engiAl Ethernet System
Szybki start

Jak w piec krokow podtaczy¢ kamere, stworzy¢ model sztucznej inteligencji i
uruchomic inspekcje produktow

Krok 1 Krok 2 Krok 3 Krok 4 Krok 5
Kamera Model i klasy Obszary i zdjecia Szkolenie inspekcja

Wszystkie zrzuty ekranu w instrukcji zostaty wykonane z dziatajacej aplikacji na rzeczywistej kamerze SICK picoCam. Aplikacja
dziata rowniez z kamerami HIKROBOT (GigE), kamerami USB i kamerami RTSP.
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Jak korzystac z instrukcji. Podrozdziaty 1-5 to proces od pustego programu do dziatajgcego systemu
inspekcji; nalezy je wykonywac w kolejnosci, a kazde z nich zajmuje kilka minut. Podrozdziat 6 pokazuje, jak
rozszerzy¢ model o nowy klas. Podrozdziaty 7-8 dotyczg postepowania po uruchomieniu: odrzutnik, triger,
ogolne modele i krotka lista kontrolna.



engiAl Ethernet System — szybki start Strona 3

Interfejs programu w ciagu jednej minuty

Gtoéwne okno jest podzielone na dwie czesci. Po lewej stronie znajduje sie obraz z kamer w czasie rzeczywistym oraz pasek
stanu umieszczony nad nim. Po prawej stronie znajduje sie panel z zaktadkami, ktéry zawiera wszystkie elementy sterowania.
Granice miedzy tymi czeSciami mozna przesuwaé mysza; program zapamietuje rozmiary i potozenie wszystkich okien.

(@ cngitl Ethernet System — MPOBHBI PEXHM - ocranacs 18:19 - o x
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. 18:19

h Net: scero 381
AI: GPU (CUDA)
# CKPEITh BU/IEO + TPUITEPbI £ OBLIVE MOAENN

Exp Load: MokazbiBath ROI 20HbI £ Co3pare nosyro MW [ T ——

ranrosssr. (51 (£ 222 (=) [

@ TRAIN Al MODEL 0%

SICK 0018200002 LIVE | AT:ON "
f His

f:
)

100
see [ odel Size:
L A ANFE. & _J W W WY\ wice |

V8. 00 000 & T
- 9000, 0O\
0.0 000, .

Gtéwna czesé: kamera wideo po lewej stronie, a po prawej stronie zaktadka ,Model Al".

Przyciski nad wideo

UKRYJ WIDEO Usuwa obraz z ekranu. Analiza trwa — oszczedza sie jedynie rysowanie.

WYJSCIA Okno pomocy: dane kontaktowe do dyskretnych wyjs¢ kamer, testowanie za pomoca miernika, podtaczenie
obcigzenia.

KAMERY Dodawanie i usuwanie kamer, przegladanie ich ustawien.

WYCZYNIADEA Podfaczenie zewnetrznego czujnika do cyfrowego wejscia kamery.

MODELY OGOLNE Zestawy modeli, ktére sa przypisywane jednoczesnie do kilku kamer.

Uktad (kolumny) lle kamer wyswietla¢ obok siebie; zielona przycisk po prawej stronie przycisku ,Automatycznie” otwiera

Kamery o petnym rozmiarze.

Paski po prawej stronie

Camera Parametry wybranej kamery: czas naswietlania, wzmocnienie, kolor, rozdzielczo$¢, automatyczna konfiguracja dla sztucznej
inteligencji.

OUTPUT system sterowania: zasady odrzucania — przesytanie danych przez TCP do urzadzenia/sterownika oraz sygnaty cyfrowe z kamery.

Al Model Tworzenie modelu: folder, klasy, zbi6r zdje¢, trening.

|n5pect W zaktadce "Ustawienia": ktéra kamera jest uzywana do inspekcji, obszary, ktére majg by¢ sprawdzane, oraz jaki sygnat ma by¢ wykorzystywany do rejestracji.
kadr.

Settings Jezyk interfejsu, zakup licencji, zapisywanie/odzysywanie ustawien, nagrywanie wideo.
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Console Log zdarzen. Jedli cos$ nie dziata prawidtowo, to tutaj nalezy najpierw sprawdzic.

Pasek stanu

Obok przyciskdéw wyswietlane jest aktualne ustawienie kamery: LIVE (SICK): 1920x1080 | 23,0 fps -
rozdzielczos¢ i czestotliwos¢ klatek; AT: GPU (CUDA) — na czym kamera "mysli"; Net — obcigzenie sieci. Pasek
Exp Load wskazuje, jaki procent czasu trwania klatki zajmuje czas ekspozycji: jesli czas ekspozycji jest ustawiony
na maksymalng wartos¢, kamera nie bedzie w stanie utrzymac deklarowanej czestotliwosci.

Jezyk interfejsu

Jezyk mozna wybrac na zaktadce Ustawienia, w pierwszej linii (w rozwijanej liscie obok ikony globusa).
Dostepnych jest 14 jezykow; etykiety gtdwnego okna zmieniaja sie natychmiast, a etykiety pozostatych okien —
po ponownym otwarciu.

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

No active camera R

# HIDE VIDEQ ¥ OUTPU!

Exp Load: B Show ROl zones

et [=] [T ][mme [z e ] ] [5]

Indonesia 5
3300 igng viet camepu:

» START RECORDING VIDEQ

Sekgja Ustawienia: rozwijana lista jezykow.
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Krok 1. Podiaczenie i konfiguracja kamery

1.1. Dodanie kamery

1
2

Kliknij KAMERY nad filmem. Otworzy sie okno ,Ustawienia podtgczonych kamer”.

Nacisnij + Dodaj kamery. Program skontaktuje sie z siecia i USB i wyswietli wszystkie znalezione urzadzenia: SICK
picoCam, HIKROBOT dla kamer GigE, USB i RTSP.

Zaznacz odpowiednie kamery za pomoca znakow wyboru i kliknij "Dodaj". Podczas faczenia sie kamer, wyswietlany jest...
Okno tadowania — program nie zawiesit sie.

Kamery pojawia sie w liscie wraz z informacja o ich stanie: Dziatajaca lub Wytaczona, a nagrania z kamer beda wyswietlane po lewej stronie.
gtdbwnego okna.

= HACTPOIKM NOAK/MOYEHHBIX KAMEP ST RS T S ) S L s i maRreETe

Kamepei (oTmeTETE ranouKkamm AN YAANEHNA HECKONBKHX): Kamepbl He goBaBaeHbl

Mpynna MNapametp

o Buibepure kaueps:

OrmietsTe 0gHy wnm ki

DevicelD: 1001

+ RTSP-KalMepa no Cebinke...
[E] OBHoBMTL
Yen napamMeTpbl NOKasaTh:

[Oobasurs (1)

— B Cronmpenes s s

Okno KAMERY — «+ Dodaj kamery»: wykryte urzadzenia oznaczane sg symbolami.

Wazne. Kamera SICK picoCam powinna by¢ widoczna w oprogramowaniu IDS Camera Manager
(dostarczonym z sterownikiem uEye) z ustawionym statusem ,poprawnie skonfigurowana”. Jesli jej tam nie
ma, nalezy sprawdzi¢ zasilanie, kabel sieciowy i adres IP; rowniez program engiAl nie bedzie w stanie jej
wykryé.
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IDS Camera Manager: kamera SICK zostata zlokalizowana, stan jest prawidtowy.

Pole zaznaczone w liscie z kamerami

Funkcja Al jest wtaczona dla wybranej kamery — nagraj, aby kamera transmitowata wideo, ale nie...
analizowano.

Wyswietlanie wideo/obszaréw — wptywa tylko na sposdb wyswietlania, a analiza zawsze dziata.

Wytaczona - catkowicie wytacza kamere, usuwa ja z obrazu.

Jesli kamera nie zostanie podtaczona — nacisnij Ponowne podtaczenie. Kamera HIKROBOT korzystajaca z
protokotu GigE, zapewnia jedyna mozliwosé potaczenia: po awaryjnym zamknieciu programu, pozostaje ona aktywna
przez pewien czas, wiec poczekaj i sprébuj ponownie. W sekgji Sie¢ mozna sprawdzi¢, czy odbywa sie komunikacja.

1.2. Konfiguracja obrazu (zaktadka "Kamera")

Ta zaktadka wspotpracuje z kamerg, ktdrej obraz jest wyrdzniony niebieska ramka. Aby przejs¢ do innej kamery,
kliknij w jej ptytke po lewej stronie.

1

Na dole, w odpowiednich polach, wprowadz szerokos¢ i wysokos¢ kadru (lub wybierz jedng z dostepnych opgji), a nastepnie kliknij.
Zastosowac uprawnienia. Im wieksze uprawnienia, tym wiecej szczegotow model bedzie w stanie wyswietli¢.

Nacisnij Automatyczna konfiguracja dla sztucznej inteligencji (na pod ie kadru). Jedna przycisk automatycznie ustawia czas naswietlania, poziom ISO i balans bieli.

biaty i szary, tak aby produkt byt dobrze widoczny bez odblaskow. W razie potrzeby, oddzielnie.
— Automatyczna regulacja balansu bieli.

Jesli to konieczne, dostosuj recznie wartosci Exp (wytrzymatosci) i Gain (wzmocnienia) za pomoca suwakow. W przypadku elementéw poruszajacych sie.
Dtugos¢ wyciggu — najwazniejszy parametr: im krotszy, tym mniej smaru jest potrzebne.

Nacisnij Zapisz ustawienia: wartosci zostang zapisane w kamerze i przy ponownym wigczeniu zostang przywrocone.
zasilania.

& Aevo-nacrpoiika gna MH (no kappy)

19201080 v
MPUMEHWTE PA3PELLEHIE

Opcja ustawiania rozmiaru i przycisk ,Zastosuj ustawienia”. na przycisku.

& AsTto-Bananc Genoro (no kagpy)

Automatyczna konfiguracja dla sztucznej inteligencji oraz automatyczna regulacja barwy — oddzielne produkty.
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Karta "Aparat": prég Al, kolor, czas naswietlania, wzmocnienie, rozdzielczos¢.

Co oznaczajg parametry:

parametr _______Corobi ___________Necowsiwa

Analiz w sekunde (Al) Maksymalny czas naswietlania (inspekcja) Mniejszy czas — mniejszy obcigzenie karty graficznej

Al Threshold Prég pewnosci modelu Wartoé¢ ponizej progu — wynik nie jest akceptowany
Uktad Bayera, WB, Kolor obrazu (dla kolorowych czujnikow Prawidtowe kolory tabletek, opakowan, oznaczen
Saturacja, Gamma, SICK)

Kontrast

Exp Czas naswietlania (ms) Krétko méwiac — mniejszy efekt "rozmazania” ruchomych elementéw
Gain / Gain boost Wzmocnienie sygnatu matrycy Zwieksza jasnos¢, ale wprowadza szum.

Black Level Poziom czerni minimalna jasno$¢

FPS Czestotliwos¢ klatek w trybie wolnym Nie jest uzywana w trybie wyzwalania.

Szerokos¢ / Wysokosé rozmiar klatki Mniejsza klatka oznacza wyzsza czestotliwosc i

mniejszy ruch.

To bardzo wazne. Podczas zbierania danych do szkolenia, nalezy zachowac te same warunki, w jakich bedzie
dziatata linia: to samo oswietlenie, ta sama predkos¢, to samo ustawienie kamery. Model wytrenowany w
innych warunkach nie bedzie dziatat prawidtowo na linii.
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Krok 2. Nowy model Al i jego klasy

Model uczy sie rozrézniac ,dobra” i ,wadliwg" prébke na podstawie matych obrazkéw — fragmentéw z kadru. Te
fragmenty sa definiowane przez obszary, a ich liczba zwiekszana jest dzieki danych syntetycznym (obrotom i

zmianom os$wietlenia). Klasa to po prostu folder wewnatrz train i val: liczba folderéw okredla, ile odpowiedzi

model moze generowaé. Zazwyczaj mamy dwie klasy: normal (poprawna) i anomaly (wadliwa). Nazwy sa

zapisywane w facinie.

2.1. Utworzenie modelu

1 Otwérz zaktadke "Model Al" i kliknij "Utwérz nowa model Al".

2 Wprowadz nazwe folderu oraz nazwe modelu (np. model_new). Program utworzy w nim foldery train i val.
3 W liscie klas juz istniejg elementy ‘normal’ i ‘anomaly’. Mozna doda¢ lub usuna¢ kolejne klasy bezposrednio w tym miejscu.
4

Kliknij Utworz model. Jesli model j JUZ |stn|eJe kliknij zamiast tego Wybierz folder z modelem.

B <o EthemetSystem — PO PEXUM . ocrascs 093

LIVE (SICK): 1920x 1080 | 23,0 fps [SICK 0018200002] ¥ G -
EK,,LM Nokasbisars RO soHbl I —
s 2] ) [ 5]

SICK 0018200002

Dialog ,Nowy model Al": folder, nazwa, lista klas.

2.2. Otwarcie edytora stref dla klasy
1T Naciénij ROl — Dodaj do klasy (model uczenia).

2 W liscie wybierz kategorie (zacznij od anomaly) lub wpisz nowa nazwe na dole.

3 Nacis$nij OK + Otwérz obszar zainteresowania — otworzy sie edytor obszaréw na nagraniu wideo.

Role.

OK + oTkphiTe ROI

@ ROl — pobaBuTb B Knacc (Moaens obyuenna)

o

Rozmowa dotyczaca wyboru klasy:
lista, pole dla nowego elementu

Przycisk w zaktadce ,Model Al". ,OK + otworzy¢ ROI" Potwierdzenie wyboru klasy.
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Krok 3. Strefy, zdjecia i dane syntetyczne

W edytorze definiujesz prostokaty, ktére beda stuzy¢ jako przyktady do uczenia. Po prawej stronie znajduje sie

panel z danymi syntetycznymi, siatkg obszarow, licznikiem zdje¢ oraz przyciskami do robienia zdje¢. Okno
mozna powiekszac i przesuwac; jego rozmiar jest zapamietywany.

3.1. Zaznaczenie stref na produkcie

1 W grupie "Siatka obszaréw" nalezy ustawi¢ liczbe wierszy i kolumn oraz rozmiar komérki. DomysInie rozmiar komérki wynosi 150x150.

rozmiar pikseli — pdzniej podaj ten rozmiar jako ,Rozmiar obrazu” podczas uczenia.

2 Kliknij Utwérz siatke. Pojawi sie siatka obszaréw o kolorze zéttym; przeciagnij ja za pomoca myszy do odpowiedniego miejsca na produkcie.

3 W przypadku wadliwych produktéw, zaznacz obszary na wadliwe tabletki (uszkodzone, z peknieciami) zgodnie z klasyfikacja.
normal — w catosci.

4 Kolor okresla kolor obramowania, Usun usuwa obszar, Usun WSZYSTKIE obszary — usuwa zaznaczone obszary przed

przejsciem do innej klasy.

B Cerica 30 Knacc: anomaly
Wl CeTka 30H

Crpok: Cron:

ef\Docurmentsimodel_r

S
Llp: Bbic:

ccumentsimodel
Cozparb ceTky - -
H Yganwte cuHTeTnky Knacca (train + val)
Rozmiar siatki: wiersze, kolumny, rozmiar komérek 150x150. Licznik klasy: ile zdjec znajduje sig juz w zbiorach treningowych i walidacyjnych.
i ¥ Buigenenve ROI (Enter — OK, Esc — Ommeria) - o X

€3 CunteTika gna A

Knace: anomaly
Tr

Edytor stref: dwie strefy zostaty ustawione na pekniete, biate tabletki (klasa anomalii).

3.2. Konfiguracja danych syntetycznych

dodatkowe obrazy, ktére program generuje na podstawie kazdego ujecia, aby model mogt rozpoznac, czy
produkt jest obracany lub oswietlony w inny sposob. Panel dane syntetyczne dla Al znajduje sie w gornej
czesci prawej kolumny edytora. Wiersz Na jedno zdjecie: N plikow od razu pokazuje, ile wyniesie.
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€ CuHTeTHKa gna N

Panel danych syntetycznych: precyzyjne ustawienia, obrét
Obraz w rozdzielczosci 360°, z mozliwoscia regulacji jasnosci i kontrastu.

licznik plikow. Liczba syntetycznych okregéw (od 1 do 50) oraz przycisk ,Zrob zdjecie”.
e ™ N T

Oswietlenie stabilne, element znajduje sie w tej samej pozycji od -5 do 5 od-5do 5 Wszystkie elementy s3 na
sSwoim miejscu

Oswietlenie jest niestabilne (okno, lampy o réznym wieku) od -20 do 20 od -10 do 10 Wszystkie elementy sa na
swoim miejscu

Element moze znajdowac sie w dowolnej pozycji od -10do 10 od -10do 10 Obrét 360° z krokiem

Element jest symetryczny, ale moze leze¢ na boku od -10do 10 od -10 do 10 tylko 180 stopni

Wskazowka. Nie starajcie sie robi¢ zbyt wielu zdjec. Pie¢set wariantéw jednego kadru nie zastapi
piecdziesieciu réznych ujec. Dane syntetyczne zwigkszajg odpornos¢ na zmiany oswietlenia i obroét, ale nie
wprowadzajg nowych rodzajow defektéw. Zazwyczaj do wytrenowania modelu wystarczy 1000 zdjed.

3.3. Zrobienie zdjec

1T W dolnej czesci okna wybierz liczbe okregéw (np. 1) i kliknij przycisk Zréb zdjecie.

2 Jedli ustawienia pozwola na zatadowanie wiecej niz 500 plikéw, pojawi sie komunikat z doktadna liczba.
Zgodnie z zaleceniami, nalezy zmniejszy¢ te wartosc. Jest to normalne — nacisnij Tak.

3 Przycisk STOP zatrzymuje generowanie w dowolnym momencie; utworzone pliki pozostaja.

4 Sprawdz licznik ‘Klasy': pokazuje, ile plikow znajduje sie juz w zbiorach “train’ i ‘val'. Przycisk ‘Usuf’
syntetyczne dane usuwaja tylko pliki utworzone przez program (syn_..), a rzeczywiste nagrania (real_..) nie sg usuwane.
dotyka.
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Aa Het

-

Ostrzezenie dotyczace duzego wolumenu danych syntetycznych: skad pochodza te dane i jak je zmniejszy¢.

Gdzie sa publikowane zdjecia: Train i Val

Zbiér danych do walidacji (val) jest niezbedny do rzetelnej oceny wytrenowanego modelu. Domyslnie kazdy
obraz jest umieszczany w train, a z prawdopodobienstwem 20% jego kopia trafia rowniez do val (pole
wyboru W Val z prawdopodobieiistwem 20%). Opcja W Val co czwarty dziata w ten sam sposéb, ale mozna
wybra¢ tylko jedna z tych opcji.

preycisk / zaanaczene

Zrobi¢ zdjecie jedna klatka na kazde nacisniecie, z wykorzystaniem wszystkich dostepnych danych syntetycznych
Tworzy¢ zdjecia ciagta seria uje¢; potrzebne jest zrodto tempa — ,Na ujecie, klatka/s” lub ,Na
"kodownik"

Na kadrze, liczba klatek na sekunde Seria jest odtwarzana z okreslonym tempem; domysinie wytaczona.

Kodownik Zdjecie wykonane co N krokéw enkoderem — kadracja jest réwna wzdtuz Sciezki produktu.
Zapisywac w Train Zdjecia sa wykorzystywane do tworzenia zbioru danych treningowych.
W Val z prawdopodobienstwem Jak wybierac prébki do kontrolnej selekgji?

20% / co czwarty raz.

1/2/5/10/20/50 lle okrgzen mozna uzyskac z kazdego zdjecia przy uzyciu danych syntetycznych?

Ustawienia. Wszystkie ustawienia tego okna — siatka, dane syntetyczne, tryb nagrywania, podziat na zbiory
Train i Val — sg zapisywane dla danego modelu. Przechodzac do kolejnej klasy tego samego modelu, nie
trzeba nic ponownie konfigurowac.

3.4. Sprawdzenie, co zostatlo wprowadzone

Przycisk Zdjecia modelu: przegladanie i czyszczenie na zaktadce ,Model Al” otwiera strukture train /val z
liczba plikow w kazdym klasie. Mozna tam przegladac zdjecia, usuwac nieudane, czysci¢ klase lub caty model,

pozostawiajac puste foldery.
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JJe

o o s o209

Ta sama zawarto$¢ w oknie Eksploratora Windows: zdjecia o wymiarach 150x150

Sekcja ,Zdjecia modelu”: klasa anomalii, plik 561 w zbiorze treningowym. obrotami.

3.5. Powtorzyc¢ dla klasy "normal™

Ponownie kliknij ROl — dodaj do klasy (model uczenia), wybierz normal, a nastepnie kliknij OK + otwoérz.
ROI, ustaw obszar pomiarowy na cate tabletki i wykonaj zdjecia. Liczba klas moze by¢ wieksza niz dwie —
Dodaje sie je w ten sam sposob, poprzez dodanie dialogu i nowego imienia.

o Criniin Mogenu

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

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

el

Bardzo dobra jako$¢: tabletki zawierajace cate Podsumowanie zestawu: anomalie — 561, zdjecia w normalnych
substancje. warunkach — 585.
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Krok 4. Trenowanie modelu

Po utworzeniu klas, przejdz do zaktadki "Model Al". Sekcja "Ustawienia uczenia" okresla sposéb uczenia sie modelu.

Nanka gna ob nA: C:\Users\use ocumentsy
Hactpoiikn

Epochs: Batch Size: B4

Image Size: Model Size: m (medium)

Deyvice Workers:

Ustawienia uczenia. Rozmiar obrazu = 150 — odpowiada to rozmiarowi komorek siatki.

s wybrae

Epochs lle razy model przetworzy catg sekwencje? 100 sztuk w celu przetestowania, 300 sztuk do uzytku w
zestaw praktyce

Batch Size lle zdjec jest przetwarzanych w ciagu? Zwykle wystarczy 64 MB; jesli brakuje pamieci wideo,
jeden krok zmniejsz te wartos¢.

Image Size Do jakich rozmiaréw sg przycinane Powinien by¢ taki sam, jak rozmiar komorek siatki (150), idealnie kwadratowy.
fragmenty? Nastepnie, oni beda kontrolowac sytuacje.

Model Size rozmiar sieci: n (nano), s (mata), m n — szybsze, m — doktadniejsze
(medium)

Device na czym sie uczyc 0 (jesli dostepna jest karta graficzna NVIDIA, w przeciwnym razie procesor)

Workers proceséw przygotowania danych 8 dla standardowego komputera

1 Naciénij TRENING MODELU Al. Przycisk zmieni kolor na ZATOM ZAMKNAC TRENING MODELU Al - dzieki niemu mozna przerwa¢ proces
uczenia.

Okrag po prawej stronie przycisku pokazuje procent ukonczenia, w oparciu o liczbe zakonczonych epok.

Przebieg procesu uczenia jest wyswietlany na zaktadce "Konsola".

A W N

Po zakonczeniu pojawi sie komunikat ,Trening i eksport zakonczone”, a w folderze modelu — plik.
best.onnx. To whasnie jest wytrenowana sie¢ neuronowa.

@ TRAIN Al MODEL : @ TRAIN Al MODEL

Start: TRAIN Al MODEL, 0 %. Gotowe: 100 %.

23 Cosparb Hosyro UM 3 Boibpatb nanky moaenm

STOFP Al MODEL

Przebiega trening: przycisk zmienit sie na STOP Al MODEL, okrag pokazuje 3 % (4 z 100 epok).
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fps [SICK 0018200002]

N B
Y Tpurrep ¥ Kameper

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

5N [ [ R Y

® STOP Al MODEL

Epochs:
Image

Device:

0 ROl —~ pobaeute & kaacc (Moaent obyuenna)

o OByqEHIE W SKCMOPT 3a5EpIIEHb! )

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

Konsola: linie treningowe. Komunikat o zakonczeniu treningu i eksportu modelu.
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Krok 5. Inspekcja

Cata praca wykonywana jest na zaktadce "Inspekcja“. Najpierw nalezy wybra¢ model, a nastepnie zdefiniowac
obszary inspekgji i okresli¢, na podstawie jakiego sygnatu ma by¢ wykonywany odczyt.

5.1. Wybra¢ model
1 Otwérz zaktadke "Inspekcja" i kliknij przycisk "WYBIERZ MODEL .ONNX".
2 Wskaz plik best.onnx znajdujacy sie w folderze modelu.

3 Linia Inspekcja klas' pokaze, ze model potrafi rozroznia¢ (np. 1 — anomalia, 2 — stan normalny).

- o s (@ BuiBepure ONNX uogens. x
1T Aoy 5 model new v n el »
Vnopagosume ~  Hosas nanka =- 1 0
W ranepen ‘ Vv - Pasmcp
8 Pabouwmii cro, » trein
—— . ‘D val 1010
best.onnx 02.09.2026 10:58 @aiin "ONNX" 4048
& VHCMEKLMSA - . o=
P Vso6pask »
O Myssics »
i Buaco »
@ HE renns *
WCMONLI0BATh £3 BLIBPATE .ONNX MOJENL X YBEPATH Vs baiina: | best.onmx | NN Model (.onm) -
= JNA MHCNEKLIMK MOAENL =
Karta ,Inspekcja”: trzy przyciski do sterowania modelem. Wybér pliku best.onnx w folderze modelu.

WYLACZENIE ANALIZY Z WYKORZYSTANIEM SI tymczasowo wytacza analize, bez usuwania ustawien; USUN MODEL usuwa
Model jest catkowicie zniszczony.

5.2. Oznaczyc¢ obszary "inspekcja”
1 Naciénij ROl — Dodaj do kategorii (model inspekcja).
2 W dialogu wybierz dowolna klase — dla inspekgji to nie ma znaczenia, strefy s3 wspéine.

3 Nacisnij OK + otwérz obszar analizy i zaznacz obszary, w ktérych beda znajdowac sie produkty. Obszary inspekgji
Kazda kamera ma swoje specyficzne cechy.

0 ROl — pobaeutb B Knacc (Mogenb MHCNEKLLMKA) OK + otkpeiTe ROI

Przycisk weryfikacji obszaréw. Potwierdzenie.
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. 'J.'M!Eo . ' ' U '
e0 .0 o00:-00

150:150

acT (B oaHOM daiine)

#in(os)

1 & Cron:

Linp: EEEES Beic:

Cospare cetky

Obszary kontroli: siatki zostaty umieszczone na kilka tabletek.

5.3. Wybra¢, wedtug jakiego sygnatu analizowac¢

Zrodio tempa zawsze jest jedno: program usuwa poprzednie, a nastepnie analizuje nowy. Podczas pierwszej
weryfikacji zaznacz opcje Analiza w oparciu o obraz z kamery — analiza bedzie przeprowadzana dla kazdego klatki.

B Mo xamepe '~ GPU B

B Noxamepe @ GPU B

Posiada karte graficzng NVIDIA: wiacz procesor graficzny (GPU). Analiza na procesorze: karta graficzna wytaczona.

s whacey¢

Przy uzyciu Opgja ,Przy uzyciu kamery”
kamery

Przy uzyciu timera opcja ,Na timer”
odstep, milisekundy

Kodownik odznaczona opcja ,z enkoderem”

Przy uzyciu wybierz potaczenie z listy Trigger
wyzwalacza

Kiedy stosowa¢

ciggty monitoring; predkos¢ ograniczona suwka ,Analiz
W sekunde” w zaktadce Kamera

jednolity i rzadki pomiar — na przyktad raz na sekunde

pasek z enkoderem: analiza zwigzana z przebyta trasa

zewnetrzny czujnik na wejsciu kamery: kadr jest robiony w momencie
przyjecia produktu — najdoktadniejsza metoda
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normal
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[ ROI — pobaBnTh B Knacc (MOAEND MHCNEKLMM)

O ROI — JobaemTk Knacc & Boifpannyro Mofens
+ fobasute ONNX & chor

(HET AgoNoAHMTENEHB

W Ypanuts Boibpannyto

Trigger:

~ Mo xamepe B ]

system kontroli dziata: nad kazda strefg jest przypisany klas — tabletka z otworami, normal, a pozostate — anomalie.

Wskazowka. Jesli wynik jest niepewny, wroc do zaktadki Aparat i dostosuj czas naswietlania, kontrast oraz

kolor — obraz powinien wyglada¢ tak samo, jak podczas robienia zdje¢.

WE Red (kpacHbiii
—

WE Green (zengnend): 0
WE Blue (cunmit): 23
Saturation (HaceiwerHocTs): 1
Gamma (Famma, nporp.):
Contrast (Kontpact): 10

b CHpoCuTE HACTPOHKK LBETA

B Gain bo O, aNNapaTHoE YCUIeHnE)

Parametry koloréw i ekspozycji wptywaja na doktadnosc¢ analizy.
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Dodaj klase i ponownie wytrenuj model
Model mozna rozszerzac: na przyktad, oprocz elementédw "normal’ i ‘anomaly’, mozna dodac klase
reprezentujgca calg tabletke “fulltable'. Kolejnos¢ jest taka sama, jak przy pierwszym ustawieniu.

1 Na zaktadce ,Model Al" kliknij ROl — Dodaj do klasy (model uczenia), a nastepnie wpisz nowe nazewnictwo.
W dolnej czesci okna dialogowego, kliknij OK + Otworz obszar zainteresowania.

2 Zdefiniuj strefy na nowych produktach i zréb zdjecia.
3 Nacisnij TRAIN Al MODEL i poczekaj, az proces sie zakonczy (100 %). Plik best . onnx zostanie nadpisany.

4 Na zakfadce ,Inspekcja” ponownie wybierz best.onnx —w polu ,Klasy” pojawi sie trzecia klasa.

x

Coxpatiesme ROl & knace

BuifiepuTe KAacE AW BEEANTE HOBBI:

LoDl

Nowy klas ,fulltable” w liscie.

Obszary na petnych tabletach przeznaczone dla tabeli “fulltable’.

) O o @ ‘ . y 0 & C2= = —|fulltabls fulltable anomaly

&
b

Po ponownym treningu, model potrafi rozroznic trzy klasy. Ogodlnie: normal, petny, petny, nieprawidtowy.

W ten sposéb mozna tworzy¢ wiele klas i wiele obszaréw kontroli. Program obstuguje:
mozliwos¢ wykorzystania ré6znych modeli (kilka modeli na jednym urzadzeniu, aby uniknaé¢ mieszania sie podobnych klas — grupa

"Wielomodtowa inspekcja" (na zaktadce "Inspekcja"), wielokamerowos¢ i wielostrefowos¢.
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Co dalej: silnik, czujniki, modele ogodlne

7.1. Silnik (zaktadka OUTPUT)

Czujnik przeksztatca wynik inspekcji w dziatanie: wysytanie wiadomosci przez siec lub przetaczanie wyjscia
kamery. Po lewej stronie znajduje sie drzewo: 'kamera — model — klasa — strefa; reguta jest tworzona dla
konkretnej strefy konkretnej kamery.

1 Zaznacz obszar na drzewie i naciénij + Nowy TCP lub + Nowy dyskretny.

2 W grupie ,Reguta” wybierz ,Klase Al, w ktorej ma by¢ aktywne (np. anomalia), oraz przedziat czasowy.
powtdrzen.

3 Dla protokotu TCP nalezy podac adres IP i port robota lub sterownika PLC, komende oraz dane. Dostepne sa zmienne zastepcze, oznaczone jako {zoneld}.

{zone} {class} {conf} {camera} {model} {time} {date} oraz {data} (pole "Dane uzytkownika") — klikniecie
Dodaje wartos¢ do danych.

4 Aby uzyskaé precyzyjny sygnat, wybierz odpowiednia linie, poziom i czas trwania impulsu.

5 Sprawdzié potaczenie / Wystaé test / Symulowaé dziatanie strefy — weryfikacja catej sekwengji
bez wad, bez oczekiwan.

6 Nacisnij Zapisz regute — w przeciwnym razie reguta nie bedzie dziata¢. Akcje mozna zobaczy¢ na zaktadce.
.Rejestr zdarzen”.

¥ OUTPUT — TCP-nocuinkm n AVICKpeTHbIe BbIXOAbI KaMep

Kamepb! — mogenn MW — knacchl — 30HbI Buibepute mofens, KNacc uAM 30HY B fepese Cleea
= @@ sick K]

Mpaeuna sorisi  Kypran cpabateisamnii Gaza ganmec

Mpasnno

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

TP Buxog kauiepei
TCP-noceinka (pobot / MK)

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

epurs comn. © Ompaskrs Tecr

AHHbI 2> NOACTABNAETCA BMECTO (i oA

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

Ormeueno son: 0 © Brniowmy o © Omouns y o

B Yaanums y oTmeuerHox

O Crame

& Pasoepi

Okno wyjsciowe: drzewo z obszaréw po lewej stronie, zasada przesytania danych TCP po prawej stronie.

7.2. Czujnik z zewnetrznego zréodta (okno CZUJniki)

Gtowny tryb dla tasmy: kamera rejestruje kadr w oparciu o sygnat elektryczny czujnika na swoim wejsciu —
najbardziej precyzyjny moment rejestracji. W oknie WYLACZNIKI wybierz odpowiedni czujnik, ztacze kamery
(HIKROBOT lub SICK 6 pin), kamere oraz typ wyjscia czujnika (PNP — standardowy przypadek, NPN — wymagany
rezystor pull-up), nacisnij Utworz potaczenie i zbuduj schemat zgodnie z rysunkiem. Nastepnie w zaktadce
“Inspekcja” wybierz potaczenie z listy Wytaczniki oraz "wejscie" analiza z + na wejsciu.



engiAl Ethernet System — szybki start Strona 20

Wazne. Ztacza "dad" na kamerze i "mama" na kablu sa odwrécone wzgledem siebie. Jedynym punktem
odniesienia jest klucz (duzy otwor w obudowie). Btad w potaczeniu oznacza uszkodzony wejscie: obok
znajduja sie zasilanie i wyjécie. Przycisk WYJSCIA pokazuje schemat potaczen i sposob sprawdzenia za
pomoca miernika.

7.3. Modele ogodlne i ustawienia

MODELY OGOLNE - sytuacje, w ktérych jedna kamera powinna by¢ uzywana jednoczesnie z wieloma innymi kamerami: zestaw

zachowuje sie pod nazwa i jest przypisywane do wszystkich kamer.

Ustawienia — ZAPISZ DO PLIKU — eksportuje wszystkie ustawienia programu (kamery, modele, zasady) —
wygodne przed reinstalacjg lub w celu przeniesienia na inny komputer; ZALADUJ Z PLIKU
wraca je.

W tym miejscu — nagranie z aktywnej kamery oraz zakup licengji.

Konsola — Magazyn: podtgczenie kamer, przebieg szkolenia, dziatanie silnikbw, ostrzezenia.
Jesli cos jest nie tak, nalezy najpierw sprawdzic tutaj.
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Krétki przewodnik krok po kroku

Jesli nie ma czasu na przeczytanie wszystkiego — oto petna sekwencja:

1
2

O 00 N o U

KAMERY — «+ Dodaj kamery» — zaznacz swoje kamery — Dodaj.

Karta Aparat: ustaw rozdzielczos¢ — «Automatyczna konfiguracja dla sztucznej inteligencji» — «Zapisz ustawienia».

Karta Model Al — «Utworz nowg model Al» — wprowadz nazwe.

«ROI — Dodaj do klasy (model uczenia)» — Klasa anomaly — «Utwérz siatke» 150x150 — Umiesc
obszary wadliwych produktéw — ,Zréb zdjecie”.

Podobnie jest w przypadku klasy normal dla sprawdzonych produktéw.

Ustawienia treningu: Rozmiar obrazu 150 — TRENING Al — czeka¢ do 100% — uzyskac best.onnx.

Zaktadka Inspekcja — ,WYBIERZ MODEL .ONNX DO inspekgji” — nalezy wskazaé best.onnx.

.ROI = dodaj do klasy (model inspekcja)” — oznacz obszary inspekgja.

Wiacz ,Z kamerg” (lub wybierz wyzwalacz) i upewnij sie, ze na obszarach pojawity sie odpowiednie

klasy.

10 WYJSCIE — wybra¢ obszar — reguta dla klasy anomalii —» «Symulowa¢ dziatanie obszaru» —

.Zapisz regute”.

Jesli cos poszto nie tak:

Objaw _______Cosprawar

Kamery nie pojawity sie w liscie
Obraz jest ciemny / szary / ma
nieprawidtowe kolory.

Model nie rozréznia klas.

Trening jest wolny lub bardzo wolny

Funkgja inspekgji nie dziata

Reguta dotyczaca odrzutnika jest
bezgtosna

zasilanie i kabel; dla urzadzen SICK - system zarzadzania kamerami IDS; dla produktéw firmy HIKROBOT — po.
poczekaj na awaryjne zamkniecie i ,Ponownie podtacz”.

Kamera — ,Automatyczna konfiguracja dla sztucznej inteligencji”; dla kamer SICK w
kolorze — uktad Bayera i balans bieli

niewielka réznorodnos¢ produktéw; zdjecia zostaty zrobione w innym Swietle; Rozmiar obrazu nie
odpowiedni do rozmiaru komorki

Urzadzenie = procesor, jesli nie ma karty graficznej NVIDIA; zmniejszy¢ rozmiar partii;
sprawdzi¢ konsole.

Czy urzadzenie best.onnx zostato wybrane? Czy istnieja obszary wymagajace kontroli? Czy zrédto tempa jest wigczone (Po
kamera / timer / wyzwalacz); Prég Al nie jest zbyt wysoki

czy opcja ,Zapisz regute” jest zaznaczona; czy opcja ,Wiaczona” jest zaznaczona; czy klasa reguty odpowiada

odpowiedz modelu



