOHA-TIAPA: cHUMOK Mo 30HaM [H] *
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"BOLGE-CIFT: Bélgeye gére fotograf": Secenek sayisi, zamanlara gére fotograflar, val icindeki pay, bélge penceresinin tamamina gére kaydirma/dénis/6lcekleme,
"nereye" se¢imi, aydinlatma ve gurlltl, toplam dosya sayisi. Pencere, fare ile genisletilebilir.

Ayarlar Ne yapar ve varsayilan olarak ne ayarlanmalidir?

Her bolge icin sentetik secenekler Tek bir kesit igin kac sentetik dosya olusturulmalidir. Onerilen
degerler 20, 0 - sadece referans, maksimum 500.

Zamanlara gore fotograflar: Her secenek, yeni bir kamera cercevesinden alinir =~ Acik, 800-1200 ms (minimum pozlama stiresi). Her segenek, gergek
bir kamera ¢ercevesinden alinir: sensor guriltusd, titresim ve isik
parlamasi, cizilmis olanlar yerine.

Her secenek ayrica val ile olasilik olarak belirtilir: %20. Referans her zaman val'de bulunur: Ultralytics'te her sinifin her
iki klasérde de bulunmasi gerekir.

Gri tonlarda egitme Genel modelin rengi, normal, anormalleri ve denetimden cikarilir.
Renkli ve gri dosyalari ayni modelde karistirmak mimkin degildir,
program bunu size bildirecektir.
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Kaydirma, px - nereye Zonadaki pencere, isaretlenmis yonlerde (— — 1 1) tim cerceve
boyunca 0...2 px hareket eder; eksik olan kisim, komsu devre
kartinin bolimuinden alinir ve kesim diizglin kalr. "tiim yonler"
secenegi, her yon icin ayri bir dosya olusturur, "rastgele bir yon"
secenegi ise tek bir dosya olusturur.

Donds, ° - nereye Varsayilan olarak kapali: plaka, hizalama bolgesinde sabitlendiginde
donus yoktur, ancak etkinlestirildiginde kusur ile sinir bulaniklasir.

"Sol / sag", "tim yonler / rastgele" gibi kaydirma ile aynidir.

Olgek, % - kiigliltme / biiylitme Varsayilan olarak kapalidir. iki isaretli kutu, iki farkli durumu temsil
eder: azaltma (<100) ve artirma (>100, alan, komsu karelerden alir).
isaretli her bir taraf, ayri bir dosyayi temsil eder.

Parlaklik / Kontrast / Gama Her secenege gore araliktaki rastgele deger: parlaklik 88...112,
kontrast %88...112, gama %98...102 (fotografta); "Elemanlarin
kaydirma" profilinde, 1sik daha genis olacak sekilde, bir isaret
olmamasi icin ayarlanmistir.

Gliriiltl (sigma) / Bulaniklik Sensor tanimi 3...8 seviye, hafif odaklanma 0,4...0,8 px.
"Genel" stitunu "Evet" secenegi ile, bu gorinim digerleriyle birlikte genel dosyaya

girer; "Hayir" secenegi, "referans + sadece bu goriinim" seklinde
ayri bir dosya olusturur. Ne kadar ¢ok ayri goriiniim varsa, o kadar
cok dosya olur.

o BOLGE-GIFT: Bélgeye gore fotograf secenegine tiklayin. Diyalogun alt kisminda, énceden belirlenmis bir secenek var: "1 dosya, 21 bélge
(tren verisi), yaklasik 5 (test verisi). Toplamda yaklasik 52 dosya. Kameradan ¢ekilen 20 fotograf, yaklasik 16 fotograf." (iki bolge igin).

o Secenekleri belirleyin: Varsayilan (0-2 px kayma, parlaklik +5, kontrast 95-105 %), Elemanlarin kaydiriimasi (0-1 px kayma, parlaklik -10...10)
veya Renk ve ton (0-2 px kayma, parlaklik +2, kontrast ve gama kapatilmis, bdylece ton belirgin kalir).

o “indir digmesine tiklayin. Olusturma islemi arka planda, "Bolim 1/2 - 26 dosya - Cerceve 4/20" ilerleme penceresi ve iptal digmesi ile
birlikte gerceklesir. Tamamlandiginda: "Bitti: 2 bélim — siniflar zone_001...zone_002, dosyalar: 52". Program, hemen egitim ayarlarini
belirler: Resim Boyutu 128, Model Boyutu s, Déngiler 50, Parti 64 (4.9 bolim).

° Ayni digmeyi kullanarak, birden fazla farkli, calisir durumda olan anak kart tGzerinde ayni fotografi cekin. Guvenilir bir model igin, her bir
sinif icin toplamda en az 80 dosya, ve daha dnemlisi, 5-10 adet gercek 6rnek (anak kartlar) degil, ylzlerce varyasyon iceren tek bir

fotograf yeterli olmalidir.
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tren\zone_001 — normal C30, iletken tizerinde: real_... kamera ile syn_..._n1...n20, — — — = —_ _"
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konumdadir.

train\zone_002: Normal BR1: real_... U¢ katmanli yapilar ve hafif donus (rotl, rotr)
ve kaydirma secenekleri.
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4.6. Sentetik veri, iki tiklama ile: eleman, tabanla birlikte hareket ediyor

Sentetik veri olusturmak icin kullanilan gézlem. Model, kusuru (hatayi) cizilmis bir nokta yerine, inceleme edilen elemanin kendisi
ve etrafindaki devre elemanlari (6rnegin, serigrafi gizgileri, yollar, taban rengi ve dokusu) ile birlikte gosterildiginde 6zellikle iyi
ogrenir. Program, alani inceleme elemaninin boyutuna kadar kigultir ve ardindan bu alani kaydirir veya dondiiriir, boylece
cercevedeki komsu piksellerle kenari doldurur. Sonug olarak, eleman, gercek kusuru, gercek sensor glriltising, gergek isigi ve gercek
devreyi gordigu gibi, tabanla dogru konumda degildir.

Normal ve anormal bir bolge arasindaki fark, sadece elemanin tabana gére konumunda yatmaktadir. Her seyin geri kalani aynidir, bu
nedenle ag, "eleman < devre karti" iliskisini 6grenir, lekenin tonunu veya aydinlatmayi degil.

iki tiklama

o BOLGE-CIFT: Bélgeye ait fotograf — Fotograf cek. Her bolgedeki normal goriintimler, 20 farkli cekim varyasyonuyla (pencere kaydirma 0-2
px, 1sik, glrdltd) zone_NNN kategorilerine ayrilir.

e BOLGE-CIFT: anormallikler — Olustur. Varsayilan ayarlar, her iki tirdeki kaymay da icerir: bolgeyi tim yonlerde 5-12 px'e kaydirmak ve
elemanin alanini (70% alani, daire) 15-180°'ye déndiirmek. Dosyalar zone_NNN_anomaly sinifina tasinir.

Artik baska bir sey yapilamaz: kusur ¢izmek veya hatali devre kartlarini aramak gibi. Bundan sonra, Al MODELINI EGIT.

On ve Son: Program ne elde ediyor?

D USB Camera tve | az:on GEHD USB Camera

ON: Calisir durumda olan bir anak kartin canli gériintiisii. Her iki alan da yesil SON: Ayni alanlara, anormallik klasorlerinden (C30 saga-asagi, BR1 sola
— "normal"”. doniik) sentetik veri yerlestiriliyor. Her iki alan da kirmizi — "anormallik".
Ayrica, gercek bir arizada da anak kartin gériinimi ayni olacaktir.

/I

HOPMA: real_20260911_130602_486.jpg AHOMAJIAA: syn_20260911_134856_081_t0¢ HOPMA: real_20260911_130602_486.jpg AHOMA/INA: syn_20260911_134856_081_t0¢

Blyuk, Alan 1 (C30): Sol tarafta, kameradan normal, sag tarafta sentetik veri — Buytk, Alan 2 (BR1): Sag tarafta, elemanin alani 180 derece dondurilmiis —
eleman ve taban saga-asagi hareket ediyor, kenar diger karedeki elemanlarla alanlar yerinde, gévde yanlis yone bakiyor.
dolu.

Klasérler, kullanici tarafindan goriilen anormalliklerin aynisidir.

4.5 bolumindeki "normal” klasorlerle karsilastirin: Fark sadece, parcanin tabanla olan konumudur.
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tren\zone_001_anomaly — hata C30. Her bir t000, t001... kopyasinda, dokuz dosya bulunur: combo1_d, _dl, _dr, _|, _r, _u, _ul, _ur —alan 5-12 px'lik bir sekilde sekiz
yone kaydirilmistir (d = asadi, u = yukari, | = sola, r = saga), rotate1 — kondansatoriin alani dondirilmustr.
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train\zone_002_anomaly: Kusur BR1
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: Devre kartinin yiizeyi ve baglanti noktalari, sekiz farkli yone dogru kaydirilmis ve rastgele bir agiyla dondurilmustir. Devre karti

Dosya adlarini nasil okuyacaginiz. syn_<Tarih>_t@e3_combol_dr.jpg — 3. kopya, genel dosya, asagi-saga kaydirma (d = asadi, r = sag,
u = yukari, | = sol); .._rotatel.jpg — 6genin alani déndiirme; .._scalel_dn/_up — daha kiiclik veya daha buyik yonde dlcekleme; ...
_t1/_c/_br — alanin konumu (kdsesi, merkezi). Dosya adindan, dosyadaki hangi hatanin oldugunu her zaman anlasilabilir, ve gereksiz

olanlar, "Sentetik veri sinifini (egitim + deger) sil"* digmesiyle alan penceresinde silinir.

Parcalarin etiketlenmesi: "Cizgi

neden kalin ve nasil ayarlanir?

Parcalarin tGzerinde, 1-2 px kalinigindaki cizgiler ve isaretler bulunmaktadir. Bu isaretler, parti ile parti arasinda degisiklik gosterir: farkl bir
yaz tipi, kapasitor tzerindeki etiket farkl bir yone cevrilmis, bazi semboller silinmistir. E§er "cizik" gibi bir yapay kusur, ayni ince ¢izgiyle
cizilirse, sistem bu ¢izgiyi, etiket isaretini ve sensér glriltisini ayirt edemeyecek ve farkl parti pargalarindan gelen diizgiin devre kartlarini
reddetmeye baslayacaktir.

Sentetik veri, bu durumu iki farkli agidan ele aliyor. ilk olarak, temel sorun olan elemanin kaymasi, etiketleme isaretini de birlikte tasidigi icin,
isaretin hem normal durumda hem de anormalde ayni gériinmesini sagliyor. ikinci olarak, varsayilan olarak cizilen ¢izgi/cizik kalin (V& alan,
en az 3 px) ve agikca bir isaretleme cizgisine benzemiyor. Kalinlk artik agikga belirtiliyor: Cizgi kalinhgi, px (0 = otomatik) alani, hem cizgiyi
hem de capraz isaretini etkiliyor.

Cizilmis kusurlar (dikdértgen, daire, ¢izgi, "kaybolan eleman", bulanik nokta ve digerleri) "Yiizeydeki sentetik kusurlar" altinda toplanmistir.
Varsayilan olarak kapali ve devre disidir: anakarttaki ana kusur, kayma seklidir. Belirli gorevler icin etkinlestirin: dokidlmus alan, gereksiz damla,

silinmis etiket.

Sekillerin parametreleri

Belirleyen sey
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Boyut: ...'den ..., alanin %'si / px

Dolgu
Cizgi / Cizgi ve caprazin kalinhgi, px

Kusurun yeri

Sekillerin renkleri: 5 slot

"Genel" sttunu

Sayfa 20

Seklin veya uzunlugunun boyutu. Yizde olarak, alanin daha kiclk kenarindan (%); px olarak, tim
alanlarda aynidir, gercek kusurun piksel cinsinden bilindiginde kullanighidir.

Tam / Cerceve / Karisik (cerceve de kalin).
Cizgi / Cizgi ve capraz: 0 - Otomatik (kalin). Parcalari etiketlemek icin 3 px'in altina inmeyin.

Merkeze, sola, sada, yukariya, asagiya — figlirii nereye yerlestireceg@iniz (biraz rastgele dagilimla). Tum
pozisyonlar icin isaretlenmis her bir yere ayri bir dosya; rastgele bir pozisyon igin ise tek bir dosya,
pozisyon isaretlenmis yerlerden rastgele secilir. Pencerenin altindaki dosya sayaci, bunu otomatik olarak
hesaba katar.

Bes slot yerine, isimlerin listesi. isaretli kutu — slot aktif olur, renk rastgele secilir (+12 kanal tizerinden,
béylece tek bir ton olmamasi saglanir). Ornek secme diigmesi — paletten renk secin, () pipet -
kameradan canli bir kareye tiklayin (déngi — yakinlastirma, sag tus — panoramik goriintd), gercek bir
detaydan veya plandan renk alin. Varsayilan olarak iki slot etkinlestirilmistir: koyu ve acik, diger tgi devre
disidir.

Belirtilen kusur tird, diger "genel" kusurlar (6rnegin, kaydirilmis bir elemanin tzerinde olusan cizik gibi)
ile birlikte genel dosyaya eklenir. "Etiketli" secenegi secilmediginde, kusur ayri bir dosyada "normal +
sadece bu kusur" olarak kaydedilir. "Tum pozisyonlar" secenegi her zaman ayri bir dosyada bulunur.

4.7. Bolgesel Anormalikler: Ayar Penceresi

"BOLGE-CIFT: Anormal Alanlar’ digmesi, normal alanlardan “zone_NNN_anomaly" siniflar olusturur. Tim alanlar, kirmizi (Al Model, 4.3 bélumUnde

tiklanarak kapatilmis) alanlar harig, secili. Anormal alan siniflari her yerde gerekli degildir: Bunlari, kusurun gercekten gorildiugu alanlar igin
ekleyin, diger alanlar ise model tarafindan taninabilir olacak sekilde kontrol edilecektir.
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"BOLGE-CIFT: bélgesel anormallik" penceresi: kusurun iizerine kopyalanan; parametreleri, konumunu ve paleti olan, katlanabilir cizilmis sekiller grubu; alanin sekli ve
+% Olcegi ile birlikte alanin kaydirilmasi, dondirilmesi ve dlceklendirilmesi; alt bolgeler; kusurun tzerine aydinlatma; zaman ve val degerlerine gére goruntiler.
Pencere, fare ile genisletilebilir.

Ayarlar Ne yapar

Kusurun (izerine kopyalanan Tek sayi tim tirler igin: Her isaretlenmis tlr icin, yeni rastgele parametrelerle kag kopyanin
olusturulacagini (varsayilan olarak 10).

» Kesim alanindaki yapay kusurlar Varsayilan olarak katlanmis grup: dikdortgen, kiigiik dikdortgenler, daire, elips, Gggen, sekiz, ¢izgi/cizik,
capraz, ‘eksik eleman, bulanik nokta, giirlilti diizeltmesi, baska bir bélgeden bir parca. Sekillerin,
konumun ve renk paletinin parametreleri — 4.6. bolim.

Kaydirma, px - nereye - sekil Ana ariza, kart Gzerindeki belirli bolgelerde (dikey/yatay veya capraz) 5-12 px'lik bir kayma: — — 1 | ve
iki capraz yonde (N ). dikey/yatay 6lcek, +% — alanin, bolgeye gore boyutu: 0 — tim bolge, -30 —
bdlge, bdlgenin %30 daha kiiclik (sadece eleman kayiyor, temel ayni kaliyor), +30 — bdlge, bdlgenin
%30 daha blyik (cevredeki 6geleri de dahil ediyor). tiim yonler — her y& igin, dosya icinde.

Doniis, © - sekil Alan (dairesel veya kare, ayni 6lcek +%) rastgele bir acida iki yonde doniyor.

Olcek, % - kiigiiltme / biiyiitme Alanin kusur olarak kullanimi: %60-85 oraninda azaltma veya %120-160 oraninda artirma. Her
isaretlenmis taraf icin ayri bir dosya. Genellikle devre disidir.

"Ortak" kaydirma ve doniis Eger her iki kutu da isaretliyse, bu, “bir 6genin ayni dosyada tanimlanmasi anlamina gelir: kaydirma
ve dondirme tek bir donlstimle uygulanir (sirayla degil, aksi takdirde "karisik" bir sonug elde edilir),
alanin dlcegi ve sekli ortak ve kaydirma ile belirlenir.
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» Alt bolgeler Alan 2, 4 veya 9 parcaya ayrilir ve her birinin icinde ayri bir alan donuyor veya kaydiriliyor; "Her alt
bolge icin ayri fotograf" secenedi, her parcaya ayri bir dosya veriyor. Birden fazla 6ge iceren buytik
alanlar icin gereklidir.

Her kusur dosyasinin tizerinde 1sik ve giiriilti =~ Acik ve normal: Kusur, isik yerine geometrik olarak farkli olmalidir.

Zamanla / val'deki fotograflar Her bir kopyada, kameradan yeni cekilen kare (800 ms), %20 oraninda val, ilk sinif dosyasi her zaman
val'de bulunur.

o "BOLGE-CIFT: anomali alanlar” secenegine tiklayin. Sonug 6nceden belirlenmis: "Alan: 2 - kopyaya: 2 dosya - alana: 20 - toplam = 40 (+

val'deki kisim)". "Tum yonlerde" ifadesiyle dosya kopyalamasi dokuz olur, yukaridaki klasérlerde oldugu gibi.

o Segim yapin: Varsayilan (5-12 px'lik alan kaymasi + alan, sekil ve alt alanlarin dondurilmesi ve kapatilmasi), Elemanlarin kaydiriimasi
(sadece 4-12 px'lik kayma, normaldeki gibi), veya Renk ve ton (sekiller, "eleman kayboldu", palet renkleri, kayma olmadan).
Degisikliklerinizi pencere hemen kaydeder, her tiklamada.

e "Olustur" digmesine tiklayin. zone_NNN_anomaly siniflari model agacinda gériinecektir. Gériintiideki kusurlari, "ROI" (ilgi Alani)
secenegiyle ilgili siniflara ekleyin.

Onemli. Sentetik kayma araliginin alt siniri (5 px), normal araliginin (0-2 px) hemen (izerinde yer almaktadir. Normal araligini 5 px'e
genisletmeyin ve anormallik araligini 2 px'e daraltmayin: sinir kaybolacak ve model gercek kartlarda dalgalanmaya neden olacaktir. Farkli
bir hassasiyet gerekiyorsa, her iki siniri tutarh bir sekilde degistirin ve bunlari milimetre cinsinden yeniden hesaplayin (1.3. bdlim).

4.8. Alanlarla referans: Lehimleme plakalari ve alan diizenleyici

"referans ile alanlar" digmesi, kaydedilmis referans agi ile ilgili bilgileri acar. Bu durumda, kamera olmadan sentetik veri olusturulur: tekerlek
ile yakinlastirma, sag tus ile panoramik goériintd, sol tus ile alan secimi (Ctrl ile ekleme, siriikleme ile cerceveleme, Ctrl+A ile tim alanlar), cift
tiklama ile alan diizenleyici.

® Secilen bélgeler igin lehimleme cubuklari... - "Lehimleme cubuklari: yol aralari arasindaki kisa devre" penceresi. Program, secilen bélgedeki
(Ots esigi, 2 px veya daha genis beyaz seritler) yollari otomatik olarak bulur, bu yollarin aralarindaki bosluga, kendi renklerine, koyu
kenara ve 1sik efektiyle bir lehimleme cubugu yerlestirir. Ayarlar: Yatay veya dikey yollar arasinda, 1-3 numarali fotograflardaki lehimleme
cubuklari, bélgenin %8-18'i, bolge icin (5) fotograf, nereye yerlestirilecek: anormale veya normal, yiizey aydinlatmasi, val — farkh bir
aydinlatma ile yeni bir fotograf veya tam bir kopyasi.

* Alan diizenleyici: Firca, Pipet, Renkli Lek, Alani Kopyala, Yapistir, Damga, Plaka Alani; "lehim / alan”, "kart", "golge / maske", beyaz, siyah
paleti; "Kopyala" alani ve "Fotograf Olustur" diigmesi. Bu, ¢izimde henlz hattin Gzerinde olmayan kusurlari gosterir: Doldurulmus alan,
gereksiz eleman, eksik etiket.

Editor tarafindan olusturulan dosyalara ‘edit_.." gibi adlar verilir ve bunlar ya bir bélgeye veya bu bélgenin bir anormalligine atanir. "incele"
sekmesinde, ayni pencere yalnizca gorlintiileme amaciyla acilir.

4.9. Modelin egitimi

"Al Model" sekmesindeki "Egitim Ayarlari" bolimd, ilk goriintiileme isleminden sonra otomatik olarak asagidaki degerlerle doldurulur:
Goruntl Boyutu 128, Model Boyutu s, Dénguler 50, Parti 64. Bu degerler 108-137 px araligindaki bolgeler igin gegerlidir. 256 px'lik bolgeler
icin, 6rnege oldugu gibi, Gorlintl Boyutu'nu 192 veya 256 olarak ayarlayin; bu durumda kesme islemi neredeyse hig sikismaz (ana pencerenin
ayarlarinda Déngiler 100 ve Gériintii Boyutu 192 olarak ayarlanmistir). Degerleri kontrol edin ve "Al MODELINI EGIT" digmesine tiklayin.

Parametre Anlami Nasil secilir

Epochs Modelin tiim veri kiimesini kag kez gézden gegirecegi Varsayilan olarak 50; ¢cok sayida anomali sinifi varsa 100-150

Batch Size Tek adimda kag gorintu 64; video bellegi yetersizse azaltin

Image Size Kesilmis gorintulerin boyutu, 32'ye boélunebilir Yaklasik alan boyutu: 108-137 px igin 128; 256 px'lik alanlar icin
192-256

Model Size n/s/m/l/x s — yuzlerce cift sinif icin optimum; n yeterli kapasiteye sahip

degil, m ve Uzeri daha yavas

Device egitim icin hangi yontemi kullanmak 0 (GPU) ile NVIDIA marka bir ekran karti; CUDA programi yoksa,
program otomatik olarak CPU'ya gececektir.

Workers veri hazirlama akislari 12 varsayilan olarak ¢ok cekirdekli islemci icin

Program, baslangicta asagidaki 6geleri kontrol eder: bos siniflarin, val icindeki gereksiz klasorlerin silinmesini &nerir ve val'i, orada bos
oldugunda bulur. ilk calistirmada, egitim ortami (Python 3, ultralytics, onnx, onnxslim, onnxruntime paketleri) kurulur — internet
baglantisi ve birkag dakika gerekir.

o BOLGE-CIFT modeli icin egitim, erasing, flip, crop ve randaugment gibi islemler olmadan yapilir: Bu islemler, anomali siniflariyla (ters
cevrilmis alan, farkli bir alandir) cakisir. ilgili satir konsola yazilir.
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e "Durdur" diigmesi kirmiziya dénuyor, sagdaki halka, her dénemdeki ilerlemeyi ytizde olarak gdsteriyor. Egitim surecinin ilerleyisi,
konsolda gériilebilir. iki bélge ve 100 dénem icin, bu islem bir grafik kartiyla yaklasik 10-15 dakika siiriiyor.

o Program, tamamlandiktan sonra, ‘best.onnx" 6gesini modelin kok dizinine aktarir ve hemen "denetim" olarak isaretler. "ONNX'i ihrac Et"
digmesi, yeniden egitmeden ayni islemi tekrarlar.

ipucu. "kusur" veya yeni katmanlar ekledikten sonra, ayni diigmeyi kullanarak eklemeyi tamamlayin: eklemeyi tamamlayin, "YAPAY ZEKA
MODELINI EGIT" secenegini tiklayin ve best.onnx mevcut modeli tizerine yazin. Bu islem sirasinda ag yapisini degistirmeyin.
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5. denetim

Tam islemler, "Inspect" sekmesinde gerceklestirilir. Model, egitimden sonra zaten tanimlanmistir; kalan islemler, bolgeleri kontrol etmek, esik
degerini ayarlamak, hiz kaynagini segmek ve 6deme herhangi bir pozisyonda gelirse, canl bir akis hattini etkinlestirmektir.

(@ engial Ethemet System = o X

& WHCMNEKUMA

Pacinagea (cr

HD USB IV | AT:on © HEMCTIOJIL30BATH MM £ BbIBPATh ONNX MOAIE/b /171 MIHCTEKLIMMA X YBPATb MOIE/Tb.

D ROI — goSasus & knacc (mopens wcnexuyum)

© 30HA-TTAPA: 301 - woRen (NpoBepuTS, NOpor)

JKWMEO# KOMEEiep: nNaTa & MOGOM NONOXEHAH  NEPMOA MC T S ———

Opurunan ¢ soHamm

W Vaanums ooibpansyio

[ ] @ Moanvc normal/anomaly @ Howmep sonbi

"inceleme" sekmesinde: model_4/best.onnx modeli, "Kontrol siniflari; PLAKA - Bolge 2, 2 anomali sinifi”, Bélge N, zone_N / zone_N_anomaly cifti icinde ¢oziliyor,
esik %50, 2000 ms'lik canli bir akis, "normal - 112 nokta" gostergesi, altinda hiz kaynagi ve "GPU", "Gri analiz" isaretleri. Gorintide her iki bolge de yesildir -
"normal".

5.1. Modeli ve bélgeleri atayin ve kontrol edin

o Eger model atanmamigsa, "ONNX MODELINI SEC" secenegine tiklayin ve model klasoriinde "best.onnx" yolunu belirtin. "Siniflar" satiri,
tim siniflar gosterecektir; isimler, ONNX dosyasindan alinacagindan, ¢ikis numaralarinin isimlerle kesin olarak eslestiginden emin
olabilirsiniz.

o Tiklayin BOLGE-CIFT: bolgeler ~ model (kontrol, esik)Pencerede su bilgiler gésteriliyor: "Agdaki sunucu sayisi: 2 / Siniflar..." zone_NNN
Modelde: 2, anomali sinifi: 2. "Her bir izgara alani kendi sinifina sahiptir." "Modeldeki sinifli alanlar" veya "lzgaradaki siniflari olmayan
alanlar" uyarilari, 1zgaranin egitimden sonra degistirildigini gosterir.

° Yapay Zeka Kullamimini Kisitla Bu kameradaki analizi gegici olarak devre disi birakir, ancak ayarlari silmez (her kamerada kendi ayari
bulunur); "Modeli Kaldir" Model ve bélimleri tamamen siler.

5.2. Bolge tanima esigi

Her bir bolge icin, ag tum siniflarin olasiliklarini verir, ancak karar yalnizca giftler icinde alinir. "Normal" durumu icin, g = p(zone_N) /
(p(zone_N) + p(zone_N_anomaly)) orani, "tanima" faktoriyle carpilir; bu faktor, ciftin agin ciktisini ne kadar etkiledigini gosterir (ylizde 10
veya daha ylksek bir deger, tam tanima anlamina gelir). Sonug olarak elde edilen 0 ile 100 arasindaki deger, bir esik degeriyle karsilastirilir:
deger esigin Uzerindeyse normal, deder esigin altindaysa anomali olarak siniflandirilir.

Varsayilan esik %50'dir ve board. json icinde, modelin yaninda saklanir ve hemen uygulanir, yeniden baslatma gerekmez. %50'den dustk bir
esik, normal degerlere daha fazla yaklasir: %25 — 6% kesim, %10 — 0,4%, %1 — neredeyse tiim alan yesildir; %99 yalnizca givenli alanlari
gecirir. Bu 6lcek, operatorin %5 ve %99 arasindaki farki gérmesini saglar, ancak sadece kirmizi alanlari degil.

Oneri. On adet, 6nceden test edilmis kartlar tizerinde esik degerini belirleyin: degeri artirin, ancak tiim bélgelerin yesil kalmasini
saglayin, ardindan bilinen hatali kartlarda kontrol edin. Program, her 10 saniyede bir konsola "[BOLGE-CIFT] ... normal N, anomali M, esik
0.50; en kot g: z17:0.31 ..." seklinde bir satir yazacaktir; bu, hangi bélgelerin esik degerine en yakin oldugunu goésterir.

5.3. Canh akis: herhangi bir pozisyonda

Canli bant: Her pozisyonda arama 6zelligi, her analiz dncesinde, plakalarin hizalama boélgesine gére arama yapmayi igerir: goriintd, referans ile
eslestirilir, kesim alanlari eslestirilmis gortintiiden gikarilir ve video Gizerinde hizalama bélgesinin ve alanlarinin (yesil - normal, kirmizi -
anormallik) sinirlari cizilir. Periyot, ms alani, plakanin ne siklikla aranacagini (varsayilan olarak 1000, fotograf tizerinde 2000) belirler. Yanindaki
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gosterge: yesil "normal - N noktasi”, kirmizi "ANORMAL - N noktas!”, turuncu "plaka bulunamadi” veya "referans yok - kaydedin".
Degerlendirme, bir analiz sonucuna gore yapilr, biriktirme 6zelligi yoktur.

Referans ve hizalama alani, ¢ekim sirasinda kullanilan ayni digme (Referansi Sabitle ile) ile belirlenir (4.4. bolim); Referans ve Alanlar secenegi,
bu alani gériintilemek icin agilir. Videoda, hizalama alani ve plakanin hizalanmasi igin kullanilan mavi destek noktalari cizilir. Ayarlama
isleminden sonra, cerceve disina tasan alanlar, BiT etiketiyle isaretlenir.

5.4. Hangi sinyalle analiz edilecek

Hiz kaynagi her zaman aynidir: yeni bir sey eklendiginde, program dnceki olani alir.

Yontem Nasil Cahstirilir Ne Zaman Kullanihr
Kamera ile "Kamera ile" secenegi Surekli kontrol; hiz, "Kamera" sekmesindeki "Saniyedeki Analizler" kaydiricisi
ile sinirlidir

Zamanlayici ile "Zamanlayici ile" secenegi ve aralik (ms) Duizenli veya seyrek kontrol, 6rnegin saniyede bir

Tetikleyici ile "Tetikleyici" listesinden bir baglanti secin ve  Kamera girisindeki sensorli bant: trtin geldiginde kare alinir - en dogru
giris icin "olumlu (+) ile analiz" veya yontem (6. bolim)
"olumsuz (-) ile analiz" secenegini
belirleyin

GPU "GPU" secenegi Varsayilan olarak etkinlestirilmistir; anahtari degistirmek modelin yeniden

yuklenmesine neden olur

Gri Analizi "Gri Analizi" kutucugu Gri renklerde egitilmis modeller icin otomatik olarak etkinlestirilir; cikarimlar
oncesinde kesimler gri renge donusturalir

5.5. Sari Bolgeler: Bolgeyi tiklayarak kapat

Bu alanda, bazi bdlgelerin kontrol disina cikarilmasi gerekebilir: Bu, belirli bir parcanin bu siiriime ait olmamasi, bélgenin bir cihaz tarafindan
kapatilmasi veya hata ayiklama yapilmasi durumunda ortaya cikar. Bunun icin, ag veya modeli degistirmeye gerek yoktur; bolgeler dogrudan
videoda kapatilabilir, sadece "incele" sekmesinde.

o Kamera panelindeki bir alana sol tiklayin: Alan sari renge donecek ve analizden cikarilacaktir. Ayni alana tekrar tiklamak, onu tekrar
analize dahil edecektir.

e Bdélge grubu: Sol tusu basili tutun ve gerceveyi ddemenin lzerinden sirikleyin. Cerceveye giren tim bolgeler kapatilir; eger hepsi zaten
sarlysa, cerceve onlari tekrar etkinlestirir. Cevirerek de calisir.

o Sari bolgelerin listesi, kamera ve modele gore veritabaninda saklanir, programin yeniden baslatiimasi ve kameranin yeniden
baglanmasiyla giincellenir. Konsola "[Bdlgeler] ... kapatildi: N" seklinde bir satir yazilir.

"Sari alanlarin ne ise yaradigi, Sari (tiklama ile devre disi birakilmis) alanlar, "Ses" sekmesindeki "Cikis" penceresinde varsayilan olarak etkinlestirilmis
durumda, "Ses" sekmesindeki "Cikis" penceresinde, "Sari" alanlar igin belirlenen ayarlar, genel bir onay kutusu araciligiyla kontrol edilir:

Kontrol kutusu Sari bolgelerin davranisi

Etkin (varsayilan) Bolge hig analiz edilmez: Kesim aga gonderilmez, "OFF" etiketi, hicbir ses veya TCP génderimi, kamera
¢ikist olmaz. Canl ortamda, sari bolge "normal / anormallik" kararina etki etmez.

Kapatilmis Sari gerceve sadece bir not olarak kalir: Bélge analiz ediliyor ve normal sekilde calisiyor. Kontrolt
kapatmadan, kontrol icin isaretlenmis bolgeleri belirtmek icin kullanishdir.

Onemli Not: Sari alanlardaki "Kontrol Kutusu" ayarlarini siimek gerekli degildir: Bu ayarlar etkinlestirildiginde, alanlar sonu¢ almaz.
Ancak, ayarlarin geri etkinlestirilmesi durumunda, alanlar hemen calismaya baslayacaktir.

oo oo

5.6. Ekran ve konsolda goriilebilirler

® Alanlar Gizerinde sonug belirlenmistir; cerceve, alanlarin renklerine gore belirlenmistir ve tetiklendiginde kirmizi renkte gériinir. 50'den
fazla alan oldugunda, glvenilir normal durum sadece yesil cerceve ile gosterilirken, anormallikler ve glivenilmez alanlar farkli renklere
sahip olur: Her karede yizlerce alanin goriintl okunmasini zorlastirmasi ve ¢izim ytkinu artirmasi nedeniyle, sari alanlar tiklama ile
kapatilmistir (5.5. bolim).

* '"Tetikleyiciye Gore Analiz" adli panel, sekmenin alt kisminda yer alir ve her tetiklenmeyi bir satir halinde gosterir: [ss:dd:ff.mmm] Kamera
girisi + TETIKLEYICI 4 ms | Yapay Zeka 12 ms #57. Her bolge icin sonuclar da bu satirlarda belirtilir. Bu satirlar veritabanina
kaydedilmez.

* Videodaki bir bolgeye sag tiklamak: "Bu bolgedeki algilama sinifi — bu bolge icin yaniti «...» olarak yeniden adlandirir" (Bu, modeli
dizeltmez, ancak ayirici ve gtinlik yeni bir ad gorir); ayni zamanda "Bu bdlge igin ayirici olustur” ve kural sayaci.



engiAl Ethernet System — BOLGE-CIFT Sayfa 26

® "Fotograflari kaydet" secenegi etkinlestirildiginde ve "klasor" secenedi belirlendiginde: gizilmis bolgeler iceren kareler, “inspect_.... jpg’
uzantili dosyalara kaydedilir. Her kameranin kendi 6zel ayarlari vardir.

® Her 10 dakikada, diag adl alt klasére, canli Gretim hattindan ¢ekilen bir goériintl ve alanlarin listesi yazilir. Ayrica, en son 20 goriinti de
saklanir — boylece, klasériin blylimesi olmadan, tartismali durumlarin incelenmesi igin kullanilabilir.
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3. Tetikleyiciler: Kameranin girisine yerlestirilmis sensor

Ana mod: Kamera, sensériin elektrik sinyaliyle, ayrik girisinden bir kare yakalar. Bu, en dogru kare yakalama anidir: Uriin, her zaman karede
ayni konumdadir ve analiz tek bir kez yapilir. "TRIGERLER™ penceresi, "sensor — kamera" baglantisini toplar ve secilen baglanti noktasi igin
baglanti semasini gizer.

4 TPUITEPbI — BHewnwii curian Ha ANCKPETHBIN BXOA Kamepbl 4 TPUITEPbl — BHewnwii cUrHan Ha AVCKPETHBIN BXOA Kamepbi

BAOLSEN QAF-Q2P — onmuicci garunk, 4 nposoga | -
KROBOT, 6 pi

HIKROBOT igin TETIKLEMELER (6 pinli): PNP senséri, sinyal 2 numarali pine, Ayni sekilde SICK picoCam (6 pin) icin de gecerlidir: sinyal, 4 numarali pinde (+)
ortak pin 5, pin baglanti semasi. ve ortak pin 3'te (-) bulunur.

o Videonun tzerinde bulunan "TRIGERLER" diigmesine tiklayin. "Triger ekipmani” secenegini (listede BAOLSEN QAF-Q2P optik sensor, 4 tel;
herhangi bir PNP veya NPN cikish sensér de ayni sekilde baglanir), "Kamera baglanti noktasi" (HIKROBOT 6 pin veya SICK picoCam 6 pin),
"Kamera (hangi model)" ve "Sensér cikis tipi: PNP - sinyal "arti"y1 degistirir (normal durum), NPN - "eksi"yi degistirir, +24V icin 1-4,7kQ
direng gereklidir" seceneklerini segin.

o Semayi cizime gore birlestirin: Sensor ve kameranin 24V glig, sensorin sinyal kablosu kameranin girisine, giris kablosunun 0V'a geri
doénmesi. Sensoriin beyaz kablosu, ikinci gikisi olusturur ve bu baglanti yapiimaz.

e "Baglantiyi Olustur”" diigmesine tiklayin. Baglanti veritabaninda saklanir; ayni baglantilar tekrar olusturulmaz. "Baglantiy: Sil" digmesi,
secilen baglantiyi siler.

o "incele" sekmesinde, "Tetikleyici" listesinden bir baglanti secin ve "giriste + ile analiz" (24V geldiginde kare yakalama) veya "giriste - ile
analiz" segeneklerinden birini belirleyin. Program, kamerayi tetikleyici moduna gegirir: HIKROBOT igin TriggerMode = Acik,
TriggerSource = Line0 olarak ayarlanir; SICK cihazi igin ise, tutucu durdurulur, mod degistirilir ve yeniden baslatilir. Yanindaki daire, giris
seviyesini gosterir.

Baglanti semasi

Pini HIKROBOT MV-CS, 6 pin SICK picoCam, 6 pin

1 DC_PWR — Kameranin gli¢ kaynagi: 9-24 V GND — Kameranin gii¢ baglantisi

2 OPTO_IN — Girig Hatti 0 (+), tetik sinyali VCC — Kameranin 12-24V gii¢

3 GPIO — 2. hatt, giris veya cikis Tetikleyici - — Optik sensor giris (-)

4 OPTO_OUT — Line 1'den ¢ikan cikis (+) Triggere aktivasyonu + — Optik transdiiktoriin (+) girisi
5 OPTO_GND — Genel optik baglanti, ters kablo Flash + — Ayrik ¢gikis (+)

6 GND — Kameranin gi¢ baglantisi Flash — — Ayrik cikis (-)

Onemli. Kameradaki "Baba" ve kabloda "Anne" baglantilari birbirinin aynisidir. Tek referans noktasi, ayarlanabilir kontak (biytik bir
bosluk); SICK'te bu, 1 ve 6 numarali kontaklar arasinda ve kablonun aynasinda saga dogru yer alir. Baglantilari, elinizde tuttugunuz
taraftan okuyun. Baglantida bir hata, yanmis bir girisi gosterir: yakinlarda gti¢ ve ¢ikis bulunur. SICK'in baglantisini, test ederek
dogrulayin.

Onemli Not: "Olumlu" yéniindeki (+) sinyali, degil de diisiis ydniindeki sinyali 6lciin: Gercek bir test cihazinda, (+) yéniindeki sinyalin
zaman araligi 4,2 ms, disus yoniindeki sinyalin ise 40,7 ms oldu. Sensérlin kontroll: Kahverengi ve mavi renkler arasindaki voltaj her
zaman 24 V'tur, bu gii¢ kaynagidir; sinyali, siyah ve mavi renkler arasindaki, 1sin kesisim noktasinda kontrol edin. Eger degismiyorsa, siyah
renkten kahverengi renge 2-10 kOhm degerinde bir direng ekleyin; bu durumda 240 V, NPN anlamina gelir.
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7. Cikislar: ayirici, kameralardan ayrik ¢ikislar ve TCP

Ayirici, kontrol sonucunu eyleme donusturdr. Kurallar, belirli bir alanda (veya modelin, sinifin veya isaretlenmis alanlarin timinde) veya
dogrudan olusturulur ve model, bu alanda belirtilen sinifi gérduglnde tetiklenir. Eylemler (g tirdedir: Robota veya PLC'ye TCP ile veri
gonderme, kameranin dijital cikisini degistirme ve operatdre sesli uyari verme. Her tetikleme, bir glinltik kaydina yazilir.

7.1. Cikaslar kilavuzu: kontaklar ve test cihaziyla kontrol

Videodaki "CIKISLAR" diigmesi, hicbir ayar yapmayan bir bilgi penceresini agar: Bu pencere, hangi ¢ikisin hangi kontaktlarda oldugunu, giic
olmadan nasil test edilecegini ve nasil bir yiik baglayilacagini gosterir.

¥ OUTPUT — auckpeTHbie BbIXOABI KaMep: KOHTaKThI, NPOBEPKa, Harpyska ¥ OUTPUT — auckpeTHbie BbIXOAbI KaMEP: KOHTAKTBI, NPOBEPKa, Harpyska

HIKROBOT - Line 1 (optik transdiiktor) cikisi, 4 (+) ve 5 (-) pinlerine baglanir, SICK picoCam — 5 numarali (+) ve 6 numarali (-) pinlerde bulunan (optik) flag
maksimum akim 25 mA'dir. baglanti noktasi, stirekli olarak 150 mA akim saglar.

e “"Kuruyarak" calisan optoparin cikisi: kendi voltajini vermez, sadece devreyi tamamlar. Harici bir glic kaynagi gereklidir.
* (O modunda test cihaziyla kontrol: Cikis KAPALI - Devre kesintisi (OL), ACIK - Yizlerce Ohm. Zimer, her iki durumda da sessizdir, sayilara
bakin. Hicbir degisiklik olmazsa, uglari ters cevirin, optopar polarize edilmistir.

® Yik: +24 V - lamba — "pin +", "pin -" = GND. HIKROBOT i¢in 25 mA — sinir: 27 mA'da sinyal armatirl zaten, giict disirin veya ara role
kullanin. SICK icin, 20-30 mA'lik lamba dogrudan baglanabilir.

7.2. CIKIS penceresi: Bolge kurallar

Sagdaki paneldeki "OUTPUT" diigmesine (veya alana sag tiklayip "Bu alana ayirici olustur”) tiklamak, "OUTPUT — Kameralarin TCP iletimleri ve
ayrik cikislar" penceresini agar. Sol tarafta, "Kameralar - Yapay Zeka Modelleri - Siniflar - Alanlar" seklinde bir agag yapisi bulunur ve

alanlar Gzerinde isaretler bulunur; sag tarafta ise "Alan Kurallari", "Tetiklenme Giinliigi" ve "Veritabani" gibi sekeler bulunur.
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¥ OUTPUT — TCP-nochbifikn ¥ AUCKpETHDBIE BLIXOABI Kamep

openn UM — knaccel — 30HBI BuilbepHTe MOAENb, KNAacC WAM 30HY B AepeBe CAeBa

Mpaenna orsl Kypran cpabarbizannii Baza gt

B nosTopams, noka knace gepkuTcn  MoaTsepkacHme cuesb knacea, vc: B :

[ECTTIoNN 127.0.0.1 Mopr:  EN B Taiivayt nogrnouerng, mc: LR S
M3HAA YXOANT KaK eCT: =UP> — NOCBINKA «UP», HYKeH KAACC-yron — 4o6assTe Noacra

{zoneld} one} 1 {eonf} {camera) | {model} {time}

1 Cosgars Ha 1 2one P Mposeputs 310 npasmno @ Imynuposats cpabarsisarine 3ot

= = Otmeueno zon: 1 & BRIKOUMTE Y OTMEYEHHEIX & OTKAMUNTE Y OTMEYEHHBIX B YganuTs ¥ OTMEHEHHBIX
biBpaTs BCE 30HBI O CHATb BCE 30HBI - - -
1 OBHoBUTS Aepeso = PassepHyTs BCE

CIKIS penceresi: Bolgenin sol tarafindaki bolgelerin listesi, "Kural" grubu ve TCP ile ilgili ayarlar.

o Agdaki bir alani secin (sagdaki baslik, yolu "HD USB Kamera - model_5 » 1 » Alan 1 (T1.C1) olarak gosterecektir). "+ Yeni TCP’, "+ Yeni
Ayrik veya "+ Yeni Ses’ butonlarina tiklayin.

o "Kural" grubunda, "Yapay Zeka Sinifi" secenegini, kuralin hangi durumda etkinlesmesini istediginizi belirterek ayarlayin (BOLGE-CIFT icin
bu, "anormallik" veya "normal” olabilir; "*" herhangi bir sinif anlamina gelir). “Etkin" kutusunu isaretleyin. Gerekirse, "Sinif degisene kadar
tekrarla" secenegini isaretleyebilir ve tekrar araligini belirleyebilirsiniz. Ayrica, "Sinif degisikliginin dogrulanmasi, ms" degerini (varsayilan
olarak 1500) ayarlayarak, sinif degisikliginin gecerli sayilmasi igin yeni sinifin kag ardisik kez ayni kalmasi gerektigini belirleyebilirsiniz.

e Lutfen "TCP" (bolim 7.3), "Kamera Gikisi" (bolim 7.4) veya "Ses" (bolim 7.5) sekmesini doldurun.
o Kontrol zincirini beklemeksizin: Bu kurali kontrol et (paket gonderir veya cikis sinyali verir), Bélge aktivasyonunu simiile et (Bolge kurallarini,

anti-gurdltd ve log ile birlikte savas moduna aktarir).

e "1 Bélgeye Olustur" secenegine tiklayin. Eger birden fazla bdlge isaretlenmisse, buton "N Bélgeye Olustur" olarak degisir; model
dugumiinde "Tum modele kaydet", sinif digimunde ise "Sinifa kaydet" secenekleri bulunur. Alt kisimda: “isaretlenenleri etkinlestir / devre
disi birak / sil" secenegi yer alir.

Bir bolge, farkli alicilar igin birden fazla TCP kurali tasiyabilir, ancak bir sinifa yalnizca bir ayrik gikis kural ve bir sinifa yalnizca bir ses tanima
kurali atanabilir. Kural, veritabaninda saklanir ve cikarim akisindan calistirilir: kurallar bellekte tutulur, bir bélge adresine ait bir arama her
karede yapilir ve soketler ve kamera SDK's, analizlerin ag beklemesini dnlemek icin ayri bir ydnetici is parcaciginda calistirilir.

7.3. TCP paketi robot veya PLC'ye

Bu program, TCP istemcisi gibi calisir: belirtilen IP adresi ve port Gzerindeki aliciya baglanir, baglantiyi agik tutar ve tekrar kullanir. Baglanti
kesildiginde, bir kez yeniden baglanmaya ve tekrar etmeye calisir. Metin, sonuna CR+LF eklenerek UTF-8 formatina donusturaldr.

Alan Amag
Baglanti siiresi, ms Varsayilan olarak 1000, 100...10000.
Kuralin otomatik génderim siiresi, ms Otomatik kural gonderimleri arasindaki minimum duraklama; 0 - duraklama yok. Hatta bir sinif degisikligi

de bu duraklamayi bekler.

Komut Kelime tam olarak oldugu gibi: "up" - "up" paketi. Bir sinif acisi gerekiyor — bir yer tutucu ekleyin: "J6
{class}" — "J6 235". Bos — "Veriler" sablonu kullaniliyor.

Kendi verileriniz Bu, {data} yerine yerlestirilebilecek rastgele bir metindir.
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Veriler Gonderi sablonu. Bos = "alan numarasi ve adi" ({zoneld} {zone}). Bu alani eklemek icin tiklayin, tekrar
tiklamakla kaldirilir; “Tum alanlar" ise yapilandirilmis bir sablon olusturur.

Degerlendirme Deger Degerlendirme Deger

{zonelId} Bolge numarasi (1, 2, 3..) {camera} Kamera adi

{zone} Bolge adi (veritabaninda diizenlenebilir) {model} Yapay zeka modeli adi
{class} Modelin gordigi sinif {time} Saat:Dakika:Saniye.Milisaniye
{conf} Guvenilirlik, % (virgul ayirici olarak kullanilir) {date} Tarih (YYYY-MM-DD)

{data} "Kendi Veriler" adli kaynaktan alinan metin.

Ornek yapilandiriimis sablon: zoneId={zoneId};zone={zone};class={class};conf={conf};camera={camera};model={model};time=
{time};date={date};data={data}. Sayilar her zaman tutarl bir formatta olacak sekilde, 6rnegin "87,6" gibi degerlerin PLC tarafindan
aynistiriimasini engellemek icin.
® “Baglantiy1 kontrol et yalnizca baglantiyi acar ve "baglanti kuruldu" veya "N ms icinde yanit alinamadi” gibi bir mesaj verir.
® Test gonderme Ozelligi gergekten de bir metin gdnderiyor; sonug, butonun yanina degil, pencereye degil gosteriliyor.
® Otomatik gonderim. "Tekrarla" secenegi isaretlenmemisse, gonderim bir kez yapilir ve alici "ok <paket" seklinde bir yanit vermeden
tekrar gonderilir. "Tekrarla" secenegi isaretlenmisse, gonderim sinifin gegerli oldugu siire boyunca belirli araliklarla tekrar gonderilir.

® «Son ¢ikan sonug kazanir»: Eger model, gorevlendirici mesgulken birkag sonug Uretebilmisse, en son ¢ikan sonug otomatik olarak kabul
edilir. islem sirasi 512 islemle sinirhdir.

7.4. Kameranin ayrik cikisi
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"Kamera Cikis" bolimu: Cikis yontemi, cizgi, seviye, darbe ve manuel kontrol digmeleri. USB kameralarda ayri cikislar bulunmamaktadir; yalnizca TCP kullanilabilir.

Alan Amag

Cikis Yontem: SICK cihazlarinda, "Flash-pin" (sabit seviye) veya GPIO pinleri kullanilabilir; HIKROBOT cihazlarinda ise
"UserOutputValue" veya "Linelnverter" (strob 6zelligi devre disi) kullanilabilir. MV-CS020/016-10GC
modelindeki "UserOutput" modiiliinde bu secenekler bulunmamaktadir; bu durumda program otomatik olarak
"Linelnverter"i sececektir.
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Hatti SICK cihazinda, "Flash-pin" veya GPIO1...6 pinleri; HIKROBOT cihazinda ise "Line1" (gikis), "Line2" (iki yonld) ve

"Line0" (sadece giris) pinleri bulunmaktadir.

Seviye dogru / yanhs / kapali. "Kapal" — Bu, bir ayarin etkinlestirilmesi gerektigi anlamina gelir, ancak ayarin kendisi

degistirilmez.

ivme, ms (0 — tut) 0 — Bu seviye, sinif degisene kadar korunur; aksi takdirde, 10...5000 ms araliginda bir geri donus sinyali

gonderilir.

‘Cikisi Ag, Cikisi Kapat, Impuls digmeleri, test cihazi veya lamba ile kontrol edilir; "Kamera Neler Yapabilir bolim, tim yontemleri sorgular ve

rapor olusturur. Elle yapilan testler de ayni deftere yazlir.

Bir cikis lizerinde birden fazla bélge. Eger bir pin tzerinde birden fazla bélgeye ait kurallar varsa, ¢ikis mantiksal "VE" olarak
degerlendirilir: Yiiksek yalnizca tim bolgeler Yiksek isterse, en az bir bélge Dustk ise ¢ikis Dustktir. Bu, "N numaral ¢ikis Gzerinde
bolgeler, Disuk talep ediyor — Yiksek/Dusuk" seklinde bir dizede belirtilir. Bu, bir ¢ikisin, onlarca bélgeden olustugunu gésterir.

Onemli. SICK'in flash-pin'i, hem dijital ¢ikis hem de aydinlatma icin aynidir: Eger bu pin‘e bir darbeli lamba bagliysa, GPIO'yu kullanin.
Anti-glrilty kurallar: varsayilan olarak 500 ms (en az 200), olay icermeyen tekrarlar gtinlikte kaydedilmez.

7.5. Sesli uyari: Her bélge icin ayri ses

Uclinci tiirdeki kural, bilgisayar tizerinde bir program araciligiyla ses sinyali géndermektir. Operatér ekrana bakmak zorunda degildir: bir
sinyal alarak, bir alanin hataya dustiginu duyabilir ve farkli alanlardaki sesler, hatanin tam olarak nerede oldugunu belirtir. Bu ses, USB ve
RTSP gibi, ayri cikislara sahip olan tim kameralarla kullanilabilir.

Agdaki bir alani secin ve "+ Yeni Ses" tizerine tiklayin. "Kural" grubunda, bir sinif (6rnegin "anomali") belirtin ve "Etkin" kutusunu
isaretleyin.

‘Ses’ sekmesinde, listeden bir sinyal secin. Dahili olarak on tane var: kisa, ¢ift, G¢li sinyal, dusiik ve ylksek ton, ylkselen ve disen, alarm-
siren, uzun korna, ¢an. ‘Oynat” digmesi, segilen sinyali calacaktir.

Kendi sesi: "Dosyanizi yiikleyin" secenegine tiklayin ve WAV, MP3 veya WMA formatini secin. Dosya, programin yanindaki "sesler\ézel"
klasoriine kopyalanir (USB bellek cikarilabilir) ve "kendi" etiketiyle listede gorinir. "Sesler klasérii" digmesi bu klasori acar: dosyalar
dogrudan buraya eklenebilir.

“Sesler arasindaki siireyi, 1000 ila 10000 ms arasinda ayarlayin. Bu sire icinde, sinyalin ¢almasi duracak ve alan sinifi tekrar degisse bile ses
tekrar calmayacak: 10000 ms'de operatdr, 10 saniyede en fazla bir sinyali duyacak.

"Olustur" digmesine tiklayin veya bolgeleri isaretleyerek hepsine ayni anda bir kural olusturun. Her bélge icin farkl bir ses: diger bélge
icin farkli bir sinyalle tekrar edin.

Tiklanarak devre disi birakilan sari alanlar, "duraklama" alani aktifken ses cikarmaz. "incele" sekmesindeki (b6liim 5.5) tiklanarak devre
disi birakilan alanlar, herhangi bir ses Uretmez ve modelin tamaminda TCP baglantisi veya kamera cikisi saglamaz.

Davranis Nasil Calisir

"Tekrarla" secenegi yokken Sadece onaylanan bélge siniflandirma degisikligi durumunda ses duyulur

("Bolge Siniflandirma Onaylandi“dan sonra). Bolge siniflandirmasi gegerli
oldugu sirece sessizlik olur.

"Tekrarla, Bolge Siniflandirmasi Gegerli Kalincaya Kadar" secenegiyle = Sinyal, "Tekrar Araligi" icinde tekrar eder, ancak bolge belirtilen

siniflandirmaya ait oldugu siirece, sesler arasindaki araligin daha uzunlugunda
tekrar etmez.

Ayni anda birden fazla bolge Her boélge kendi sesini calar; farkli bolgelerdeki sesler birbirini engellemez,

sadece ayni bolgeden gelen ses tekrar eder.

Giinliik Her calma, "Ses: ..." seklinde "Calisma GUnlugi"ne yazilir. Dosya bulunamazsa
veya ses cihazi calismazsa, hata mesaji yazilir ve program calismaya devam
eder.

Kontrol Bu kurali kontrol et hemen sesi calmaya baslar; Bolge etkinligini simiile et

sesi, TCP ve ¢ikislar savas modunda calmaya devam eder.

Oneri. En 6nemli bolgelere (baglanti noktalari, giic elemanlari) siren veya iiclii sinyal kurun, digerlerine ise kisa siireli sinyaller verin.
Boylece, tim sinif icin olusturulan ses sinyali, modelin veya sinifin agdaki secimiyle belirlenir: Her kusur icin ayri bir sinyal.
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7.6. Calisma Giinliigii ve Veritabani

"Olay Gunlugi" sekmesi, son 300 kaydi satirlar halinde gdsterir: "SS:DD:SS.ms v /X Kamera - Model - Sinif - Bolge - Eylem [mesaj]".Bu
kayitlar, gercek zamanli olarak giincellenir. "Yenile" ve "Giinligi Temizle" butonlari bulunmaktadir.

€€ OUTPUT — TCP-noceinku n AVCKpETHBIE BbIXOAbI Kamep

Kawmep omenn MM — knaccet — soHbt BuGepuTe mopent, wnn 30Hy B mepese cresa

Mpasina zorer Kypran cpabareisarui 5233 aaHen

naza, gnarn)

"Veritabani" sekmesi: Verinin nerede saklandigi, yedekleme ve tek bir dosya ile veritabaninin kurtariimasi.

Sekme "Veritabani": Program, tlim verileri SQLite dosyasi rejectors.db icinde, ylritilebilir dosyanin yaninda saklar; ayri bir hizmet yoktur,
port dinlenmez, herhangi bir sey yiklenmesi gerekmez. Tablolar: settings (ayarlar), cameras (kamera profilleri), camera_models (kamera
modelleri), zones (alan adlari ve geometrileri), rejectors (kurallar), reject_log (glnlik), camera_param_files (kamera parametrelerinin
kopyalari), camera_presets (kamera ayarlari kiimeleri). "Veritabaninin bir kopyasini kaydet... komutu, VACUUM INTO komutu aracihgiyla calisan
veritabaninin butiin bir kopyasini olusturur; "Kopyadan veritabanini yiikle... mevcut veritabanini nceden kaydederek geri ytikler. Veritabani,
programi kapatmadan DBeaver'da goriintilenebilir; disaridan yazmaya gerek yoktur.
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8. Diger modlar ve gorevler

Standart modeller: normal / anomali ve tiim siniflar

Ayni ROI editort, normal siniflandirma icin de kullanilabilir: tabletler, kapaklar, etiketler, kaliplardaki parcalar. Siniflar, "Yeni Al Modeli"
diyalogunda (varsayilan olarak normal ve anomali, isimler biyik harflerle) belirlenir ve bolgeler Griinlere atanir. "Fotograf Cek" digmesi, 1...50
daire sayisi ile, kamera veya enkoder tzerinden fotograf cekmek igin kullanilir. "Fotograflar Olustur" secenegi, kamera (kare/cerceve) veya
enkoder lzerinden fotograf cekmeyi saglar. "Al icin sentetik veri" paneli: hassas 90°/180° donusler, 360°'lik tam donusler (adim ve aralik ile),
yansima, "dereceye gore siniflar" (her aclyr kendi sinifina atar - ayirici actyr TCP izerinden gonderir), parlaklik ve kontrast araliklari. Egitim,
Ultralytics'in tam artirmalari ile yapilir. Bu tiir modeller icin giiven araligi, "BOLGE-CIFT" icin de ayni yerde, "incele" sekmesinde belirlenir.

Coklu model denetimi (1-20 numarali yuvalar)
Tek bir kamerada 20 modele kadar yer verebilirsiniz: 'ONNX'i bir alana ekleyin, ardindan 'ROI - Secilen modele bir sinif ekleyin — Her modelin

alanlari ayri olarak isaretlenir ve tim modellerin sonuglari tek bir karede gosterilir.

BOLGE-CIFT yuvalari genellikle gerekli degildir. Tek bir model, tiim karti kapsayabilir: her bélge icin farkli sinif kombinasyonlari
oldugundan, daha &nce birden fazla model olusturulmasinin amaci olan "benzer siniflarin birlestirilmesi* artik gerekli degildir. Tipik bir
kurulumda, bir BOLGE-CIFT modeli kart tizerinde bulunur, diger yuvalar bos kalir.

Coklu modelin ne zaman kullanildig::

Durum Nasil yapilandiriimali

Tek karede farkli gorevler BOLGE-CIFT, diizeni ve 6gelerin varligini kontrol ederken, ikinci yuvalardaki standart model, etiket,
cikartma, kablo rengi veya anahtar yéniinii isaretler. ikinci modelin bélgeleri, "ROI — Secilen
modele sinif ekle" yoluyla ayri ayri tanimlanir.

Sabit bir 1zgara olmayan Urtinler Tabletler, kapaklar, parcalar: Standart modellerde Grlinln tlrine ait birkag sinif. Benzer siniflar,
birbirleriyle karismamalari icin farkli yuvalara ayrilir.

Tek karede iki farkli devre iki farkl bolgede calisan BOLGE-CIFT modeli, her birinin kendi referansi ve agi vardir. Canli akig, ana
modelin referansi ile calisir.

Gegis donemi Eski egitilmis model, yeni BOLGE-CIFT modelinin istatistik toplamasini beklerken, ayni alanda

gorindr kalir; ayirici kurallari, glivenilirlige gore aktarilir.

Bu esik, analiz hizi, sari bolgeler ve ayrici kurallar, tim kamera modelleri icin gegerlidir. "MODELI KALDIR" digmesi, slotlari temizler ve onay
ister; "Secilen modeli kaldir" digmesi, bir modeli slottan, dosyalarindan ve veritabanindaki bdlgelerinden siler.

Genel modeller

Buton "GENEL MODELLER" su "kamera — model" kiimesini, asagidaki adlarla kaydeder: "Mevcut modellere gére olustur, Tim kameralara uygula,
Mevcutlerden giincelle, Yeniden adlandir, Kiimeyi sil. Sekiz kameradan farkli bir Grtine gegis, tek bir secimle yapilir. Kimeyi silmek, sadece
gruplamayi kaldirir: klasorler, ONNX, bolgeler ve kurallar kalir. Bélgeler, "kamera + model” ciftine aittir: Sekiz kamerada bir model, sekiz
bagimsiz isaret anlamina gelir.

Akista bulunan enkoder ve ayirici

COM portunda enkoder icin (115200, ESP32): ENKODERI BAGLA, otomatik baglanti, konum, ¢cekim adimi ve dizeltme, Sifiri Ayarla + CEK. Egitim
ve analiz igin ¢ekimler "Enkoder ile" yapilabilir; bu durumda ¢ekimler, Grlinlin yoluna gore tutarli olacaktir. Eski zamanlayici, gecikme ve anti-
spam 6zelligi ile enkoder kontrol cihazina REJECT komutunu gonderir.

Video ve goriintii kaydi

"Ayarlar" sekmesi: AKTIF KAMERA ile VIDEO KAYDI, dosya adi: record_tarih_saat.avi (MJPG, kameranin gercek FPS degeri). Egitim icin cekilen
fotograflar: real_... jpg, kontrol icin cekilen fotograflar: inspect_.... jpg (Gizilmis bolgelerle).
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9. Ayarlar, konsol, gereksinimler ve lisans

Settings

® DOSYAYA KAYDET / DOSYADAN YUKLE — Tiim ayarlar (kamera, modeller, kurallar) JSON formatinda, yeniden kurulum 6ncesinde veya ikinci
bir bilgisayara aktarirken kullanishdir. Kaynagin gtivenilirligi, JSON formatinda saklanmasidir; béylece bu kaynaga erisilemez durumda
olmasi durumunda yedek alinabilir. Tim ayar degisiklikleri otomatik olarak kaydedilir.

® TEMEL AYARLARI — Kalici olarak siler: yapilandirmayi ve pencere diizenini kaldirir.

® Arayuz dili — 14 dil; ana pencere hemen degistirilir, diger pencereler ise bir sonraki acilista degistirilir.

® Tum pencerelerin, ayiricilarin konumu, boyutu ve monitér, veritabaninda saklanir; monitor kapaliyken pencere gérinir alana geri doner.

Console

"Kamera" ve "Tetikleyici" kutucuklari varsayilan olarak isaretlenmemistir ve ilgili mesajlarin gériintiilenmesini saglar (kamera mesajlari
"Tetikleyici" modunda goérintilenir); tim veriler, filtrelerden 6nce logs\engiai-*.1log dosyalarina yazilir. Konsol, dikkat gerektirmeden haftalar
boyunca calisacak sekilde tasarlanmistir: ekranda 800 satir tutulur, 1000 eski satir silinir; yeni satirlar, saniyede 4 paket halinde toplanir, tek tek
degil; otomatik asagi kaydirma, siz yukari kaydirdiginizda devreye girer; konsolda ses yoktur. Bélge degisiklikleri, saniyede 10 satidan fazla
yazilmaz (digerleri bir sayacta toplanir), glinlik dosyasi 20 MB'lik parcalara ayrilir, 14 glinden eski dosyalar baslatildiginda silinir, tetikleme
glinlikleri veritabaninda son 20.000 kaydi saklar. C6ziilmemis hatalar crash.log bélimiinde, zorla kapatilma nedenleri ise exe dosyasina
yakin runtime.log boliminde yer alir. Bir seyin diizglin calismadigini fark ederseniz, 6ncelikle buraya bakin.

Kosullar

Bilesen Gereksinim

isletim sistemi Windows 10/11 x64.

Kontrol icin kullanilan ekran karti NVIDIA CUDA siiricisu ile birlikte; CUDA 13 ve cuDNN 9 kitliphaneleri programla birlikte gelir. Ekran karti
olmadan, kontrol otomatik olarak islemci Gzerinde yapilir.

Egitim Python 3 (kurulum sirasinda "python.exe"i PATH'e ekleme segenegi isaretlenmis) ve ultralytics, onnx, onnxslim,
onnxruntime paketleri — program, ilk egitim sirasinda bunlari otomatik olarak yiikler. internet baglantisi
gereklidir. Egitim icin GPU, PyTorch tarafindan belirlenir; CUDA olmadan, egitim CPU tzerinde daha yavas calisir,
ancak sonug aynidir.

SICK kameralar IDS uEye siriicisil; Kameranin IDS Camera Manager'da goriinir olmasi gerekir.

HIKROBOT markali kameralar MVS SDK (kuttiphane, programla birlikte gelir); GigE icin — jumbo kareleri destekleyen ag karti.

Lisans ve deneme modu

Programin baslatiimasi sirasinda, engi.live adli lisans sunucusuna erisilir. Sadece donanim kimlikleri ve strim bilgileri, seri numaralari ve
kullanici adlari olmadan, hashlenmis olarak gonderilir. Sunucu mevcut degilse ve izin dnbellege alinmissa, program dnbellege gore calisir
(internet baglantisi olmayan ortamlarda). Lisans olmadan, 20 dakikalik bir deneme stiriimu etkin olur: pencere bashginda ve yapay zeka
satirnda "DENEME SS:DK" seklinde bir sayag gortnur. "Ayarlar" sekmesindeki ALISVERIS diigmesi, satin alma sayfasini acar. Gegerli bir lisans
varsa, saya¢ gérinmez.
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10. Kisa kontrol listesi ve ariza tespiti

Plak icin sifirdan baslayan kontrol listesi
KAMERALAR - «+ Kameralari ekle» — kendi kameralarinizi isaretle — Ekle.

Kamera sekmesi: Cozinirlik — «Al icin otomatik ayar (kare bazlh)» (veya USB'de "Parametreleri sabitle") — "Parametreleri kaydet" —
"Kaydet olarak..." ayar kiimesi. istege bagli olarak, "Gri tonlarda egit" secenegi.

Al Modeli - "Yeni bir Al modeli olustur" — isim.

"ROI — egitim modeli (sinifa ekle)" — her detayin etrafina ¢erceve — alan boyutu (6rnegin, 256) — Enter. Yizlerce benzer detayin igin,
tim plak tzerinde cerceve ve 1zgara.

«Alanlari Uruinle ilgili isaretlere gére tanimla» — «Referansi tanimla» — Plakanin detaylariyla ilgili alani cercevele (denetim alanlari degil)
— «v/ Belirlenen alana gore alanlari ara».

«BOLGE-CIFT: Alanlara gére fotograf» — «Fotograf cek». 3-5 saglam plakada tekrar edin. Gereksiz alanlari, cercevede tiklayarak énceden
kapatin (kirmizi).

«BOLGE-CIFT: Alanlardaki anormallikler» — «Olustur»: Eleman ve tabani birlikte kaydirma ve déndiirme zaten etkinlestirilmistir.
Gerekirse, "referans alanlariyla birlikte" lehimleri etkinlestirin.

Yapay zeka modelini egitin (Gorlintl boyutu 128, s, 50 dénem) — %100'e ulasana kadar bekleyin — best.onnx otomatik olarak atanacak.

inceleme — «BOLGE-CIFT: Alanlar « Model» — Uyumlu olup olmadigini kontrol et — esik degeri. "Kamera ile" veya tetik secin. Hareketli
plaka icin "Canl bant".

CIKTI — Alanlari se¢ — Anomali sinifi igin kural (ses, TCP veya kamera cikisi) — «Alanin tetiklenmesini simile et» — "N alaninda olustur".

o

Eger bir sorun olusursa

Belirtiler Kontrol edilmesi gerekenler

Kamera listede goriinmiiyor Gug kaynagdi ve kablo; SICK — IDS Kamera Yoneticisi ve adaptor alt agindan IP igin;
HIKROBOT icin, ariza durumunda 25 saniye bekleme ve "Yeniden Baglan"

Gorunti koyu, gri veya yanls renklerde Kamera — «Otomatik Ayarlar icin Yapay Zeka»; renkli SICK icin — Bayer dlzeni ve beyaz
dengesi; USB icin — «Standart», ardindan «Parametreleri Sabitle»;

Kareler kesiliyor, Net kirmizi GigE: Paket boyutu 1500 veya jumbo, ag karti arasinda paket gecikmesi; daha dustik FPS
veya daha az kare; kameraya ayri bir ag karti

«Kart Bulunamadi» / fotograf alinamadi Referans belirlenmedi veya farkli bir isikta ¢ekildi; az sayida referans noktasi — hizalama
bolgesini daha buyiik ve detayl hale getirin; bolgeye masa veya konveyer girdi; arama
siresini artirin

Alanlar farkli bir karta kayiyor Kart, hizalama bélgesinden ve kartin etrafindaki detaylara goére araniyor (4.4. bolim);
otomatik birlestirme modeli

Farkh bir parti kusurlu kartlar eksik Kasa tizerindeki etiketler farkh: bu partiden normal gorintuleri ekleyin; sentetik gizikleri 3
px'in altina (4.6. bolim) cikarmayin; kusurun kayma olup olmadigini kontrol edin, rengi
degil.

NO_ZONE_CLASS isaretli bolgeler Ag, egitimden sonra degisiyor; orijinal agi geri ylkleyin veya yeni bir model olusturun ve

yeniden ¢ekin.

Tiim bolgeler diiz olan kart tizerinde kirmizi gériintiyor.  Farkli bir kart veya canli bir bant olmadan farkli bir konum; esik ¢ok ytiksek; gorintuler farkli
bir 151k altinda ¢ekildi; renkli ve gri dosyalar karistirildi.

Model, elemanin kaymasini algilamiyor. px/mm'yi yeniden hesaplayin (1.3. bolim): kiiciik dlgekte kayma 5 px'in altinda olmali;
gorus alanini kiicliltiin veya daha yiksek ¢oziintrltkli bir kamera kullanin; normal kaymayi
genisletmeyin.

Egitim yavas veya ¢ok yavas oluyor. Cihaz = CPU, eger NVIDIA ekran karti yoksa; Batch Size'l azaltin; Konsolu kontrol edin;
Python'un PATH degiskeninde oldugundan emin olun.

Kontrol calismiyor. “best.onnx” secildi mi; hiz kaynagi (kamera / zamanlayici / tetik) etkinlestirildi mi; "Yapay
Zeka Kullanma" segenegi isaretlenmedi mi; kameradaki "Yapay Zeka Etkin" secenegi isaretli
mi?

Ayirici kurallar sessiz. "N bolgelerde olustur" secenegi tiklanmis mi; "Etkin" secenegi isaretli mi; kurallarin sinifi,

modelin cevabi ile ayni mi (@anormal / normal); cikis icin seviye "off" degil olmali; USB
kameralarda cikis yok, sadece TCP var.
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Ses calmamaktadir. Ses dosyasl olusturulmus ve etkinlestirilmistir; dosya "sounds" (veya "sounds\custom")
klasoriinde bulunmaktadir; sesler arasinda bir duraklama olup olmadigs; “tekrar cal"
secenegi secildiginde ses yalnizca sinif degistiginde ¢almaktadir; Windows ses seviyesi ve
cikis cihazi ayarlari.

TCP paketi yalnizca bir kez gonderilir. "Tekrarla" 6zelligi, alicinin " <paket> ok" seklinde bir yanit beklemesini saglar; "Tekrarla,
sinifin devam ettigi siirece” secenegini isaretleyin veya PLC tarafinda yaniti yapilandirin.

engiAl Ethernet System. Buton ve alanlarin isimleri, programda sizin dilinizde (ekranda gosterilen ekran goriintileri - Rus araylziinden) oldugu gibi verilmistir. Ekran
gorintuleri, "model_4" modelinde (iki 256x256 bolge: C30 kapasitori ve BR1 kdpriist), 3264x2448 ¢ozunirlikli bir USB kamerasi ve gri tonlarinda egitilmis bir
model Gizerinde alinmistir. 3. siiriim, Eyliil 2026: iki bélge tizerinde bir &rnek, modelin klasérlerinin olusturulmasi, hizalama bélgesi, "temellendirilmis eleman"
sentetik veri, "6nce / sonra" gorselleri, renk paleti ve ¢izgi kalinligi, kirmizi bélgeler, konsol.



