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Aktualitate

Worldwide annual supply of industrial robots
2001 - 2019*

2017-2019: +13%
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“forecast Source: FR Waorld Robotics 2016
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Probléema

Industrialie roboti sp€j veikt ieprieks
definétas darbibas ar augstu
atkartosanas precizitati. Tas lau;
automatizéet iepriek$ precizi definétus
scenarijus, bet ja scenarijos ir
pielaujamas variacijas (mainigi objekti,
to novietojums, skaits u.c), kuras nav
lespé&jams robotam ieprogammeét, sos
scenariju automatizét ar vienkarsiem
robotu risingjumiem nav iesp&jams.
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Risinajums
Izmantojot datorredzes risinajumus iegut 3D informaciju par vidi

un objektiem taja, tada veida veidot adaptivu industrialo robotu
darbibu izpildi.

Datu ieguve Datu apstrade
(video kameras, (objektu detekteésana,

stereo kameras, Lokallzé_§ana L
dziluma kameras) atpazisana)

Vide
Manipulators un
Objekti ta vadiba
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Projekts

Aktivitate — Pétijums par datorredzes datu ieguves un apstrades metodém un integrésana ar industrialo
robotu komponentéem.

+  Pétijums Par 2d un 3D (aktiva un pasiva) datu panémieniem, to realizacija un novértésana.

« Pétijums par datorredzes algoritmiem un metodem, to pieméroSana industriala robota vadiSanai un precizai
robota izpildei

« Dzila apmacibas — deep learning metodes izpéte un realizacija. Markétas datu kopas izveide.

* Industriala robota pieejamo komponenSu izpéte un integréSana ar datorredzes risinajumiem, ieskaitot
atbilstoSa rtpniecisko pétijumu maketa izveidi.

Aktivitate — Riku komplekta izstrade.
. Riku komplekta izstrade

. Riku komplekta testéSana realiem apstakliem pietuvinata vide

Pirma starpposma rezultats: Industrijas procesu noreises datu savakSanas makets
datu apstradei un monitorésanai
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RC1

Datu iegusanas iekartu izpete

Kinect V2 aktiva Bumblebee Xb3 FLIR T650 kamera
3D kamera stereo kamera
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Slide 6

RC1 Richards Cacurs; 25.07.2017



RC1

Krasu attéls
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Kinect V2

Dziluma attéls
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RC1

Kinect V2 sensors

* Dziluma noteikSana péc tof (time of flight) principa, izmantojot infrasarkano
starojumu

Dati - RGB attéli, dziluma informacija un 3d punktu makonis

» IzSkirtspéja 1920x1080 —RGB attéliem un 512x424 dziluma kartei

» Dziluma izskirtspéja pie 1m ~2mm

* FPS - 30 Hz

* Programmatura - Microsoft SDK prieks .NET (C#, Visual C++)

* Programmatira citam programmeésanas vidém - Ir pieejami OpenSource
riki izmantoSanai iekS Python

* Programmatura citam opereétajsistemam — OpenKinect2 priekS Linux

operétajsistemam
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RC1

Bumblebee stereo kamera
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RC1

Bumblebee XB3 stereo kamera

NenodroSina labu rezultatu tuvos attalumos,
objektu izSkirSanai, kas ir izméros — 10 cm
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RC1

Bumblebee parametri

* Dziluma noteikSana péc stereo kameru para triangulacijas principa

Dati - RGB attéli un dziluma informacija un 3d punktu makonis

* IzSkirtspéja 1280x960

*FPS -16 Hz

* Programmatura — Flycapture SDK prieks attélu ieguves un Triclops SDK
prieks stereo apstrades C++ programmeéSanas valodai

* Programmatura prieks operétajsistemam: Windows un Linux
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RC1

FLIR Te50 termala kamera

Infrasarkana kamera, kas lauj
iegat informaciju par objektu
temperatlru un termiskajam
Tpasibam.
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RC1

Konkrets industriala procesa
plemers

« Tiek apskatits gadijums kad kada
konteinert ir gadijuma veida sabérti
objekti, un ir nepiecieSams Sos
objektus no konteinera iznemt, Skirot
ka art novietot vajadzigaja orientacija.

» Lai risinatu So uzdevumu tiek izvéléts
izmantot Kinect sensoru, jo tas
nodrosina:

» 3D informacijas iegtsSanu

« Augstu 3D izskirtpéju prieks
objektiem ~3-10 cm

« 30 Hz kadru iegusanu
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Datu ieguves un apstrades
makets




Datu ieguves un apstrades
makets

datu ieguves
dala
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Datu apstrade, taisnttrparalélskaldna veidigu detektésanai
un malu klasificéSanai

Objektu
detektésSana

Objektu
panemtas malas

klasificesana ar
MNT
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Rezultatu apkopojums

|zpétitas attélu iegiSanas metodes ar:
 Kinect V2;
« Bumblebee Xb3;
 Un FLIR t650 termalo kameru.
|zveidots industriala procesa norises makets datu savakSanai un apstradei, kas veic:
« Datu ieguvi no Kinect V2 sensora;
« Datu apstradi kas veic panemamu objektu detektéSanu no haotiski sabértas;
kaudzes:
« Datu apstradi ar MNT, kas veic atpaziSanu aiz kura malas objekts panemts
* Robota vadibas simulaciju
Projekta ietvaros izstradats un aizstavéts Bakalaura darbs: Janis Arents “Industrialo
robotu un datorredzes risindjumu integréSanas iespéju izpéte, ripniecisko
procesu automatizacijai.”
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Paldies par uzmanibu!

1P Address. L] Avshabdty Virtual System Name RW version Cortroler Name
127001 abicide-d Avalable Troe IRB_1600_6kg_1 6401

Connectedto |IRB_1600_6kg_1.45m -
[ ] = o

Cortroler tate  Oparating state
Task state: Waiting for object data
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