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RAPORT
Punimi Master me titull “ Manipulimi i krahut robotik bazuar né imazhet e marra nga kamera”

éshté hartuar né 6 (gjashté) kapituj kryesor dhe éshté ilustruar me figura, grafe dhe tabela té

nevojshme.
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Né pérmbledhje/abstrakt shkurtimisht flitet pér ményrén sesi éshté béré kombinimi mes
visionit dhe robotikés dhe éshté treguar se cka pérmban secili kapitull i shtjelluar né temén e

diplomés.

Né kapitullin e dyt& éshté béré njé hyrje e shkurtér rreth degés sé robotikes e mé pas jané cekur

géllimet, objektivat dhe kontributi i kétij punimi.

Né kapitullin e treté éshté shpjeguar gka éshté vizioni makinerik dhe si pérdoret né
automatizimin e fabrikés, éshté folur pér aplikimet mé té zakonshme té vizionit makinerik
(matja, numérimi, vendndodhja dhe dekodimi) dhe jané dhéné shembuj ku jané pérdorur ato.
Eshté folur rreth pérfitimeve qé sjell visioni makinerik né fabrika. Jané diskutuar 4 ményra sesi
vizioni makinerik mund t'i ndihmojé prodhuesit té kursejné para (reduktimi i defekteve, rritja e
rendimentit, gjurmimi i pjeséve dhe produkteve, respektimi i rregulloreve). Eshté treguar se
pse ky proces i automatizuar éshté mé i pérshtatshém pér detyrat e pérséritura té inspektimit
sesa inspektorét njerézoré. Dhe né fund té kapitullit éshté diskutuar pér elementet pérbérése

té sistemit té vizionit makinerik (ndrigimi, thjerréza, sensori, pérpunimi i vizionit, komunikimi).

Né kapitullin e katért pérshkruhen dizajni, specifikimet, hapésira e punés dhe vegorité e robotit
Dobot Magician. Né kété kapitull pérshkruhen vetité fizike té krahut robotik. Llojet e efektoréve

té fundém gé mund ti shtohen krahut robotik.

Né kapitullin e pesté paragitet modelimi kinematik i Dobot Magician. Ku éshté béré zhvillimi i
modelit té kinematikés direkte t& krahut robotik pér té gjetur pozicionet e koordinatave
karteziane té majés sé efektorit té fundém nga koordinatat e dhéna té kéndeve té nyjeve dhe
éshté béré gjetja e kinematikés e inverse té krahut robotik pér té gjetur koordinatat e kéndeve

té nyjeve nga pozicionet e koordinatave karteziane té majés sé efektorit té fundém.
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Né kapitullin e gjashté sé pari kandidati ka shpjeguar softuerin e pérdorur dhe mé pas ka
realizuar disa shembuj ku praktikisht éshté béré integrimi i robotikés dhe visionit, ku jané

realizuar veprime si pozicionimi vizual, matja, detektimi dhe identifikimi. Tek shembulli i paré

éshté béré sortimi i ngjyrave, krahu robotik né kété shembull e detekton bllokun me ngjyrén e
kérkuar dhe mé pas e vendosé até bllok né pozitén e caktuar pér até ngjyré. Né shembullin e
dyté béhet detektimi i defekteve té karaktereve, tek programi éshté shtuar kushti gé nése tek
objekti me karakteret modeli i té cilave éshté shtuar né program nuk ka defekte, kéto objekte
vendosen né poziten me koordinata té pércaktuara, ndérsa nése te ky objekt me kéto karaktere

ka defekte kéto objekte vendosen né njé pozit tjetér e cila éshté e paracaktuar.

Shembulli i treté &sht& matja dhe sortimi tek i cili shtohet kushti gé té béhet sortimi i rrathéve

né bazé té vlerés sé rrezés sé tyre. Tek kushti jané vendosur 2 vlera ajo minimale dhe maksimale
e késaj rreze. Nése plotésohet ky kusht rrethét e detektuar né ményre automatike barten prej
pozités sé tyre deri te pozita e paracaktuar, ndérsa nése rrezja e kétij rrethi ndodhet jashté
kétyre vlerave nuk pérmbushet kushti dhe kéta rrathé vendosén né njé pozité tjetér poashtu e

paracaktuar. Shembulli i katért éshté vendosja e drejtkéndéshave né hapésirat né formé

drejtkéndéshi, tek ky shembull né program é&shté shtuar modeli i pllakés dhe i drejtkéndshit,
poashtu éshté shtuar edhe skripta pérmes té cilés llogaritet kéndi i pérputhjes mes
drejtkéndéshit dhe pllakés. Algoritmi realizohet né kété formé: Nga ana e kamerés fotografohet
drejtkéndéshi dhe prej késaj fotografie nxjerrét kéndi dhe koordinatat e gendrés sé
drejtkéndéshit (x,y) né té cilin ndodhet ai drejtkéndésh pastaj efektori i fundém i robotit 1éviz
deri tek gendra e drejtkéndéshit né lartési z statike dhe pérmes presionit negativ e kap kété
objekt (drejtkéndéshin) pastaj prap pérmes fotografimit té pllakés llogaritet kéndi né té cilin

ndodhét hapésira e detektuar né pllaké dhe béhet vendosja e drejtkéndéshit né kété hapésiré.

PERFUNDIM
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Né bazé té té dhénave té pérshkruara mé larté, Komisioni pér Vlerésimin e punimit

Master konsideron se punimi &shté hartuar né nivel té duhur, i pasqyruar me figura,

diagrame dhe tabela té nevojshme. Prandaj komisioni i propozon Késhillit té Fakultetit té

Inxhinierisé Mekanike né Prishting, gé punimin Master, me titull “Manipulimi i krahut

robotik bazuar né imazhet e marra nga kamera” ,té kandidates Bachelor Blerta Hajdini, ta

aprovoj si punim pér Master, dhe ta jep né diskutim publik.

Prishtiné, 27.04.2022

Komisioni:

IF
1.Prof. Dr. Arbnor Pajaziti, kryetar C}l M"

2.Prof. ass. Dr. Xhevahir Bajrami, mentor XA Wé/
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3.Prof. Dr. Rame Likal, anétar___ ?/aﬂf
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Vizioni dhe robotika mund té kombinohen sé bashku pér té formuar njé zgjidhje té fugishme pér
kérkesat e automatizimit. Te kjo temé kéto té dyja kombinohen duke pérdorur kamerén e cila i
kap imazhet, programin i cili shérben pér krijimin e algoritmit dhe krahut robotik pér realizimin e
komandave té ndryshme té parashtruara né program.

Né fillim té kétij punimi éshté béré njé hyrje né vizionin makinerik e mé pas éshté shpjeguar
dizajni, specifikimi, hapésira e punés dhe tiparet e krahut robotik té pérdorur.

Eshté béré zhvillimi i modelit té kinematikés direkte t& krahut robotik pér té gjetur pozicionet e
koordinatave karteziane té majés sé efektorit t¢ fundém nga koordinatat e dhéna té kéndeve té
nyejve.

Eshté béré gjetja e kinematikés e inverse té krahut robotik pér té gjetur koordinatat e kéndeve té
nyejve nga pozicionet e koordinatave karteziane té majés sé efektorit té€ fundém.

Eshté béré integrimi i robotikés dhe vizionit né ményré praktike, duke realizuar disa shembuj ku
pérmes krahut robotiké jané realizuar, sortimi automatik i objekteve me ngjyra t& ndryshme,
sortimi automatik i objekteve me defekte dhe atyre pa defekte, sortimi automatik i objekteve sipas
madhésisé. Dhe tek shembulli i fundit pas ekzekutimit té programit béhet llogaritja e koordinatave
té objektit dhe koordinatave té hapésirés ku duhet té€ vendoset ai objekt né ményré automatike ku

kapja dhe vendosja e objektit realizohet pérmes krahut robotik.



Vision and robotics can be combined together to form a powerful solution for automation
requirements. In this thesis, these two are combined using the camera, which captures the images,
the software that serves to create the algorithm and the robotic arm to execute the various
commands set out in the software.

At the beginning of this thesis an introduction is made to the machine vision and then the design,
specification, workspace and features of the robotic arm used are explained.

The forward kinematics model of the robotic arm has been developed to find the end-effector tip’s
cartesian co-ordinate positions from given joint angle coordinates.

The inverse kinematics of the robotic arm was calculated to find the joint angle co-ordinates from
the end-effector tip’s cartesian co-ordinate positions.

The integration of robotics and vision has been done in a practical way, by analyzing and executing
some examples where through the robotic arm are realized: Automatic sorting of objects with
different colors; Automatic sorting of objects with defects and those without defects; Automatic
sorting of objects by size. And in the last example after the execution of the program the
coordinates of the object and the coordinates of the space where the object should be placed are
calculated automatically, where the pick and placement of the object is done through the robotic

arm.



Ké&té punim ia dedikoj familjes time té shtrenjté!
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2.HYRJA

Robotika éshté njé degé ndérdisiplinore e kompjuterikes dhe inxhinierisé [1]. Robotika pérfshin
projektimin, ndértimin dhe pérdorimin e robotéve. Q&llimi i robotikés éshté té projektojé

makina gé mund té ndihmojné njerézit.

Figura 2.1 Robotét industrial gjaté punés

Robotika zhvillon makina gé mund té zévendésojné njerézit dhe té pérsérisin veprimet
njerézore. Robotét mund té pérdoren né shumé situata pér shumé qgéllime, por sot shumé prej
tyre pérdoren né mjedise té rrezikshme pérfshiré inspektimin e materialeve radioaktive,
zbulimin dhe caktivizimin e bombave, proceset e prodhimit ose ku njerézit nuk mund té
mbijetojné p.sh. né hapésiré, nén ujé, né nxehtési té larté, dhe pastrimi dhe frenimi i materialeve

dhe rrezatimit té rrezikshém.
Disa roboté kérkojné ndérveprime nga ana e pérdoruesit pér té funksionuar ndérsa roboté té

tjeré funksionojné né ményré autonome. Njé lloj autonomie e robotit sigurohet kur robotit i

shtohet mundésia e perceptimit t€ mjedisit gé e rrethon pra shtimi i vizionit.
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2.2 Qéllimet dhe objektivat

Qéllimet dhe objektivat e késaj teme jané:

Zhvillimi i modelit té kinematikés direkte té krahut robotik pér té gjetur pozicionet e
koordinatave karteziane té majés sé efektorit té fundém nga koordinatat e dhéna té
kéndeve té nyjeve;

Gjetja e kinematikés e inverse té krahut robotik pér té gjetur koordinatat e kéndeve té
nyjeve nga pozicionet e koordinatave karteziane té majés sé efektorit té fundém;

Integrimi i robotikés dhe vizionit né ményré praktike.

2.3 Kontributi

Kontributet kryesore té temés jané realizimi praktik i detyrave té méposhtme:

Sortimi automatik i objekteve me ngjyra té ndryshme pérmes krahut robotik

Sortimi automatik i objekteve me defekte dhe atyre pa defekte pérmes krahut robotik
Sortimi automatik i objekteve sipas madhésisé pérmes krahut robotik

Llogaritja e koordinatave té objektit dhe koordinatave té hapésirés ku duhet té vendoset ai
objekt né ményré automatike ku kapja dhe vendosja e objektit realizohet pérmes krahut
robotik
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3.VIZIONI MAKINERIK

3.1 Cka éshté vizioni makinerik dhe si pérdoret né automatizimin e fabrikés

Vizioni i makinerik (ang. Machne Vision) pérkufizohet si nxjerrja automatike e informacionit

nga imazhet digjitale. [2]

Le té shohim njé zbérthim themelor té njé procesi tipik té vizionit makinerik. Kemi njé linjé
prodhimi me njé rrjedhé té géndrueshme té objekteve, ku éshté i vendosur njé aparat fotografik

ose sistem optik té trajnuar né linjé.

Figura 3.1 Elementet e vizionit makinerik gjaté punés

Sigurohemi gé té kemi ndrigimin e duhur té linjés né ményré qé kamera té mund té shohé
detajet e nevojshme. Kamera kap fotografi dixhitale dhe analizon imazhet kundrejt njé

grupi té pércaktuar kriteresh, né njé kontekst industrial.
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Figura 3.2 Softueri gjaté analizimit té imazheve té marra té pjeséve

Ekzistojné lloje té ndryshme té vizionit gé pérdoren pér qéllime té tjera, por kur i
referonemi vizionit makinerik, ne po flasim né ményré specifike pér vizionin industrial

pasi pérdoret né njé mjedis té prodhimit.

Prodhuesit pérdorin vizionin e automatizuar makinerik né vend té inspektoréve njerézoré,

sepse éshté mé i shpejté, mé konsistent dhe funksionon pér periudha mé té gjata kohore.

Teknologjia e vizionit filloi né vitet 1950, por pérdorimi i gjeré i vizionit makinerik né
industri u shfaq né vitet 1980 dhe 90.[3]

Sigurisht, vizioni makinerik ka béré njé rrugé té gjaté qé atéheré dhe tani pérdoret pér

shumé procese té ndryshme té vlefshme né prodhim.
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(D\Jf' D40

Inspektimi i formés Krahasimi i modeleve

Inspektim kompleks dhe
me shpejtési té larté

Detektimi i Njohja optike e Leximi i simboleve
pozicionit/kéndit karaktereve 1D/2D

Figura 3.3 Proceset ku pérdoret vizioni makinerik

3.2 Katér aplikimet mé té zakonshme té vizionit makinerik

Ndérsa éshté zhvilluar, aplikimet e vizionit té makinés jané ndaré né katér funksione bazé:

matja, numérimi, vendndodhja dhe dekodimi.[4]

Figura 3.4 Funksionet bazé té vizionit té makinés
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Qé nga fillimi i tij, vizioni i makinerik éshté pérdorur gjerésisht pér matje, dhe me kété
nénkuptojmé matjen e automatizuar nga njé makiné. Kjo matje mé pas mund té kontrollohet

nése ndodhet brenda kufijve té shmangieve té lejueshme té dimensioneve (tolerancave).

Figura 3.5 Gjaté kontrollit nése matja ndodhet brenda kufijve té shmangieve té lejueshme nga
sistemi i vizionit

Pér shembull, dicka gé éshté béré pér vite me vizionin makinerik, éshté matja e hapésirés mes

elektrodave né kandelé.

Figura 3.6 Gjaté matjes sé hapésirés mes elektrodave né kandelé nga sistemi i vizionit

Si¢c mund ta dini, kjo hapésiré duhet té keté njé gjerési té caktuar, ose makina nuk do té

funksionojé ag miré. Prandaj, kjo matje e késaj gjerésie ka réndési kritike pér pjesén.
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Ne mund té pérdorim njé kameré dhe té matim hapésirén mes elektrodave té kandelave me
makiné. Kjo eliminon nevojén gé njé njeri té jeté atje pér té matur dhe rregulluar hapésirén

manualisht. Ne mund ta automatizojmé procesin dhe ta b&jmé até mé shpejt dhe mé sakté.

Numérimi éshté njé tjetér aplikim tipik i vizionit t€ makinés. Ka disa detyra té ndryshme gé i
pérkasin késaj kategorie, por né thelb, numérimi do té thoté té kérkosh njé numér pjesésh ose

njé numér vegorish né njé pjesé.

Figura 3.7 Njé fllanxhé alumini

Numérimi na mundéson té pércaktojmé vendndodhjen e pjeséve gé mungojné dhe té

sigurohemi gé produktet té jené montuar si¢ duhet.

Figura 3.8 Gjaté kontrollimit té vegorive nga sistemi i visionit
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Né figurén 3.8 paragitet njé fllanxhé alumini me disa vrima té shpuara né té. Nése numéroni
vrimat, do té shihni se jané saktésisht teté prej tyre. Duke supozuar se donim teté vrima, ne e

dimé se procesi i shpimit éshté béré si¢ duhet.

Njé funksion tjetér numérimi éshté mungesa/prezenca, a éshté aty apo jo.

Figura 3.9 Gjaté analizimit t¢€ mungesés/prezencés sé pjeséve nga sistemi i vizionit

Né figurén 3.9 kemi njé paketé me teté pije té gazuara dhe ju mund té shihni gé mungon njé nga
pijet e gazuara. Me vizionin makinerik, ky paketim mund té kontrollohet pér t'u siguruar gé njé

paketé jo e ploté t& mos arrijé né raftin e dyganeve ushgimore.

Vendndodhja, &shté kur vizioni makinerik pérdoret pér té raportuar pozicionin dhe orientimin e
njé pjese. Kjo mund té béhet pér disa arsye. Ne mund té gjejmé pozicionin dhe orientimin, dhe
mé pas ta kontrollojmé nése ndodhet brenda kufijve té shmangieve té lejueshme té dimensioneve
(tolerancave).
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Figura 3.10 Gjaté gjetjes sé pozicionit dhe orientimit té pjesés nga sistemi i vizionit

Pra, me fjalé té tjera, ju po shikoni pjesén pér t'u siguruar gé éshté né kéndin e duhur. Dhe duke e

pérdorur até si njé piké referimi pér té verifikuar montimin e duhur.

Ju mund ta pérdorni kété gjithashtu pér shtrirjen ndaj mjeteve tjera té vizionit makinerik.

Le té marrim shembullin toné té kandelave.

Figura 3.11 Kandelat gjaté kalimit né njé shirit transportues ku jané té vendosura elementet e

sistemit té vizionit
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Vendndodhja éshté njé vecori shumé e fugishme né vizionin makinerik.

Pjesét mund té jen té kené pozita té ndryshme ndérsa kalojné pérgjaté linjés sé prodhimit.

| 1

"

A
‘x
o

Figura 3.12 Kandela duke u analizuar nga sistemi i vizionit

Kur mund ta gjeni vendndodhjen e njé pjese, drejtohet imazhi dhe mé pas mund té pérdoren

mjete té tjera té pérpunimit té vizionit makinerik né té.

Pér mé tepér, mund té gjeni njé model (dizajn) unik dhe ta pérdorni até pér té identifikuar njé

pjesé.

Figura 3.13 Gjetja e njé modeli (dizajni) unik pér ta identifikuar njé pjesé
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Njé shembull gé mund té shihni né figurén paraprake éshté njé kanace supé. Sistemi i vizionit
éshté trajnuar pér té kérkuar njé model (dizajn) mbi supé. Né kété rast, pjesa e etiketés gé thoté
“TOMATQO” mbi t&.

Ne mund ta pérdorim até model pér té verifikuar gé ne né fakt kemi supén e duhur gé shkon

pérgjaté linjés.

Dekodimi i referohet dekodimit té simbolologjive 1D dhe 2D. Té tilla si barkodet lineare té

treguara né figurén né vijim.

(YAl
Code 128 Code 39 Pharmacode
moem o JUEL

Code 93 120f 5 UPC

Figura 3.14 Barkodet lineare

Simbologjité e grumbulluara si¢ shihni né figurén né vijim.

L (Y

PDF417 GS1 Databar (Stacked)
n ﬁn mﬂymm
Micro PDF GS1 Databar (Composite)

Figura 3.15 Simbologjité e grumbulluara

Dhe simbolologjité 2D sikurse kodet e matricés sé té dhénave.
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Data Matrix QR

Figura 3.16 Simbolologjité 2D

Kjo i referohet gjithashtu OCR ose njohjes optike té karaktereve, qé éshté tekst gé éshté

njékohésisht i lexueshém nga njeriu dhe nga makinat.

OCR-A OCR-B MICR E-13B SEMI M12
1234ABCD  1234ABCD LW HCT 1234ABCD
Alphanumeric Alphanumeric Numeric Alphanumeric

(+4 currency char.) (+4 currency char.) (+4 special char.) (+4 currency char.)

Dekodimi zakonisht

Figura 3.17 Fontet OCR

pérdoret pér té regjistruar informacionin si té dhéna historike. Né kété

meényré ju keni njé regjistrim té pjeséve qé kané kaluar népér njé proces.

72681AN9L908
7281AM96909
7281AN96910
7281ANM96911)
7281ANM96912
?281AN96913
7281AN9691Y
7281AN9691 5
7281AN96916
7281AM96917
7281AN96918
7281AM96919
7281AN96920
7281AN96921
7PedlLangktee
7281AN96923
7281LAN9L92Y
7281AN9L92 S
7281AN9692k
7281AN9L927
728LAN9L928
7281ANM96929
7281AN96930
7281ANM96931
?281AN96932
7281AN96933

mmms Lmer B

Figura 3.18 Regjistrimi i informacionit si té dhéna historike
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Ju mund té gjurmoni rrugén gé ka kaluar njé pjesé pérmes atij procesi dhe t'i pérdorni ato té
dhéna pér veprim té menjéhershém. Qé do té thoté ju mund t'i shikoni té dhénat dhe té sortoni né
bazé té tyre.

Ju gjithashtu mund té vértetoni té dhénat pér korrektési. Kur lexoni njé kod té shénuar né njé
objekt, mund té verifikoni gé té dhénat né shénim jané té sakta, ose qé formati i té dhénave éshté

I sakté, ose gé produkti i duhur po shkon pérgjaté linjés sé prodhimit.

Njé pyetje e qarté kétu éshté, pse té pérdoret vizioni makinerik pér ta béré kété kur sistemet e

dedikuara Auto ID do té bénin té njéjtén gjé.

Ju mund té mendoni vizionin makinerik si Auto ID ose si lexim i barkodit plus.

MATJA
DEKODIMI| + NUMERIMI
Barkodet | Kodet 2D | OCR VENDNDODHJA

Plusi éshté aftésia pér té kryer matje dhe operacione té tjera né kombinim me leximin e
barkodeve ose tekstit. Pér shembull, ju mund té déshironi té lexoni njé etiketé dhe gjithashtu té

kontrolloni nése éshté e vendosur si¢ duhet né produkt.
Né raste té tjera, mund t'ju duhet aftésia e njé sistemi vizioni makinerik pér té trajtuar aplikacione
mé té véshtira qé kérkojné mé shumé aftési pér sa i pérket pérpunimit paraprak té imazhit. Ose

né rastin e njé sistemi té bazuar né kompjuter, shpejtésia e madhe dhe fugia pérpunuese.

Njé shembull i kétij lloji aplikimi éshté leximi i kodit OCR né njé kanage me perime gjaté njé

procesi konservimi me shpejtési té larté.
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Figura 3.19 Kanacet me perime gjaté procesit té konservimit

Kur perimet futen né kanace, ato zakonisht béhen pa etiketa. Dhe i vetmi tregues i asaj qé éshté
brenda éshté njé kod teksti né fund té kanaces. Kur vjen koha pér té vendosur etiketén né kanace,
njé sistem vizioni kontrollon kodin né fund té kanaces pér t'u siguruar gé perimet e duhura jané

brenda kanaces dhe i’a vendos etiketén pérkatése.

Figura 3.20 Gjaté kontrollimit té kodit né fund té kanages nga sistemi i visionit
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3.3 Cfaré pérfitimesh mund té sjellé vizioni makinerik né fabrika

Ju mund t'i pérdorni kéto mjete pér té arritur njé séré géllimesh té ndryshme. Por motivimi pér ta
béré kété éshté pérgjithésisht si gjithé té tjerét kur jeni duke aplikuar procese industriale, pér té
kursyer para dhe pér té rritur pérfitimin.

Duke menduar né kéto kushte, vizioni makinerik e realizon kété né disa ményra, duke reduktuar
defektet, duke rritur rendimentin, duke gjurmuar pjesét dhe produktet dhe duke lehtésuar

respektimin e rregulloreve.

1 2
Reduktimi Rritja e
i defekteve rendimentit

3
Gjurmimi i

pjeséve dhe
produkteve

Respektimi i
rregulloreve

- p—

Figura 3.21 Proceset industriale pér kursimin e parave dhe rritjen e pérfitimit

3.4 Katér ményra se si vizioni makinerik mund t'i ndihmojé prodhuesit té
kursejné para

3.4.1 Reduktimi i defekteve

Inspektimi pérmes vizionit makinerik mund té reduktojé defektet ose té shkaktojé até qé ne do té
quajmé mé pak “pasoja té rénda”. Mé pak pjesé me defekte shkojné né duart e klientéve, gjé qgé
mund té démtojé reputacionin e njé kompanie dhe té ¢ojé né térhegje té kushtueshme té
produkteve.

26



Dicka e tillé éshté parandalimi i produkteve té etiketuara gabimisht, pjesé ku etiketa nuk
pérputhet me pérmbajtjen. Produktet me etiketim té gabuar krijojné klienté té pakénaqur dhe
kané njé ndikim negativ né markén e njé kompanie. Ato madje mund té paragesin njé rrezik
sigurie. Merrni parasysh pasojat e produkteve farmaceutike té etiketuara né ményré té gabuar,
ose té artikujve ushgimoré té etiketuar gabimisht pér klientét me alergji. Kjo éshté njé arsye

shumé e zakonshme pér térhegjet e produkteve.

Sot
"/

)

Figura 3.22 Produkt me etiketim té gabuar

Vizioni makinerik mund té verifikojé pérmbajtjen dhe té sigurojé gé produktet jané etiketuar sic

duhet.
Ké&tu pérdoret aplikacioni pér pérputhjen e etiketés ku pérdoret vizioni makinerik pér té lexuar
tekstin me tre shkronja ose kodin OCR né krye té njé kutie perimesh pér ta pérshtatur até me

etiketén e duhur.

Figura 3.23 Gjaté verifikimit té kodit t& vendosur né kanage nga ana e sistemit té vizionit
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3.4.2 Rritja e rendimentit
Njé tjetér motivim pér pérdorimin e vizionin makinerik éshté rendimenti mé i mirg, thjesht

aftésia pér té kthyer mé shumé nga materiali hyrés né produkt pérfundimtar té shitshém.

Inspektim kompleks dhe
me shpejtési t& larté

Njohja optike e
karaktereve

zicionit/kéndit 10/20

Figura 3.24 Rritja e rendimentit pérmes proceseve té vizionit makinerik

Nése i véreni defektet herét né procesin e prodhimit, do té reduktoni mbetjet sepse pjesét me
defekt mund té identifikohen dhe eliminohen pérpara se té ndértohen né montime mé té médha.

Ju do té shmangni prishjen e materialeve té shtrenjta dhe ripérpunimin e pjeséve.

Rritjia e
rendimentit

Figura 3.25 Gjaté matjeve té kryera nga sistemi i vizionit né njé kornizé t€ modifikuar plumbi
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Imazhi né figurén mé larté tregon njé kornizé té modifikuar plumbi. Njé pjesé elektronike gé
sistemi i vizionit mund té maté, pér té zbuluar ¢cdo deformim. Duke zbuluar defekte né kété fazé,

do té shmanget nevoja pér té cuar dém montime mé té médha mé voné gjaté procesit.

Visioni makinerik ndihmon né reduktimin e kohés sé ndérprerjes sé prodhimit. Njé tjetér pérfitim
gé hyn né kété kategori. Pér shembull, njé linjé paketimi mund té pérdoré njé sistem vizioni pér
té zbuluar furnizimin jo té rregullt té produktit g&¢ mund té shkaktojé bllokimin e makinés dhe té

rezultojé né ndérprerje té prodhimit dhe humbje té produktit.

Figura 3.26 Gjaté monitorimit té rreshtimit té produkteve né konvejer nga sistemi i vizionit

NEé rastin gé shihni né figurén mé larté, njé sistem vizioni po siguron gé kéto produkte té jené té
rreshtuara si¢ duhet ndérsa udhétojné né njé konvejer. Artikujt qé jané jashté tolerancés do té

pérjashtohen nga linja pérpara se té shkaktojné bllokim té sistemit.
3.4.3 Gjurmimi i pjeséve dhe produkteve
Jemi té vetédijshém pér dobiné e gjurmimit té punés né proces. Identifikimi unik i produkteve né

ményré gé ato té mund té gjurmohen gjaté gjithé procesit té prodhimit dhe deponimit. Vizioni
makinerik mund té jeté shumé i dobishém kétu. Né ményreé tipike, nése mund t'i identifikoni té
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gjitha pjesét né njé proces, do t'ju duhet mé pak stok dhe produkti béhet mé i disponueshém pér

proceset né kohé.

M'CROSCAN Product Irva-ccamf:ty Report

Figura 3.27 Gjurmimi i pjeséve dhe produkteve

Vizioni makinerik pérdor mjete dekodimi pér té lexuar simbolet 1D dhe 2D, si dhe OCR pér té
gjurmuar pjesét dhe produktet. Kjo i ndihmon prodhuesit té¢ shmangin mungesat e
komponentéve, té reduktojné inventarin dhe té shkurtojné kohén e dorézimit. Kétu mund té jeté i
dobishém gjithashtu aspekti Auto ID plus i vizionit makinerik. Natyrisht, aplikacione gjurmimi
té tilla si ky zakonisht realizohen me lexues té dedikuar té barkodit ose imazheré. Vizioni
makinerik ofron dobiné pér té gqené né gjendje té kryeni detyra té tjera, té tilla si rreshtime ose
matje pérvec leximit té barkodeve dhe OCR. Si shembull, mund té déshironi té lexoni njé kod

matricé té dhénash né njé PCB dhe gjithashtu té verifikoni vendndodhjen e tij né pllaké.

Gjurmimi i
pjeséve dhe
produkteve

Figura 3.28 Gjaté identifikimit té kodeve né njé PCB nga sistemi i vizionit
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3.4.4 Respektimi i rregulloreve

Respektimi i rregulloreve té industrisé éshté shpesh njé kosto e pashmangshme. Por nése nuk
respektoni rregulloret né lidhje me njé produkt té caktuar, mund té mos jeni né gjendje té merrni
pjesé né até treg. Té jesh né gjendje ta bésh kété né ményré efikase dhe me kosto té ulét éshté e
dobishme. Industria farmaceutike ishte njé adoptues i hershém i vizionit makinerik pér kété
arsye. Sigurisht gé éshté njé industri shumé e rregulluar dhe kérkon respektim té rrepté té
rregulloreve pér té garantuar integritetin dhe siguriné e produktit.

Njé aplikacion i zakonshém gé shohim né figurén né vijim éshté verifikimi i numrit lot, datés,
matricés sé té dhénave dhe formateve té tjera té kodit. Njé kérkesé pér pérputhshméri me
standarde té tilla si 21 CFR pjesa 11 dhe standardet e té dhénave GSL1.

Figura 3.29 Gjaté verifikimit té etiketave nga sistemi i visionit

Ndryshe nga njé lexues i dedikuar i barkodit, njé sistem vizioni ka aftésiné jo vetém té lexojé
kodet, por té verifikojé gé etiketat jané printuar me saktési dhe jané té lexueshme, duke siguruar

gé ato jané té lexueshme mé voné né zinxhirin e furnizimit.
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3.5 Pse ky proces i automatizuar éshté mé i pérshtatshém pér detyrat e
pérséritura té inspektimit sesa inspektorét njerézoré

Ekziston gjithashtu pyetja se pse té pérdorni sisteme automatike si vizioni makinerik pér té béré
gjéra gé mund t'i béni me inspektuesit njerézoré. Pérgjigja éshté fare e thjesht, sistemet e vizionit
makinerik nuk lodhen kurré. Ato shkélgejné né detyrat e pérséritura. Pasi té konfigurohen pér té
béré njé inspektim, do ta béjné ¢do dité, gjithé ditén. Ndérsa me inspektuesit njerézoré zakonisht
pritet njé shkallé gabimi gé rritet pas rreth 20 minutash né njé detyré té caktuar. Makinat jané mé
té shpejta. Ju mund t'i kontrolloni produktet mé shpejt me njé makiné. Dobia e madhe tjetér éshté
géndrueshméria. Pasi té vendoset rregulli, ai mbetet i njéjté. Njerézit, té cilét jané duke

inspektuar ose operuar njé proces, kané njé tendencé pér té ndryshuar rregullat ndérsa punojné.

3.6 Pjesét kryesore té sistemit té vizionit makinerik

Zakonisht ekzistojné pesé komponenté gé pérbéjné njé sistem té vizionit té makinerik. Ato

pérfshijné ndricimin, thjerrézén, sensorin, pérpunimin e vizionit dhe komunikimin.

NDRICIMI

KOMUNIKIMI SISTEMI |
VIZIONIT
MAKINERIK

PERPUNIMI
1 VIZIONIT SENSORI

Figura 3.30 Komponentét e sistemeve té vizionit té makinerik

Né figurén né vijim mund té shihni dy shembuj té llojeve té sistemeve té vizionit t€ makinerik.

32



:

Figura 3.31 Llojet e sistemeve té vizionit té makinerik

Né té majté éshté njé sistem i pérbéré nga komponenté té montuar, i cili pérfshin njé PC dhe njé
kameré sé bashku me ndricimin e jashtém pér té ndricuar pjesén. Né té djathté éshté njé sistem i

integruar ose kameré e zgjuar ku té gjithé kéta pérbérés jané ndértuar né njé pajisje té vetme.

Zgjedhja e konfigurimit té duhur varet nga kérkesat e punés gé kryhet.

KOMUNIKIMI

PERPUNIMI | VIZIONIT

SENSORI

NOISIA

THJERREZA

6 NDRICIMI
C @

Figura 3.32 Komponentét e konfigurimeve té sistemeve té vizionit té makinerik

Ndricimi éshté njé pjesé kritike sepse ndricon pjesén gé do té inspektohet, duke lejuar qé vecorité
e saj té dallohen né ményré gé kamera té mund t'i shohé garté ato. Pastaj, keni thjerrézén, e cila

kap imazhin dhe ia paraget sensorit né formén e drités. Sensori né njé kameré té vizionit
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makinerik e konverton kété drité né njé imazh dixhital, i cili pastaj dérgohet né procesor pér
analizé. Pérpunimi i vizionit pérbéhet nga algoritme gé shqyrtojné imazhin dhe nxjerrin
informacionin e kérkuar. Pastaj sistemi do té ekzekutojé ¢farédo matjeje ose procesesh té tjera qé
éshté udhézuar té ekzekutojé. Né fund, té dhénat gé rezultojné komunikohen né njé ményré té
dobishme.

Para se té hedhim njé véshtrim mé té afért né secilin prej kétyre komponentéve, éshté e
réndésishme té theksohet se veté pjesa merret né konsideraté pra si do t'i paragitet pjesa sistemit
té vizionit. Vendosja e pjeséve dhe orientimi duhet té jeté konsistente dhe e pérséritshme pér té

arritur rezultatet mé té mira té mundshme.

3.6.1 Ndrigimi
Ndri¢imi i duhur éshté kritik pér suksesin e njé aplikimi.

- - -

Eklindile

MADE IN |l.

Figura 3.33 Dallimet né fotografiné e marré né bazé té ndrigimit té pjesés

Lloji dhe pozicioni i drités duhet té zgjidhen me kujdes pér té rritur kontrastin e vegorive qé
planifikohen té inspektohen dhe pér té zvogéluar kontrastin e ¢do gjéje tjetér. Mé poshté

tregohen disa shembuj ku tregohet ndikimi i pozicionit té drités.

Figura 3.34 Fotografi té pogit elektrik kur ndricimi éshté e vendosur né pozicione té ndryshme
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Kétu jané dy fotografi té té njéjtit poc elektrik. Dhe le té themi se objektivi &shté té shohim

filamentin e tungstenit midis dy pércuesve.

Figura 3.35 Qartésia e objektivit né varési té pozicionimit t& ndrigimit

Né& imazhin né té majté, drita éshté né mes té kamerés dhe pjesés. Né té djathté, drita éshté prapa

pjesés larg kamerés.

[~

Figura 3.36 Pozita e drités né imazhin e paré dhe té dyté

Né imazhin e ndriguar pérpara né té majté éshté mjaft e véshtiré té shihet se ku éshté filamenti,
ndérsa né imazhin me ndricim té pasmé mund té shihet qarté. Né kété rast, pozicioni i dritave

éshté kritik.
Né figurén né vijim tregohet njé shembull tjetér ku pozicioni i drités ndikon ndjeshém né imazh.

Figura 3.37 Qartésia e objektivit né varési té pozicionimit té ndrigimit
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Né kéto imazhe, e njéjta pjesé ndricohet me té njéjtén drité. Né té majté, drita vendoset prané
thjerrézés sé kamerés. Né imazhin né té djathté, drita éshté e pozicionuar mé poshté dhe mé afér
pjesés. Kjo bén garté njé ndryshim té madh né ményrén se si shfaget kodi i matricés sé té
dhénave si dhe skica e pjesés.

Figura 3.38 Qartésia e objektivit né varési té llojit té ndrigimit

Cifti i imazheve i treguar né figurén paraprake tregon paketimin me fleté metalike me njé daté
skadimi té shtypur. Drita &shté e pozicionuar né mes té kamerés dhe pjesés né té dy rastet, por

né secilin rast pérdoret njé lloj tjetér drite.

Figura 3.39 Pozita e drités né imazhin e paré dhe té dyté

Shembulli né té majté éshté i ndricuar me njé drité unazore né té cilén éshté e véshtiré pér ta
lokalizuar e l&re mé pér té lexuar tekstin né imazh. Imazhi né té djathté tregon té njéjtén pjesé té
ndricuar me njé drité kupolé. Te Kkjo figuré shihet se sa né ményré dramatike ndricimi ndryshon
pamjen e késaj pjese. Né kété rast éshté lloji i drités gé ndikon né imazh.

Nése nuk mund té shihni vecoriné e nevojshme né njé pjesé nuk mund ta matni ose ta lexoni

ndrigimi i duhur éshté celési pér té€ marrjen e njé imazhi cilésor me karakteristika té dukshme.
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3.6.2 Thjerréza
Qéllimi i thjerrézés éshté té kapé imazhin dhe ta dorézojé até tek sensori. Thjerréza do té

pércaktojé fushén tuaj té shikimit, thellésiné e fokusit dhe pikén tuaj fokale.

THELLESIA E FOKUSIT

<

FUSHA E SHIKIMIT

)

PIKA FOKALE

Figura 3.40 Fusha e shikimit, pika fokale dhe thellésia e fokusit

Né pérgjithési do té gjeni njé nga dy llojet e ndryshme té thjerrézave né njé sistem vizioni, njé
thjerréz té& kémbyeshme ose njé thjerréz fikse. Thjerrézat e kémbyeshme jané zakonisht thjerréza
me montim S ose thjerréza me montim CS. Kombinimi i duhur i thjerrézés dhe tubit té zgjatjes
do té fitojé imazhin mé té miré té mundshém. Njé thjerréz fikse éshté pjesé e njé kamere
inteligjente plotésisht té integruar. Thjerrézat fikse zakonisht pérdorin autofokus. Kjo mund té
jeté njé thjerréz mekanikisht e rregullueshme ose edhe njé thjerréz me Iéng optik, dhe
automatikisht do té fokusohet te pjesa. Thjerrézat me autofokus zakonisht kané njé fushé té

caktuar shikimi né njé distancé té caktuar.

Zgjedhja e thjerrézés mund té ndikojé né ményré dramatike né pamjen e njé imazhi. Né figurén
né vijim tregohen dy shembuj gé jané marré me té njéjtén kameré duke pérdorur thjerréza té

ndryshme.

12mm

Figura 3.41 Imazhe té marra me té njéjtén kameré duke pérdorur thjerréza té ndryshme
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Imazhi né té majté éshté marré duke pérdorur njé thjerréz me kénd té gjeré 12 milimetra. Kjo
thjerréz ofron njé fushé shikimi mé té madhe dhe mé pak zmadhim sesa imazhi gé shihni né té
djathté, i cili éshté marré duke pérdorur njé thjerréz 25 milimetérshe. Nése pérdorni njé thjerréz
me njé gjatési fokale mé té madhe, do ta zmadhoni imazhin dhe do té zvogéloni fushén e

shikimit.

3.6.3 Sensori
Thjerréza ia dérgon imazhin sensorit né formé té drités.

THJERREZA SENSORI

|

—‘——-

KAMERA

DRITA FI

Figura 3.42 Pamja skematike sesi thjerréza ia dérgon imazhin sensorit

Sensori zakonisht pérdor teknologjiné CCD ose CMOS pér té kapur kété drité dhe pér ta kthyer

até né njé imazh dixhital.

512MB 2Rx16 PC S-444-12
HYMP564S64P6-C4 0603

Figura 3.43 Imazh dixhital

Kur e zmadhoni kété imazh dixhital, mund té shihni se éshté njé koleksion pikselésh.
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~RXIoru

4S64P6-C4

Figura 3.44 Zmadhimi i imazhit paraprak

Drita me intenzitet té ulét prodhon piksel té errét ndérsa drita me intenzitet té larté krijon pikselé

mé té shndritshém.
Eshté e réndésishme té siguroheni gé kamera té keté rezolucionin e duhur t& sensorit pér

aplikimin tuaj. Né figurén né vijim tregohet njé shembull i té njéjtit imazh té kapur me

rezolucione té ndryshme.

SENSOR 0.3 MP SENSOR 2 MP

Figura 3.45 Imazhi i njéjté i kapur me rezolucione té ndryshme

Né té majté éshté njé imazh i kapur me njé senzoré 0.3 MP i njohur gjithashtu si njé senzoré
VGA. NEé té djathté i njéjti imazh éshté kapur nga njé senzoré 2 MP. Sa mé i larté té jeté
rezolucioni, ag mé shumé detaje do té keté njé imazh dhe pér kété arsye aq mé té sakta do té jené
matjet tuaja. Madhésia e tolerancave té pjeséve tuaja dhe parametrave té tjeré té aplikimit do té

diktojné rezolucionin tuaj té duhur.
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3.6.4 Pérpunimi i vizionit
Funksioni i pérpunimit éshté me té vérteté né thelb té vizionit té€ makinés, ai éshté mekanizmi pér

nxjerrjen e informacionit gé kérkohet nga njé aplikim.

Pérpunimi i imazhit mund té béhet nga jashté né njé sistem té bazuar né kompjuter ose i

integruar né njé kameré inteligjente.

Figura 3.46 Llojet e sistemeve té pérpunimit t& imazhit

Pérpunimi i vizionit kryhet nga softuer me njé shuméllojshméri té gjeré ndérfagesh dhe veglash
né dispozicion.

Figura 3.47 Softuer pér pérpunimin e imazhit

Disa veglat e zakonshme softuerike té vizionit pérfshijné: lokalizimin, numérimin, matjen dhe
dekodimin. Veglat pérdoren shpesh né sekuencé pér té arritur njé rezultat té déshiruar.
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Njé shembull tipik i késaj &shté njé aplikacion inspektimi gé pérdor njé vegél lokalizimi pér té
lokalizuar njé kapak né njé shishe, vegla matése mé pas maté lartésiné e tij pér té siguruar gé ai
éshté vendosur si¢ duhet né shishe.

MICROSCAN

Figura 3.48 Softueri duke lokalizuar kapakun né njé shishe

Pérpunimi i vizionit pérbéhet nga disa hapa ose algoritme té kryera nga softueri.

Marrja Parounimi Gjeometria

Eimazhit Rezultatet

Figura 3.49 Hapat e pérpunimit té vizionit

Sé pari, imazhi merret nga sensori. Né disa raste, mund té béhet pérpunim paraprak pér té
optimizuar imazhin dhe pér té siguruar qé té gjitha vecorité e nevojshme té dalin né pah. Softueri
mé pas gjen vecorité qé supozohet té kérkojé. Kryen matjet dhe i krahason ato me specifikimet.
Né fund, rezultatet e kétyre matjeve do té komunikohen si kaloj ose déshtoj.
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3.6.5 KOMUNIKIMI

Si¢ u diskutua mé herét, géllimi i vizionit makinerik éshté té nxjerré informacione té dobishme

nga imazhet dixhitale.

Figura 3.50 Informata té nxjerra nga imazhet e marra

Komunikimi i kétyre té dhénave éshté kritik. Né ményreé tipike, kjo béhet ose nga sinjali 1/0
diskret ose nga té dhénat e dérguara pérmes njé lidhjeje serike te njé pajisje gé regjistron

informacionin ose e pérdor até. Shumé kamera inteligjente i kané kéto lidhje té integruara né to.

1/0O DISKRETE

Inicimi i inspektimit, ndezja dhe fikja e dritave treguese,
PLC-té, diverterét

TE DHENAT

Té dérguara pérmes RS-232, Ethernet,
EtherNet/IP..

Figura 3.51 Komunikimi i té dhénave

42



Pikat diskrete té hyrjes/daljes mund té lidhen me njé PLC qé do ta pérdoré até informacion pér té
kontrolluar njé gelizé pune ose njé indikator sikurse éshté njé drité ose drejtpérdrejt me njé

solenoid gé mund té pérdoret pér té ndezur njé mekanizém refuzimi.

Figura 3.52 Drité me dy segmente me ngjyra e cila tregon kushte té€ ndryshme né makiné ose

proces

Komunikimi i té dhénave me njé lidhje serike mund té jeté né formén e njé dalje serike
konvencionale RS-232 ose Ethernet. Disa sisteme pérdorin njé protokoll industrial té nivelit mé
té larté si Ethernet IP, i cili mund té lidhet me njé pajisje si njé ekran HMI (ang. Human-Machine

Interface) si¢ tregohet kétu pér té siguruar konfirmim vizual gé sistemi po funksionon.

Figura 3.53 Ekran HMI

Né figurén e méposhtme tregohet skema ku pjesét e shpjeguara mé larté punojné sé bashku pér té

krijuar njé sistem vizioni makinerik .
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Figura 3.54 Sistemi pér inspektimin e nivelit t¢ mbushjes dhe vendosjes sé kapakut té

shisheve té ujit

Né kété shembull, po inspektohet nivel i mbushjes dhe vendosja e kapakut té shisheve té ujit.
Procesi fillon duke u aktivizuar inspektimi kur té vijé shishja. Kjo do té aktivizojé ndrigimin pér
té ndricuar shishen né ményré qé kamera té mund té shohé garté vecorité e nevojshme. Mé pas,
thjerréza dhe sensori do té kapin dhe krijojné njé imazh dixhital dhe do t'ia dorézojné procesorit,
i cili né kété rast éshté njé PC. Platforma e softuerit qé funksionon né até PC do té nxjerré matjet
e nevojshme pér té siguruar gé niveli i mbushjes té jeté i sakté dhe qé kapaku té jeté vendosur sic
duhet né shishe. Statusi aktual i kétij procesi mund té komunikohet dhe té shihet né njé ekran

HMI. Né bazé té rezultateve té inspektimit mund té kryhen edhe veprime té tjera.
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4.DIZAJINI, SPECIFIKIMI, HAPESIRA E PUNES DHE TIPARET
E KRAHUT ROBOTIK

4.1 Rreth kapitullit

Ky kapitull pérshkruan dizajnin, specifikimet, hapésirén e punés dhe vecorité e robotit Dobot
Magician. Dobot Magician éshté njé krah robotik me shumé funksione me precizitet té larté.
Eshté projektuar né até ményré gé mund té shtohen efektoré té ndryshém té fundém gé kryejné

shkrimin, 3D printimin, gdhendjen me laser dhe kapjen.[10]

4.2 Specifikimet e robotit Dobot Magician

Dobot Magician éshté njé krah robotik me katér akse, me tre motoré me hap dhe njé servo motor.
Efektori i tij i fundém i operuar nga servo motori dhe njé pompé pneumatike mund té mbajé deri
né 500 gram (ngarkesé) duke pérdorur njé kapése ose njé kupé thithése me vakum.

Tabela 4.1 pérshkruan specifikimet e krahut robotik Dobot Magician. [11]

Tabela 4.1 Specifikimet e krahut robotik Dobot Magician

Numri i akseve 4
Ngarkesa 500¢g
Shtrirja maksimale 320mm

Pérséritshméria e pozicionit (Kontrolli) | 0.2 mm

Komunikimi USB/WIFI/Bluetooth
Furnizuesi me energji elektrike 100 V-240 V, 50/60 Hz
Fugia 12V /7ADC

Harxhimi 60W Max
Temperatura e punuese -10°C deri 60°C
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4.3 Vetité fizike té robotit Dobot Magician

Roboti Dobot Magician pérbéhet nga aliazhi i aluminit 6061 dhe plastika inxhinierike ABS dhe

peshon rreth 3.6 kg (krahét, kontrolleri dhe efektori i fundém).

Tabela 4.2 Ndérfaget e Zgjerueshme Hyrése/Dalése

Ndérfaget e zgjerueshme Hyrése/Dalése

1

2
3
4

10 Hyrje/Dalje (Té konfigurueshme si hyrje analoge ose dalje PWM)

4 Fuqi dalése té kontrollueshme 12 VV
Ndérfagja e komunikimit (UART, Reset, Stop, 12 V, 5 V dhe dy Hyrje/Dalje té pérfshira)

2 Motor me hap

Tabela 4.3 Vetité fizike té efektorit té fundém

Efektorét e fundém

Kompleti pér 3D printim

Madhésia maksimale e printimit

150 mm *150 mm *150 mm

(Gijatésia x Gjerésia x Lartésia) (MAX)

Materiali PLA

Rezolucioni 0.1 mm
Lazeri Konsumi i energjisé 500 mW

Lloji 405 nm (Laser i kaltér)
Fuqgia 12V
Mbajtési i stilolapsit Diametri i stilolapsit 10 mm
Kupa thithése me vakum Diametri i kupés 20 mm
Presioni -35 kPa
Kapésja Diapazoni 27.5 mm
Lloji i ngasjés Pneumatike
Forca 8N
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4.4 Hapésira e punés robotit Dobot Magician
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Figura 4.1 Hapésira e punés sé robotit Dobot Magician
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Figura 4.2 Hapésira e punés e robotit Dobot Magician

Tabela 4.4 Gama e lévizjes dhe shpejtésisé sé nyjeve

Lévizja e Aksit
Aksi Gama Shpejtési maksimale (250g ngarkesa e punés)
Nyja 1 baza -135° deri +135° 320° /s
Nyja 2 krahu i pasém 0° deri +85° 320° /s
Nyja 3 parakrahu -10° deri +95° 320° /s
Nyja 4 servo rrotullimi +90° deri -90° 480° /s
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5.1 Rreth kaptitulllit

Né kété kapitull, paragitet modelimi kinematik i krahut robotik Dobot Magician. Ky kapitull
pérshkruan detajet e modelimit kinematik té Dobot Magician. Shénimet e modifikuara té
Denavit-Hartenbergut (DH) u pérdorén pér té zhvilluar modelin kinematik té krahut robotik
Dobot Magician.

5.2 Kinematika

Konventa e modifikuar e Denavit-Hartenbergut pérdoret pér zhvillimin e modelit kinematik té
robotit Dobot Magician [9]. Procedura e alokimit té sistemeve koordinatave dhe pérkufizimi i

parametrave té DH éshté pérmbledhur né nénkapitullin 5.2.1.

5.2.1 Procedura e alokimit té sistemeve koordinative

Ka disa ményra té alokimit té sistemeve koordinative né hallkat e manipulatorit. Pér Dobot
Magician éshté ndjekur metoda e Denavit-Hartenbergut.

|
Axis i—-1 |
A“s i

Link i — 1

Figura 5.1 Alokimi i sistemeve koordinative
Hapat jané si mé poshté:
* duke supozuar se ¢do nyje €shté nyje rrotulluese me 1 shkallg lirie;
* identifikimin dhe lokalizimin e akseve té rrotullimit;

» etiketimi 1 akseve t€ nyjave Z,...... A
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« duke e gjetur origjinén e ¢do sistemi koordinativ (0;) ku ndérpritet normalja e pérbashkét
ndérmjet akseve té njépasnjéshme té nyjeve (d.m.th., Z;_; dhe Z;). Nése akset e nyjave nuk jané

paralele, kérkohet té lokalizohet origjina e sistemit kordnativ né pikén e krygézimit midis akseve;

* gjetjen e aksit X; (né origjinén O; té sistemit kordnativ) té drejtuar pérgjaté normales té
pérbashkét midis akseve Z;_; dhe Z;. Nése akset e nyjeve krygézohen, X; duhet té vendoset né

drejtim normal me rrafshin qé pérmban té dy akset (Z;_, dhe Z;)
« vendosja e boshtit Y; pérmes origjinés O; pér té pérfunduar njé sistem koordinativ té djathté.

5.2.2 Pérkufizimi i parametrave D-H
Njé hallké e njé roboti mund té pérshkruhet nga katér parametra (dy parametra pér té pérshkruar
veté hallkén dhe dy té tjera pér pérshkrimin e marrédhénies sé hallkés me njé hallké fginje) nése

béjmé alokimin e sistemeve koordinative si¢ pérshkruhet mé sipér. Kéta parametra njihen si

parametrat e Denavit-Hartenbergut (DH).

Rear Arm
Length, L2

X

En d-éﬁ'ec - %, End-effector

| !
Length, Ls J um | Length, L4
[l Ly
k- {6} Ye
Xe
Front Arm
Length, L3

Figura 5.2 Alokimi i sistemeve koordinative pér Dobot Magician [10]
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Pérkufizimet e parametrave té€ DH jané dhéné mé poshté:
(a;_,) distanca e matur pérgjaté X;_,, nga aksi Z;_, te aksi Z;;
(a;-1) kéndi i matur rreth X;_;, nga aksi Z;_, te aksi Z;;

(d;) distanca e matur pérgjaté aksit Z;, nga X;_; te aksi X;, dhe
(6;) kéndi i matur rreth Z;, nga X;_; te aksi X;

Pér té llogarit parametrat e DH, ne supozojmé se sistemet e koordinatave (d.m.th., sistemet e
koordinatave té hallkave qé shogérojné akset e njépasnjéshme té rrotullimit) pérkojné me akset e
rrotullimit té nyjave dhe kané té njéjtin rend, d.m.th., sistemi koordinativ {1} pérkon me nyjen 1,

sistemi koordinativ {2} me nyjen 2, e késhtu me radhé.

Sic tregohet né figurén 5.2, akset e rrotullimit té nyjave té Dobot Magician gé korrespondojné
me nyjén 1, nyjén 2, nyjén 3 dhe nyjén 4 tregohen me shigjeta mé té erréta me origjiné té treguar
nga njé rreth ku rrotullimet jané rreth aksit Z (d.m.th., Z;, Z,, Z; dhe Z5). Né kété model, sistemi
koordinativ {1}, {2}, {3} dhe {5} i korrespondon nyjes 1, nyjes 2, nyjes 3 dhe respektivisht
nyjes 4. Nyja 1 dhe nyja 4 mundésojné rrotullim horizontal, dhe nyja 2 dhe nyja 3 paragesin

rrotullime vertikale.

Origjina e sistemit koordinativ {2} pérkon me sistemin koordinativ {1} e cila ndodhet né njé
distancé L1 nga baza. Distanca midis sistemit koordinativ {2} dhe sistemit koordinativ {3} éshté
L, (gjatésia e krahut té pasmé) dhe distanca ndérmjet sistemit koordinativ {3} deri te sistemi
koordinativ {4} éshté L, (gjatésia e krahut té pérparmé). Véreni se efektori i fundém né Dobot

Magician mbetet né pozicionin horizontal edhe pas rrotullimit vertikal té nyjés 2 dhe té nyjés 3.

Parametrat e modifikuar té DH gé korrespondojné me vendosjen e sistemeve koordinative té
nyjave (né figurén 5.2) jané té pérmbledhura né tabelén 5.1. Kéto parametra t¢ DH pérdoren pér
té llogaritur matricén e transformimit homogjen, e cila pérfagéson pozicionet dhe orientimet e
sistemit koordinativ té references né lidhje me sistemin koordinativ té references fiks. Supozohet
se sistemi koordinativ i referencés fiks {0} ndodhet né distancén L, larg nga sistemi koordinativ i

paré e referencés {1}.
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Tabela 5.1 Parametrat e modifikuar t&¢ DH

Sistemi
Koordinativ (i) i1 ai-1 di 0
1 0° 0 L o,
2 90° 0 0 0,
3 0° L2 0 03
4 0° Ls 0 O4= -0>- 03
5 -90° Lq 0 s
6 0° 0 -Ls 0°

5.2.3 Matricat e transformimit homogjen
Ne e dimé se forma e pérgjithshme e transformimit té njé hallke gé lidh sistemin koordinativ {i}
né lidhje me sistemin koordinativ {i — 1} éshté:

. i=1p3x3 i-1p3x1
L—1T:I iR lP l (3.1)

01X3 1

ku,’"1R &shté matrica e rrotullimit q& pérshkruan sistemin koordinativ {i} né lidhje me sistemin

koordinativ {i — 1} dhe mund té shprehet si:

cos 6; —sin 6; 0
i-1p _ | :
iR =|sinf;cosa;_; cosf;cosa;_; —sina;_4 (3.2)
sinf;sina;_; cosf;sina;_; cosa;_,

dhe, I=1P éshté vektori gé gjen origjinén e sistemit koordinativ {i} né lidhje me sistemin

koordinativ {i — 1} dhe mund t& shprehet si:

i_liP = [ai-y —sina;_1d; cosa;_;d;]" (3.3)

Duke pérdorur ekuacionet (3.1) deri te (3.3) matricén individuale homogjene té transferimit qé

lidh dy sisteme koordinative té njépasnjéshme (figura 5.2), fitojmé:
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cosf; —sinf; 0 O cosf, —sinf, 0 0
0T — sinf; «cosf; 0 O 1 — 0 0 -1 0
! 0 0 1 L|? sinf, cosf, 0 O
0 0 0 1 0 0 0 1
[cosf; —sinf; 0 L, cosf, —sin@, 0 L,
2 _ |Sin@3 cosf3 O Of 3, _|sinG, cos6, 0 O 3.4
st 0 0 1 ool 0 0 1 0 (54
0 0 0 1 0 0 0 1
[ cosB; —sinfls 0 L, 1 0 0 O
4 — 0 0 1 0 ST — 01 0 O
> —sinfs —cosfs 0 O0° 0 0 1 —Lg
0 0 0 1 0 0 0 1

Matrica homogjene e transformimit gé lidh sistemin koordinativ {6} me sistemin kordiativ {0}

mund té fitohet duke shumézuar matricat individuale té transformimit.
oT = [§T.3T.5T.3T. 3T . 8T] (3.5)

Matrica e vetme e transformimit e gjetur nga ekuacioni (3.5) pérfagéson pozicionet dhe
orientimet e sistemit koordinativ té referencés té bashkangjitur né kupen thithése né lidhje me
sistemin koordinativ fiks té references {0}. Pasi ta zgjidhim ekuacionin (shumézimin e

matricave) (3.5) duke pérdorur ekuacionin (3.4), fitojmé:

cos(6, +60s) —sin(f, +60s) 0 cos6, (Ly+ Lzcos(6, + 03) + L, cos0,)
o — sin(6, + 6s) cos(6,+6s) 0 sin6; (Ly+ Licos(6, + 65)+ L, cosb,) (3.6)
6 0 0 1 Ly—Ls + Ly sin(6, + 65) +L, sin 6, '
0

0 0 1

Ku, 2R éshté matrica e rrotullimit gé pérshkruan sistemin koordinativ {6} né lidhje me sistemin
koordinativ {0}:

cos(0; +65) —sin(6;+6s5) 0O
R = |sin(6; +6s) cos(6, +65) O (3.7)
0 0 1
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dhe, 2P éshté vektori gé lokalizon origjinén e sistemit koordinativ {6} né lidhje me sistemin
koordinativ {0}

cos 61 (Ly + Lycos(6, + 63) + L, cos 6,)
O0p = |sin@; (Ly + L3cos(0, + 65) + L, cos 6,) (3.8)
Ll_LS + L3 Sin(gz + 83) +L2 Sin 92

Pozicioni i majés sé kupés thithése (sistemi koordinativ {6}) éshté gjithmoné konstant né lidhje
me nyjén e efektorit té fundém deri né majén e krahut té pérparmé (sistemi koordinativ {4}).
Megjithaté, nése ka ndonjé rrotullim né nyjén 4 (sistemi koordinativ {5}), vetém orientimi i
sistemit koordinativ {6} ndryshon né lidhje me sistemin koordinativ {4}. Ne mund ta
pérshkruajmé kété né formeé té matricés sé transformimit té sistemit koordinativ {6} né lidhje me

sistemin koordinativ {4} né ekuacionin (3.9),

cosfs; —sinfs 0 L,
P 0 0 1 —Lsg
of = _sin 6s —cosfs 0 0 (39)
0 0 0 1

Ne fitojmé gjithashtu matricén e transformimit té sistemit koordinativ té kycit {4} né lidhje me

kornizén bazé {0},

cosf; 0 sinB, cos6, (Lzcos(0,+ 03)+ L, cosb,)
op — |sinf; 0 —cosf; sin6, (Lscos(6, + 65) + L, cos 6,) (3.10)
* 0 1 0 Ly + Ls sin(6, + 63) +L, sin 6, '

0

0 0 1

Ku kolona e fundit éshté vektori i pozicionit té sistemit koordinativ té kycit {4} né lidhje me

sistemin koordinativ bazé {0} té cilén mund ta paragesim si:

cos 0; (Lzcos(6, + 63) + L, cos 65) P,
P = |sinB; (Lscos(6, + 65) + L, cos 6,) | = | Py (3.11)
Ly + Lz sin(0;, + 63) +L, sin 6, P,
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5.2.4 Kinematika inverse

Zgjidhja e kinematikés sé inverse pér njé manipulator robotik éshté kompjuterikisht komplekse

né krahasim me kinematikén e direkte. Shpesh éshté e véshtiré té gjesh njé zgjidhje né formé té

mbyllur pér shkak té natyrés jolineare té ekuacioneve pér t'u zgjidhur. Pér mé tepér, njé problem
i kKinematikés inverse pér njé manipulator robotik redudant éshté shumé mé kompleks pasi jep

numér té pafundém zgjidhjesh.

Nése kemi pozicionin dhe orientimin e déshiruar té objektit né lidhje me bazén, mund té
nénkuptojmé kinematikén inverse pér té llogaritur kéndet e nyjave té kérkuara pér té arritur né
pozicionin e déshiruar. Zgjidhja e problemit ndahet né dy pjesé. Para sé gjithash, kérkohet té
béhet transformimi i sistemeve koordinative pér té fituar sistemin koordinativ té kycit (korniza

{4}). Pastaj, kinematika inverse kérkohet té zgjidhet pér kéndet e nyjeve.

Nése pozicioni i déshiruar i fages sé sipérme té njé objekti (sistemi koordinativ {6}) jepet si (X,
y, 2) né lidhje me sistemin koordinativ bazé nga figura 6, fitojmé pozicionin e déshiruar té

sistemit koordinativ té kycit duke pérdorur transformimet e sistemeve koordinative:

Px=x_L4

P =y (3.12)

JPZ:Z'l'L5

Tani, ne do té shgyrtojmé dy gasje té ndryshme, algjebrike dhe gjeometrike, pér té marré

pozicionin e déshiruar té kéndit té nyjes.

4.2.4.1 Zgjidhja algjebrike

Duke kujtuar té ekuacionin (3.11), fitojmé njé set ekuacionesh,
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P, = cos 6, (Lycos(8, + 65) + L, cos B,) (3.13)
P, = sin0; (L3cos(0, + 03) + L, cos 05) (3.14)

P, = Ly + Ly sin(0, + 63) +L, sin 6, (3.15)

Duke zgjidhur ekuacionin (3.13) dhe (3.14), fitojmé pozicionin e déshiruar kéndor (8,) té nyjes
1.

8, = tan™! (P—x) (3.16)

Duke riformuluar ekuacionin (3.13) dhe (3.15), fitojmé:

P,
a= cosxﬁl = Licos(0, + 03) + L, cos 6, (3.17)

b=P,— L, = Ly sin(6, + 63) +L, sin 6, (3.18)
Nga ekuacioni (3.17) dhe (3.18), fitojmé

a® + b? = L,* 4+ Ly* + 2L, L5 cos 0, (3.19)

a? +b%—L,* — Ly”
cosf; = 2L2L23 3 (3.20)

Do té keté njé zgjidhje té ekuacionit (3.20) kur ana e djathté e ekuacionit jep njé vleré nga -1 né
1. Objekti éshté jashté hapésirés sé punés sé robotit nése vlera éshté jashté kétij kufizimi. Duke

supozuar se objekti éshté né hapésirén e punés, fitojmé

sinf; = +4/1 — cos? 6, (3.21)
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Tani duke pérdorur ekuacionin (3.20) dhe (3.21), ne llogarisim pozicionin e déshiruar kéndor

(65)) t€ nyjes 3,

sin 83)

f; =tan?! (
3 cos 03

Pér zgjidhjen e 6,, ne riformulojmé ekuacionin (3.17) dhe (3.18) fitojmé
a = (Lzcos b3 + L,) cos 8, — (L3 sin63) sin 6,

b = (Lzcos 85 + L,)sinf, — (L3 sin ;) cos 6,
Duke riformuluar ekuacionin (3.23) dhe (3.24) fitojmé
a =mcos B, —nsinf,
b =msinf, —ncos 0,

ku

m = Licos0; + L,

n = Lysinf,

(3.22)

(3.23)

(3.24)

(3.25)

(3.26)

(3.27)

(3.28)

Pér té zgjidhur problemin né kété formé, kryerja e ndryshimeve né variabél éshté e dobishme.

Nése
p = +ym? +n?
dhe
n
_ -1 ("
d = tan (m)

(3.29)

(3.30)
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m = pcosd

atéheré
n=psinod
Ekuacioni (3.23) dhe (3.24) tani mund té shkruhen si
a=pcosdcosB,—psindsinb,
b =pcosdsinf, —psind cos b,
késhtu gé

a=pcos(é+6,)

b =psin(§ + 6,)
Nga ekuacioni (3.34) dhe (3.35), fitojmé

b
§+6,=tan"?! (—)
a

dhe késhtu

g, = tan~ ! (g) —tan~! (%)

(3.31)

(3.32)

(3.33)

(3.34)

(3.35)

(3.36)

(3.37)
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4.2.4.2 Zgjidhja gjeometrike

Gjeometriné hapésinore té krahut do ta zbérthejmé né dy probleme té gjeometrisé planare. Sé
pari, do té b&jmé zgjidhjen pér rrotullimet vertikale né nyjen 2 dhe nyjen 3. Mé pas, do té

zgjidhim rrotullimin horizontal né nyjén 1.

Figura 5.3 Gjeometria planare e rrotullimeve vertikale

Zbatimi i 'ligjit té kosinusit' pér té zgjidhur pér 63:

P+ P%+P% = L," + Ly® — 2L,L3 cos(180° — 85) (3.38)

Tani, cos(180° — 65) = — cosf5, késhtu qé kemi

P2 +P*+P%—L,"—L;°
2L,L4

cos ;3 =

(3.39)

Ekuacioni i mésipérm (3.39) éshté i vlefshém kur

PA+P*+P*<L,+Ls

Zgjidhja pér 9,:

Nga figura 5.3, fitojmé
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p=tan"! | —— (3.40)

Zbatimi i "ligjit té kosinusit" pérséri

Li? =L,> +P° + P+ B* — ZLZJsz + P, + P, cos 9 (3.41)
Prandaj,
L, +P*+ P%+ P? — Ly°
cosy =
> 5 5 (3.42)
2L, |P*+ P +P,
dhe
siny = +4/1 — cos2 (3.43)
Nga ekuacioni (3.42) dhe (3.43) fitojmé,
. _,(sin w)
¥ = tan (CUS ; (3.44)
Nga figura (5.3) fitojmé,
O, =p+y (3.45)
P, ]
0, = tan™! + tan™?! (smw)
P2+ P2 os¥
x y
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> X

Figura 5.4 Gjeometria e rrafshit e rrotullimit horizontal

Tani nga figura 5.4, fitojmé rrotullimin horizontal (6,) pér nyjén 1,

0, = tan™! (—y)

(3.46)
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6. EKSPERIMENTET

6.1 Aplikacioni DobotVisionStudio

Aplikacioni DobotVisionStudio integron komponenté té ndryshém té algoritmit té vizionit té
makinés. Ky aplikacion éshté krijuar pér té kombinuar né ményré té shpejté algoritmet pér té
gjetur, matur objektin, pér té zbuluar defektin e késhtu me radhé, té pérshtatshme pér njé mori

skenarésh aplikimi.

Aplikacioni DobotVisionStudio pérmban njé biblioteké té fugishme té veglave té analizés
vizuale, té cilat mund té pérdoren pér té ndértuar zgjidhje aplikacionesh té vizionit makinerik.
Mund té plotésojé nevojat e aplikacioneve té vizionit si pozicionimi vizual, matja, detektimi dhe

identifikimi.

DobotVisionStudio katér module: General Solution, Location & Measure, Defect Detection,

dhe Recognition.

@ DOBOT

Open Recent

General Solution Locate8Measure

New Solution Design by Measure Tools

Defect Detection Recognition

Detect Defects Design by Recognition Tools

Figura 6.1 Fagja e miréseardhjes

Faqja kryesore e softuerit shfaget né figurén 6.2:
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Tabela 6.1 Pérshkrimi i fages kryesore

NR. EMRI | FUSHES PERSHKRIMI

Funksionet pérfshijné mbledhjen e imazheve, pozicionimin, matjen, identifikimin,
1 Veglat kalibrimin, pozicionin, pérpunimin e imazhit, pérpunimin e ngjyrave, zbulimin e

defekteve, veglat logjike, komunikimin dhe funksione té tjera.

Rrjedha e
2 Kétu mund té modifikohet rriedha e zgjidhjes.
zgjidhjes
3 Imazhet Imazhi shfaget kétu.
Rezultatet aktuale, rezultatet e kaluara, parametrat e zakonshém dhe informacioni
4 Rezultatet
ndihmés.
Shfaqg kohén individuale té ekzekutimit té bllokut, kohén totale té procesit dhe kohén e
5 Statusi

algoritmit.

1Match

2Position...
3upper line §¥ 4left line B Slower line B 6right line
10right an.

History Help _]_

| ww |
EpEEp N

Figura 6.2 Dritarja e programit

Dritarja e kontrollit té krahut robotik hapet duke klikuar ikonén .

62



DobotStudio M Console Log English ~

Jointl
TJoint2
Toint3

Jointd

con D G
Gripper SuctionCup Laser @ vor

Dobot params Setting

Joint Velocity: (EHED Joint Acceleration: -
XYI Velocity: - XYZ Acceleration: -
7 Linit: (D Tunp Hizh: (GEHD

Figura 6.3 Dritarja DobotStudio

6.2 Sortimi i ngjyrave

Né kété shembull béhet sortimi automatik i bllogeve me ngjyra té ndryshme pérmes krahut
robotik.

Figura 6.4 Blloget me ngjyra

63



Hapat:
e Ekstraktimi i ngjyrés té sortuar né imazhin e kamerés.
e Konvertimi i koordinatave té imazhit né koordinata fizike.

e Sortimi i bllogeve té ngjyrés sé specifikuar pérmes krahut robotik.

Rrjedha e pérgjithshme e zgjidhjes éshté paragitur mé poshté.

0OCamera 5Move P...

6Suciton...

1Color Ex...

7Move P...

4calib Tr...

Figura 6.5 Rrjedha e pérgjithshme e zgjidhjes

Sé pari shtohet blloku Camera.

Figura 6.6 Parametrat e pérzgjedhur té bllokut Camera

Tek parametrat e bllokut Camera éshté pérzgjedh kamera e lidhur e cila né rastin toné éshté
Hikvision MV-CEOQO, éshté vendosur formati i pikseléve RGB24 meqgenése géllimi éshté sortimi
i ngjyrave dhe éshté caktuar softueri si aktivizues pér té fillimin e kapjes sé fotografive nga
kamera e lidhur. Eshté rregulluar ndrigimi i kamerés duke rregulluar aperturén, kohén e

ekspozimit dhe dritén.
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X,0000 Y,0000 | R:000 G:000 B:000

Figura 6.7 Pamja e marré nga kamera pas pérzgjedhjes sé parametrave

X,0000 Y,0000 | R:000 G:000 B:000

Figura 6.8 Vlerat RGB

Shtohet blloku Color Extraction. Te ky bllok vendoset Color Space né RGB dhe nga imazhi
jané marré vlerat minimale dhe maksimale té ngjyrave me géllim té plotésohet dritarja e bllokut
e paraqitur tek Figura 6.9. Vlerat e minimale dhe maksimale pér ngjyrén e kuge té gjelbért dhe té
kaltér merren duke e lévizur miun népér bllok. Kéto vlera tregohen né kéndin e poshtém té

djathté té fages sic tregohen tek Figura 6.8.
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1 Color Extraction X

Basic Params Run Params Result Show

Run Params

Color Space

Channel 1 Lower Limit

Channel 1 Upper Limit

Channel 2 Lower Limit
G

Channel 2 Upper Limit

Channel 3 Lower Limit
B

Channel 3 Upper Limit

Execute Confirm

Figura 6.9 Vendosja e ngjyrés

1 Color Extractiol

1 Color Extraction.Outputimage

0 Camera.Qutputimage

X,0068 Y,1129 | R:000

Figura 6.10 Imazhi pas ekzekututimit té bllokut Color Extraction

Shtohet blloku Image Morph.
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Basic Params Run Params Result Show
Run Params
Morphology Type

Structuring Element Ellipse

teration Times
Kernel Width
Kernel Height

Execute Confirm

Figura 6.11 Parametrat e pérzgjedhur té bllokut Image Morph

Te blloku i shtuar lloji i morfologjisé éshté vendos né Erosion. Ky lloj i morfologjisé largon
piksel nga kufijté e objektit, numri i pikseléve té larguar varet nga elementi strukturés i pérdorur,
né keté rast elementi strukturés éshté pérzgjedh elipsa. [6]

2 Image Morph.C

X,0000 ¥,0345 | R

Figura 6.12 Imazhi pas ekzekutimit té bllokut Image Morph

Shtohet blloku BLOB. Ky bllok ofron informacione rreth vegorive té caktuara té objektit té
targetuar né imazh, té tilla si prania, sasia, pozicioni, forma, orientimi dhe lidhja topologjike
midis blobeve.[7]
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3 BLOB.Display B (C S I R i)

2592 * 1944

X.0595 Y1927 | R:000 G

Current Result  History Help

No. Area Perimeter CentroidX CentroidY Angle LongAxis ShortAxis Circularity Rectangularity

0 108270.000  4441.992 1187.934 1050.202 -1.562 444953 438383 0372 0.555

Figura 6.13 Imazhi dhe informacionet e nxjerra pas ekzekutimit té bllokut BLOB

Shtohet blloku Calibration Transformation. Ky bllok pérdoret pér té realizuar transformimin
nga koordinatat e imazhit né koordinata fizike duke pérdorur faktorin e kalibrimit. [8]
Basic Params Result Show
nput Source 3 BLOB.Binarylmage

L DD

Image Coord Input

By Point
nput Mode
(») By Coordinate
mage Coordinate X 3 BLOB.CentroidX[]
mage Coordinate ¥ 3 BLOB.Centrc
Align File
Load Calibration File
Execute Confirm

Figura 6.14 Parametrat e pérzgjedhur te dritarja e bllokut Calibration Transformation
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Né kété bllok duhet té shtohet fajlli i kalibrimit tek pjesa Load Calibration File. Si krijohet ky
fajll do te tregohet tek Shtojca 1.

@ Open X
&« A <« Maxtor(E) » 1 » Shenimet » 4 Kalibrimi » w & Search 4. Kalibrimi el
Organize + Mew folder =~ M @
I ED Mame Date modified Type Size

B Des 1 10/13/2021 1:16 PM File folder

] Doc | kalibrimi 13 tetor.iwcal 10/13/2021 1:17 PM IWCAL File TKB

; Doy

D Mu

= Pict

File name: |ka|ibrimi 13 tetor.iwcal v| Calib File (*.iwcal) ~

Figura 6.15 Shtimi i fajllit té kalibrimit

Pas ekzekutimit té bllokut Calibration Transformation fitohen koordinatat fizike té gendrés sé
bllokut té detektuar, kéto koordinata shihen né figurén mé poshté.

X,0105 Y,1919 | R:019 G:019 B:019
Current Result  History Help

No. WorldPointX WorldPointY PixelScale

0 7.106 247.895 0.060

Figura 6.16 Koordinatat fizike té gendrés sé bllokut té detektuar pas ekzekutimit té bllokut

Calibration Transformation
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Shtohet blloku Move Point. Tek Move Mode kemi zgjedhur opsionin Jump dhe forma sesi
ekzekutohet paraqgitet né figurén né vijim. Pika A pér neve paraget piken fillestare té robotit

ndérsa pika B paraget gendrén e objektit té detektuar (kubit té kuq).

Lartésia pérfundimtare

Lartésia fillestare

Figura 6.17 Lloji i 18vizjes Jump

Blloku Move Point plotésohet me koordinatat fizike té gendrés sé bllokut té detektuar té fituara
nga blloku Calibration Transformation. R paraget rrotullimin e efektorit té fundém, megenése
nuk na duhet rrotullimi i efektorit té fundém vlera pér R vendoset 0.

5 Move Point 5 Move Point

EElEEms ResultShow Basic Params ResultShow

Input Params Input Params

Move Mode Move Mode JUMP
2 —
& 4 Calib Transformation

4 Calib Transformation &

2 Image Morph

3 BLOB - . .
N 4 Calib Transformation

4 Calib Transformati OutputPoint
OutputPoint

WorldPointX

WorldPointX
WorldPointY

WarldPnintV Pixels
Ixelscale

Execute Confirm

Figura 6.18 Zgjedhja e opsioneve me koordinatat fizike pérkatése

Me géllim gé té merret vlera e lartésisé sé objektit nga bazamenti vendoset efektori i fundém i

robotit né pozitén si né figurén mé poshté.
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Figura 6.19 Efektori i fundém né pozitén mbi kub me géllim gé té merret vlera e lartésisé
kubit nga bazamenti

Vlera e lartésisé sé objektit éshté statike, kjo vleré merret nga dritarja Dobot studio e cila né
kohé reale tregon koordinatat e efektorit té fundém té krahut robotik. Plotésohet koordinata Z me

kété vleré si né figurén mé poshté:

5 Move Point

X

Basic Params.
v
Input Params ”
Move Mode R

Dobot params Setting

Current Result  History Help Joint Velocity: (D soint Acceleration: (HIEIID
xvz velocity: (IETID Xz Acceleration: (N ESID

No.  Result z umit: (D ump High: (EETD

o 100 [ OK_|

Figura 6.20 Plotésimi i dritares Move Point me koordinaten Z té robotit

Nése ekzekutohet programi né kété piké krahu robotik léviz prej pikés sé tij fillestare deri tek
pozita e kubit te kug. Pér ta kapur kété kub e shtojmé bllokun Suction Cup. Tek ky bllok
pérzgjedhet opsioni On. Né kété formé kur kupa thithése i ofrohet kubit krijohet presion rreth -

35 kPa nga pompa e cila e thith ajrin né kupé.
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6 SucitonCup x

Basic Params ResultShow

Input Params

ON/CLOSE On

Figura 6.21 Parametrat e zgjedhur tek blloku Suction Cup pér aktivizimin e pompés

Shtojmé edhe njé bllok Move Point. Tani e vendosim efektorin e fundém té robotit né njé piké
ku déshirojmé ti vendosim kubat ne ngjyré té kuge dhe merren koordinatat e asaj pike me té cilat

plotésohet blloku Move point.

7 Move Point
Basic Params ResultShow
Input Params
Move Mode JUMP
DobotStudio I Console Log English v X
X 199.9572
Y 0.0000 \ |- @ SuctionCup < ClearAlarm M
z 50.0687
. 0 \ .
O CEEED
z
Execute Confirm R -

Figura 6.22 Bartja e vlerave té koordinatés X,Y dhe Z té robotit tek dritarja Move Point

Tani shtojmé bllokun Suction Cup. Tek ky bllok pérzgjedhet opsioni Close. Me kété komandé
kur roboti e arrin pozitén me koordinatat e bllokut paraprak fikét pompa e ajrit dhe 1éshohet kubi.
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8 SucitonCup x

Basic Params ResultShow

Input Params

ON/CLOSE Close

Execute Confirm

Figura 6.23 Parametrat e zgjedhur tek blloku Suction Cup pér ta léshuar kubin

Figura 6.24 Gjaté testimit té programit.
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6.3 Detektimi i defekteve té karaktereve

Né kété shembull, béhet sortimi automatik i objekteve me defekte dhe atyre pa defekte pérmes
krahut robotik.

Figura 6.25 Objektet e pérdorura te shembulli detektimi i defekteve té karaktereve

Hapat:

e Krijimi i shabllonit té karaktereve standarde dhe trajnimi i tyre. Krahasimi i karaktereve
té trajnuara me karakteret e targetuara pér té gjetur defekte.

e Analizimi i rezultatit pér té sortuar karakteret me ané té krahut robotik.

Rrjedha e pérgjithshme e zgjidhjes éshté paragitur mé poshté.
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11 Branch

1 Fast Mat..

2 Position...

13 Suciton.. 15 Suciton..

7 Calib Tr...

9Suciton...

Figura 6.26 Rrjedha e pérgjithshme e zgjidhjes

Sé pari shtohet blloku Camera.

Figura 6.27 Parametrat e pérzgjedhur té bllokut Camera

Tek parametrat e bllokut Camera éshté pérzgjedh kamera e lidhur e cila né rastin toné éshté
Hikvision MV-CEOQO, éshté vendosur formati i pikseléve MONOS dhe éshté caktuar softueri si
aktivizues pér té fillimin e kapjes sé fotografive nga kamera e lidhur. Eshté rregulluar ndrigimi i

kamerés duke rregulluar aperturén, kohén e ekspozimit dhe dritén.
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QENDRA E INOVACIONIT DHE]
CENTRE FOR INNOVATIONFAND cie

Figura 6.28 Pamja e marré nga kamera pas pérzgjedhjes sé parametrave

Shtohet blloku Fast Match. Ky bllok pérdor kufijté e imazhit si model. Kéta kufij formohen né
mes regjioneve ku paragitet dallim i madh né vlerat e pikseléve té imazhit. Ky bllok gjithashtu
konfirmon hapésirén e kérkimit né pérputhje me parametrat e vendosur paraprakisht dhe kérkon
objektivé gé jané té ngjashém me modelin mes imazheve. Kjo vegél mund té pérdoret pér té

gjetur, llogaritur dhe verifikuar.

1 Fast Match X

Basic Params Feature Template Run Params Result Show

+| Create b] Load

Execute Confirm

Figura 6.29 Dritarja Feature Template e bllokut Fast Match

Pérmes dritares ModelSettings e cila hapet duke kliku '+ Create tek dritarja mé larté

krijohet modeli.
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ModelSettings X

Select Currentimage| | Select Otherlmage || *

Rect

Settings

Scale Mode Mannua

Compressibilit 4,700

Thresh Mode  Auto

Contrast Thre: 33

Confirm

Figura 6.30 Dritarja ModelSettings

Pas ekzekutimit té programit ky bllok tregon numrin, koordinatat, kéndin dhe shkallén e

pérputhshmérisé sé objekteve me modelin e krijuar mé sipér. Kjo tregohet né figurén mé poshté.

D e te C ti O ﬂ D9,1034.715) ,Angle:0.001

X,0009 Y,1654 | R:008 G:008 B:008
Current Result  History Help

No. MatchBoxCenterX MatchBoxCenterY MatchPointX MatchPointY MatchBoxAngle MatchScale

0 1015.033 1035.007 1015.629 1034.715 0.001 1.000

Figura 6.31 Blloku Fast Match - Numri, koordinatat, kéndi dhe shkalla e pérputhshmérisé sé

objektit né imazhin e marr nga kamera dhe modelit té krijuar
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Korrigjimi i pozicionit:

Shtohet blloku Positon Correction. Te ky bllok si koordinat hyrése jané koordinatat x,y té
gendrés sé objektit té detektuar nga blloku Fast Match dhe kéndi hyrés éshté kéndi né té cilin
ndodhet objekti i detektuar. Nga kéto té dhéna hyrése krijohet pika fiduciale si¢ tregohet né

figurén mé poshté.

o Detection

Basic Params Result Show

Image Input

Input Source 0 Camera.lmageData

Position Correction

@® By Paint

By Coordinate

Choose Mode

Origin 1 Fast Match.Match Po

\ . . X,0062 ¥,0392 | R:010 G:010 B:010
Angle 1 Fast Match.MatchBo: I

Time Module Data

2021-10-06 14:21:58 BasePoint:(1015.669,1034.720) RunningPoint:(1015.669,

Figura 6.32 Krijimi i pikés fiduciale

BasePoint paraget koordinatat x, y té fituara pas krijimit té pikés fiduciale dhe vlera e BasePoint
nuk ndérron derisa té krijohet njé tjetér referencé. RunningPoint paraget koordinatat x, y té

objektit té detektuar. Krahasimi i BasePoint me RunningPoint jep devijimin e pikseléve.
Detektimi i defektit:

Shtohet blloku OCV. Blloku OCV krahason imazhin e targetuar me imazhin standard pér té
detektuar nése karakteret dhe modelet (dizajnet) e printuara kané defekte si karaktere qé
mungojné ose karaktere té tepérta.

Sé pari te ky bllok selektohet zona e interesit ROI, e cila né rastin toné éshté objekti me

shénimin “Detection” dhe aktivizohet opsioni pér korrigjimin e pozités pérmes pikés si mé

poshté.
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3o0c¢cv X

Basic Params Character Model Run Params Result Show

Image Input

Source

ROI Area

Shape 0 Detection

Figura 6.33 Parametrat bazik té bllokut OCV

Detektimi i defektit éshté njé proces gé krahason imazhin e targetuar me imazhin standard, dhe
késhtu imazhet standarde duhet té trajnohen pérpara detektimit té defektit. Procesi specifik

tregohet mé poshté.

Pérmes Klikimit té butonit =~ = “==="== t& treguar né figurén né vijim hapet dritarja e cila shérben

pér nxjerrjen e karaktereve.

Character Model

Detection ——

Figura 6.34 Krijimi i modelit té karaktereve

Execute Confirm

Né dritaret mé poshté paragiten modelet e karaktereve té gjeneruara.
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Current Image . 2 @ M 1 Segmentation Extraction

EEEMERH [ 1ame Averaging

OCV Model Type Mean And Std

v X

Accumulate Ignore

Basic Params. Character Model

Character Model

+ Create Model
Train Num 1 i

Detection Det ect

el ON

Lest Step | | Confirm

Figura 6.35 Modelet e karaktereve té gjeneruara nga blloku OCV

Pas ekzekutimit té programit béhet detektimi i karaktereve si mé poshté.

Detection

0192 Y,0007 | RO15 G015 B:015

CurentResult  History  Help

No. FlawBoxCenterX FlawBoxCenterY FlawBoxWidth FlawBoxHeight FlawBoxAngle

0.000

Figura 6.36 Detektimi i defekteve té karaktereve pas ekzekutimit té programit

Krijohet edhe njé bllok tjetér OCV me té njéjtat parametra.
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0Camera

1Fast Mat..

Basic Params Character Model

Character Model

2Position...

+ Create Model

X1054 Y,1843 |
Current Result  History Help

FlawBoxCenterX FlawBoxCenterY FlawBoxWidth FlawBoxHeight FlawBoxAngle
0.000 0.000 0.000 0.000

Figura 6.37 Modelet e karaktereve té gjeneruara té bllokut OCV té dyté
Shtohet blloku Image Morph.

0.000

5 Image Morph X

Basic Params

5 Image Morph
Run Params Result Show

Basic Params Run Params Result Show
Image Input Run Params
Input Source 4 OCV.FlawBinarylmage Morphology Type Opening
ROI Area Structuring Element Ellipse
ROI Creation Draw Inherit T Wi L
— Kernel Width
(-
Shape Kernel Height
Mask Region
Position Correction (™
Execute

Confirm

Execute

Figura 6.38 Parametrat e zgjedhur té bllokut Image Morph

Confirm

Pas ekzekutimit té bllokut tek imazhi ka pamje té zezé sepse te objekti i detektuar nuk ka
defekte, kété e shohim né figurén mé poshté.
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X,0363 Y,0008 | R:207 G:207 B:207

History Help

No. Time Module Data

1 2021-10-06 16:1 Module Status:1

Figura 6.39 Pamja pas ekzekutimit té bllokut Image Morph

Blob analiza:
Shtohet blloku BLOB. Blob analiza éshté njé proces i detektimit, gjetjes ose analizimit té njé

objekti té targetuar né njé imazh né shkallé gri [9]. Njé imazh i tillé tregohet tek figura né vijim.

Figura 6.40 Imazh né shkallé gri

Blloku BLOB ofron informacione rreth vecorive té caktuara té objektit té targetuar né imazh, té

tilla si prania, sasia, pozicioni, forma, orientimi dhe lidhja topologjike midis blobeve.

6 BLOB X  6BLOB X
Basic Params Run Params Recult Show Basic Params Run Params Result Show
Image Input Run Params
nput Source mage Morph.Qutputlr Threshold Mode Single Threshold
Polarity Light blobs,Dark backgro
ROI Area ) g s,Da g
. Low Threshold 100
~d i} 1
— Number to Find 100
hap T
e Minimum Pore Area 0
Area Enable
Mask Region E
Area Range 10 300000
I e T
Advanced Param
Execute Confirm Execute Confirm

Figura 6.41 Parametrat e pérzgjedhur te blloku BLOB
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Rezultati pas ekzekutimit té programit éshté sic tregohet né figurén mé poshté sepse objekti i

detektuar nuk ka defekte.

X,0363 V,0008 | R:207 G:207 B:207

Current Result  History Help

No. Area Perimeter CentroidX CentroidY Angle LongAxis ShortAxis Circularity Rectang

0 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.0

Figura 6.42 Rezultati pas ekzekutimit té bllokut BLOB

Konvertimi i koordinatave té imazhit né koordinata fizike:
Pas pérfundimit té kalibrimit i cili shpjegohet né pjesén Shtojca 1, konvertimi midis sistemit té
koordinatave té kamerés dhe sistemit té koordinatave té krahut robotik mund té realizohet

pérmes bllokut Calibration Transformation. Si koordinata hyrése merren koordinatat e gendrés

7 Calib Transformation x

Basic Params Result Show

sé objektit té detektuar.

Image Input

Input Source 0 Camera.lmageData

Image Coord Input
(® By Point

Input Mode
By Coordinate

Image Point 2 Position Correction.L 2 Positior ed P
Align File
Load Calibration File EX\1\Shenimet\4. Kalibrii
Execute Confirm

Figura 6.43 Parametrat e bllokut Calibration Transformation

Né figurén né vijim shohim vlerén e koordinatave fizike té objektit té detektuar té fituara pas

ekzekutimit té bllokut Calibration Transformation.
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ModuleStatus:1PhysicalX:6.002PhysicalY:259.3

X0223 V1719 | R:009 G:009 B:009

Current Result  History Help

lo.  WorldPointX ~ WorldPointY  PixelScale

259.319 ()

Figura 6.44 Blloku Calibration Transformation -Vlera e koordinatave fizike té objektit té

detektuar

Lévizja e krahut robotik pér te gendra e objektit té detektuar:

Shtohet blloku Move Point. Ky bllok plotésohet me koordinatat fizike (x,y) té gendrés sé
objektit té detektuar té fituar mé larté nga veprimi i bllokut Calibration Transformation.
Ndérsa vlera e koordinatés z ose lartésisé sé objektit éshté statike, kjo vleré merret nga dritarja

DobotStudio e cila né kohé reale tregon koordinatat e efektorit té fundém té krahut robotik.

DobotStudio M Console Log English (% X

@ SuchonCupv' ClearAlarm ﬁ

Figura 6.45 Marrja e vlerés sé koordinatés fizike Z
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8 Move Point

Basic Params ResultShow

Input Params

Move Mode JUMP
X 7 Calib Transformation b Tra
| |
Y 7 Calib Transformation D Iransfomma
z -62.9782
R q

Execute Confirm

Figura 6.46 Parametrat e bllokut Move Point

Nése ekzekutohet programi né kété piké krahu robotik Iéviz prej pikés sé tij fillestare deri tek

pozita e objektit té detektuar. Pér ta kapur kété objekt e shtojmé bllokun Suction Cup. Tek ky
bllok pérzgjedhet opsioni On.

6 SucitonCup x

Basic Params ResultShow

Input Params

ON/CLOSE On

Execute Confirm

Figura 6.47 Parametrat e zgjedhur tek blloku Suction Cup

Kushti:
Shtohet blloku If Module. Dhe kushtet e treguara né figurén mé poshté:
e Numri i defekteve té detektuara nga blloku OCYV tek objekti i detektuar té jeté 0.

e Numri i BLOB-eve nga blloku BLOB té jeté 0.
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Blloku jep rezultatin OK nése plotésohen kushtet e shtuara,

Shtohet blloku Branch.

10 If Module X

Basic Params Result Show

Judge Method

All Condition Conforming, The Result is OK
Conditioned Valid Value Range
3 OCV.FlawNum([] 0.000 0.000
6 BLOB.BlobNum([] 0.000 0.000
nt +
Execute Confirm

Figura 6.48 Blloku If Module

!

11 Branch
Input Params

Condition Input

10 If Module.nlfResult]

Branch Params
(® Index by Value Index by Bit

Branch Condition Input Value

Execute Confirm

Figura 6.49 Blloku Branch

Te blloku Branch shtohen dy degézime.

Degézimi i paré:

Shtohet blloku Move Point. Pé&rmes dritares DobotStudio vendoset roboti né njé pozité ku

déshirojmé té vendosen objektet e detektuara pa defekte, dhe i bartim koordinatat (X, y, z) e
késaj pozite né bllokun Move Point.

86



DobotStudio C english

L
10 If Modul

v
1Fast Mat..

v
11 Branch
v

2Position...

12 Move Point

Basic Params ResultShow

Input Params
Move Mode Jump
X 1395612

2787780

Y
7Calib Tr... z -32.7862
R

Dobot params Setting

Joint veloctry: (D 1aint acceleration: (HEIID &

%¥Z Acceleration: (JIEEID

W
9Suciton... Jump High: (ED
xecute | | Confin

Figura 6.50 Caktimi i pozités ku vendosen objektet e detektuara pa defekte

Nén bllokun paraprak shtojmé bllokun Suction Cup. Tek ky bllok pérzgjidhet opsioni Close. Me
kété komandé kur efektori i fundém i krahut robotik e arrin pozitén me koordinatat e bllokut
paraprak fikét pompa e ajrit dhe 1éshohet objekti.

13 SucitonCup *

Basic Params ResultShow

Input Params

ON/CLOSE Close

Execute Confirm

Figura 6.51 Parametrat e zgjedhur tek blloku Suction Cup pér ta léshuar objektin

Degézimi i dyté:
Shtohet blloku Move Point. Vendoset roboti me anén e dritares DobotStudio né njé pozité ku
déshirojmé té vendosen objektet e detektuara me defekte, dhe i bartim koordinatat (X, y, z) té

késaj pozite né bllokun Move Point.
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14 Move Point x

Basic Params ResultShow

Input Params

Move Mode JUMP

X 139.5614
Y 181.2427
Z -32.7855
R 0

Execute Confirm

Figura 6.52 Caktimi i pozités ku vendosen objektet e detektuara me defekte

Nén bllokun paraprak shtojmé bllokun Suction Cup. Tek ky bllok pérzgjidhet opsioni Close. Me
kété komandé kur roboti e arrin pozitén me koordinatat e bllokut paraprak fikét pompa e ajrit dhe

Iéshohet objekti.

15 SucitonCup X

Basic Params ResultShow

Input Params

ON/CLOSE Close

Execute Confirm

Figura 6.53 Parametrat e zgjedhur tek blloku Suction Cup pér ta léshuar objektin

Kthehemi tek blloku Branch i krijuar mé paré. Tek degézimi i paré i cili &shté krijuar pér
objektet pa defekt i vendoset vlera 1. Ndérsa tek degézimi i dyté i krijuar pér objektet me defekt

vendoset vlera 0.
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Input Params

Condition Input 10 If Module.nlfResult]

Branch Params
(® Index by Value ndex by Bit
Branch Condition Input Value
12 1
14 0

Execute Confirm

Figura 6.54 Caktimi i degés qé ekzekutohet kur pjesa éshté pa defekt dhe e anasjellta

Kur te blloku IF Modul pérmbushen kushtet vlera dalése e kétij blloku do té jeté 1 dhe do té

ekzekutohet degézimi i paré ndérsa nése nuk pérmbushen kushtet do té ekzekutohet degézimi i

dyté.

Testimi i programit:
Né figurat né vijim tregohen rezultatet e bllogeve né rastin kur pjesa e detektuar ka defekte.

Detection G

X,0010 Y,0167 | R:000 G:000 B:000
Current Result  History Help

No. MatchBoxCenterX MatchBoxCenterY MatchPointX MatchPointY MatchBoxAngle MatchScale

1095.764

Figura 6.55 Blloku Fast Match (Numri, koordinatat, kéndi dhe shkalla e pérputhshmérisé sé
objektit né imazhin e marr nga kamera dhe modelit té krijuar)
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Detection

X.0010 Y, 0167 | R:000 G:000 B:AX

History Help

No. Time Module Data

021-10-06 17:46:58 BasePoint:{1015.669,1034.720) RunningPoint:{1096.357

Figura 6.56 Blloku Positon Correction (Vlera e BasePoint dhe RunningPoint)

X.0010 Y,0167 | R:000 G:000 B:000

Current Result  History Help

No. FlawBoxCenterX  FlawBoxCenterY  FlawBoxWidth  FlawBoxHeight FlawBoxAngle

a7 SO 14 000
7.500 14,000

Figura 6.57 Blloku OCV (Defektet e detektuara té karaktereve)
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X, 0010 Y, 0167 |

History Help

Module Data

X.0010 Y,0167 | R:000 G:000 B:000

Current Result History Help

Perimeter  CentroidX  CentroidY  Angle LongAxis ShortAxis  Circularity  Rectan

Figura 6.59 Blloku BLOB (Prania, sasia, pozicioni, forma, orientimi dhe lidhja topologjike
midis BLOB-eve)
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Detection

X.0010 Y,0167 | R:000 G:000 B:000

Curmrent Result  History Help

No. WorldPointX WorldPointY PixelScale

9511 254.471 0.060

Figura 6.60 Blloku Calibration Transformation (Koordinatat fizike té€ gendrés sé objektit té
detektuar)

Time Module Data

021-10-06 17:46:58 Module Status:1Result:NG

Figura 6.61 Blloku If Module (Nuk plotésohet kushti = Pjesa me defekte)

Né figurat né vijim tregohen rezultatet e bllogeve né rastin kur pjesa e detektuar éshté pa
defekte.

92



Detection

Detection

Detection

X,0034 Y,1514 | R:011 G011 B:011

Current Resuit  History Help

No. MatchBoxCenterX MatchBoxCenterY  MatchPointX MatchPointY  MatchBoxAngle  MatchScale

851.060 1218.549 B50.792 2228 1.000

Figura 6.62 Blloku Fast Match (Numri, koordinatat, kéndi dhe shkalla e pérputhshmérisé sé
objektit né imazhin e marr nga kamera dhe modelit té krijuar)

Detection

Detection

Detection

X,0034 Y1514 | R:011 G:011 B:O11

History Help

No. Module Data

2021-10-06 17:34:08 BasePoint:{1015.669,1034.720) RunningPoint:(1218.54

Figura 6.63 Blloku Positon Correction (Vlera e BasePoint dhe RunningPoint)
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Detection

X0034 Y1514 | R:011 G:011 B:01M1

Curmrent Result  History Help

No. FlawBoxCenterX FlawBoxCenterY FlawBoxWidth FlawBoxHeight FlawBoxAngie

),000 0.000 ).000 0.000

Figura 6.64 Blloku OCV (Defektet e detektuara té karaktereve)

X,0034 Y1514 | R:011 G0

History Help

No. Time Module Data

Figura 6.65 Blloku Image Morph (Defektet e detektuara té karaktereve)
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X.0034 Y1514 | R:011 G011 B:O11

Current Result  History Help

Perimeter  CentroidX  CentroidY  Angle  LongAxis  ShortAxis  Circularity  Rectang

0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 00

Figura 6.66 Blloku BLOB (Prania, sasia, pozicioni, forma, orientimi dhe lidhja topologjike
midis BLOB-eve)

Detection

Detection

Detection

X,0034 Y1514 | R:011 G011 B:011

Current Result  History Help

No. WorldPointX WorldPointY PixelScale

0 17.191 247.164 0.060

Figura 6.67 Blloku Calibration Transformation (Koordinatat fizike té gendrés sé objektit té
detektuar)
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Module Data

08  Module Status:1Result:OE

Figura 6.68 Blloku If Module (Plotésohet kushti = Pjesa pa defekte)

6.4 Matja dhe sortimi

Né kété shembull, béhet sortimi automatik i objekteve né formé té rrumbullakét sipas madhésisé
pérmes krahut robotik.

Figura 6.69 Objektet né formé té rrumbullakét té pérdorura

Hapat:
e Gjetja e objekteve té matura né formé té rrumbullakét.
e Konvertimi i madhésisé sé imazhit né madhési fizike.
e Konvertimi i koordinatave té imazhit né koordinata fizike.

e Sortimi i objekteve né formé té rrumbullakét nga krahu robotik.

Rrjedha e pérgjithshme e zgjidhjes éshté paragitur né figurén né vijim.
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1Find Circle

25cale Tr...

3Calib Tr...
4Move P...

5 Suciton...

61f Module

8Move F...

9 Suciton... 11 Suciton..

Figura 6.70 Rrjedha e pérgjithshme e zgjidhjes

Shtohet blloku Camera dhe pérzgjidhen parametrat e saj.

X001 Y1317 | RO18 G018 B:018

Common Params  History  Help

Figura 6.71 Parametrat e pérzgjedhur té bllokut Camera
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Shtohet blloku Find Circle i cili shérben pér detektimin dhe matjen e objekteve né formé
rethore. Tek pjesa Radius vendoset rangu i vlerave minimale dhe maksimale té objekteve gé

priten té detektohen.

1 Find Circle X

Basic Params Run Params Result Show

Run Params
Radius Range 100 1000
Search Mode Max Contrast
Edge Polarity Any
Contrast Threshold 15
Filter Size 1
Caliper Number 30

MNumber to Ignore

Execute Confirm

Figura 6.72 Parametrat e bllokut Find Circle

Blloku Scale Transformation pérdoret pér konvertimin e njésive té pikselit si distanca dhe
gjerésia né njési fizike. Tek intervali i pikseléve pérzgjidhet rrezja e rrethit té detektuar nga
blloku Find Circle, ndérsa tek ky bllok gjithashtu shtohet edhe fajlli i kalibrimit i krijuar mé
paré. Pas ekzekutimit té programit fitojmé vlerén e rrezes sé rrethit té detektuar té treguar si né
figurén mé poshté.

2 Scale Transformation X

Image Input

Scale Transformation

Pixel Interval

Align File

Load Calibration File

Current Result  History Help

No. ModuStatus PhyDist PixelScale

Execute Confirry 1 15.001 0.060

Figura 6.73 Parametrat e bllokut Scale Transformation dhe vlera e rrezes sé rrethit té

detektuar
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Konvertimi midis sistemit té koordinatave té€ kamerés dhe sistemit té€ koordinatave té krahut
robotik mund té realizohet nga moduli i Calibration Transformation. Tek Image Point
pérzgjedhet gendra e rrethit té detektuar nga blloku Find Circle, edhe tek ky bllok shtohet fajlli i
kalibrimit i krijuar mé paré. Pas ekzekutimit té programit fitohet vlera e koordinatave fizike té

gendrés sé rrethit té detektuar.

3 Calib Transformation X
Basic Params Result Show
Image Input

Input Source

Image Coord Input

Input Mode

Align File ' — Current Result  History Help

Load Calibration File
No. WorldPointX WorldPointY PixelScale

0 4.993 253.349 0.060

Figura 6.74 Parametrat e bllokut Calibration Transformation dhe koordinatat e gendrés sé

rrethit té detektuar

Lévizja e krahut robotik pér te gendra e objektit té detektuar béhet pérmes bllokut Move Point.
Tek parametrat e kétij blloku koordinata x dhe y vendosen koordinatat fizike té gendrés sé rrethit

té detektuar e marra nga blloku Calibration Transformation.

4 Move Point X

Basic Params ResultShow

Input Params

Mode
Maode

Execute

Figura 6.75 Parametrat e bllokut Move Point
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Pér ta kapur kété objekt e shtojmé bllokun Suction Cup. Tek ky bllok pérzgjidhet opsioni On.

5 SucitonCup X

Basic Params ResultShow

Input Params

ON/CLOSE On

Execute Confirm

Figura 6.76 Parametrat e zgjedhur tek blloku Suction Cup

Kushti:
Shtohet blloku If Module, me kushtin:

e Rrezja e rrethit té detektuar té ndodhet mes 15 dhe 30mm.
Blloku jep rezultatin OK nése plotésohet kushti i vendosur.

6 If Module X

Basic Params Result Show

Judge Method

All Condition Conforming, The Result is OK

Conditioned Valid Value Range
2 Scale Transformation 15.000 30.000

3 < T foemation PhuDict!
>3t Iranstormatior vy st

float +

Execute Confirm

Figura 6.77 Blloku If Module
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Shtohet blloku Branch.

7 Branch X

Input Params

Condition Input

Branch Params

Branch Condition Input Value
8 1

10 0

Execute Confirm

Figura 6.78 Parametrat e pérzgjedhur te blloku Branch

Nén bllokun Branch shtohen dy degézime.

Tek parametrat e bllokut Branch né figurén paraprake éshté caktuar se nése pérmbushet kushti
do té ekzekutohen blloget nga degézimi i paré, kurse nése nuk plotésohet kushti do té

ekzekutohet degézimi i dyté. Kéto blloge tregohen né figurat mé poshté.

Basic Params ResultShow Basic Params ResultShow
Input Params Input Params
Move Mode UM OMFCLOSE
X
v
Z
R
Execute Confirm Execute Caonfirm

Figura 6.79 Blloget nga degézimi i paré
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10 Move Point X 11 SucitonCup
Basic Params ResultShow Basic Params ResultShaw
Input Params Input Params
Move Mode OMN/CLOSE
X
Y
Execute Confirm Execute Confirm

Figura 6.80 Blloget nga degézimi i dyté

Testohet programi:
Né figurat né vijim tregohen rezultatet e bllogeve né rastin kur nuk plotésohet kushti (Testohet

programi duke e vendosur njé rreth me rreze 22.5mm (diametér 45mm)

Conditioned Valid Value Range

15,000 20,000

Figura 6.81 Kushti (Rrezja e rrethit té detektuar duhet té ndodhet mes 15 dhe 20mm)

Current Result  History Help

No. centerx centery radius fiterror

1100041 937.589

Figura 6.82 Blloku Find Circle (Koordinatat e gendrés sé rrethit té detektuar)
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Current Result  History Help

No. ModuStatus PhyDist PixeiScale

2503 0.060

Figura 6.83 Blloku Scale Transformation (Vlera e rrezes sé rrethit té detektuar né milimetra)

Current Result  History Help

No.  WorldPointX  WorldPointY  PixelScale

Figura 6.84 Blloku Calibration Transformation (Vlera e koordinatave fizike té gendrés sé
rrethit té detektuar)
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Module Data

i Module Status:1Result:MNG

Figura 6.85 Blloku If Module (Nuk plotésohet kushti = (Rrezja e rrethit té detektuar nuk
ndodhet mes 15 dhe 20mm))

Né figurat né vijim tregohen rezultatet e bllogeve né rastin kur plotésohet kushti (Testohet

programi duke e vendosur njé rreth me rreze 15mm (diametér 30mm))

Conditioned Valid Value Range

Scale Transformation 15,000 20.000

Figura 6.86 Kushti (Rrezja e rrethit té detektuar duhet té ndodhet mes 15 dhe 30mm)

Current Result  History Help

No. centerx centery radius fiterror

099 1108.697 250.655

Figura 6.87 Blloku Find Circle (Vlera e koordinatave té qendrés sé rrethit té detektuar)
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Current Result  History Help

No. ModuStatus  PhyDist PixeiScale

1 15.007 0.060

Figura 6.88 Blloku Scale Transformation (Vlera e rrezes sé rrethit té detektuar né milimetra)

Current Result  History Help

No. WorldPointX WorldPointY PixelScale

0.620 252211 0.060

Figura 6.89 Blloku Calibration Transformation (Vlera e koordinatave fizike té gendrés sé
rrethit té detektuar)
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Maodule Data

Figura 6.90 Blloku If Module (Plotésohet kushti = (Rrezja e rrethit té detektuar ndodhet mes
15 dhe 30mm))

6.5 Vendosja e drejtkéndéshave né hapésirat né formé drejtkéndéshi

Né kété shembull béhet llogaritja e koordinatave té drejtkéndéshit dhe koordinatave té hapésirés
ku duhet té vendoset ai drejtkéndésh né ményré automatike ku kapja dhe vendosja e objektit
realizohet pérmes krahut robotik.

Figura 6.91 Drejtkéndéshat dhe pllaka me hapésira né formé drejtkéndéshi

Hapat:

e Krijohet modeli pér drejtkéndéshin dhe modeli pér pllakén me hapésira né formé
drejtkéndéshi pérmes modulit Fast Match.
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Figura 6.92 Drejtkéndéshat dhe pllaka me hapésira né formé drejtkéndéshi

e Me ané té skriptés llogaritet kéndi i efektorit té fundém me géllim gé té vendoset
drejtkéndéshi né hapésirén me formé drejtkéndéshi me saktési.

e Kéndi i efektorit té fundém té krahut robotik éshté -150 deri 150. Pér shkak se kéndi i
pérputhjes sé modelit mund té jeté -150 deri -180 ose 150 deri 180, prandaj pérdoret
skripta pér té transformuar kéndin e pérputhjes né njé kénd té ekzekutueshém pér krahun
robotik.

e Koordinatat e imazhit konvertohen né koordinata fizike nga fajlli i kalibrimit.

e Vendoset drejtkéndéshi né hapésirén né formé drejtkéndéshi me anén e krahut robotik

Rrjedha e pérgjithshme e zgjidhjes éshté paragitur né figurén mé poshté:
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0Camera 7 Fast Mat..

1Fast Mat.. 8Shell M...

9Calib Tr...

3Calib Tr...

11 Suciton..

12 Move P..

5 Suciton...

Figura 6.93 Rrjedha e pérgjithshme e zgjidhjes

Shtohet blloku Camera dhe pérzgjedhen parametrat e saj.

2592 * 1944

X,0000 Y,0000 | R:000 G:000 B:000

Common Params = History Help

Figura 6.94 Parametrat e bllokut Camera
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Shtohet blloku Fast Match. Tek sipérfagja e regjionit té interesit ROI pérzgjidhet sipérfagja ku
ndodhet drejtkéndéshi.

B m oFfow .

Current Result  History Help

No.  MatchBoxCenterX — MatchBoxCenterY — MatchPointX  MatchPointY  MatchBoxAngle  MatchScale  MatchSco

Figura 6.95 Blloku Fast Match

Pérmes dritares ModelSettings krijohet modeli.

ModelSettings X

Select Currentimage | Select Otherimage || %

s @, o * > L Q@ M = Rt © @

Basic Params Feature Templatq
F Create Y] Loa|
Settings

Scale Mode
Compressibilit 8,300
Thresh Mode ~ Aut

Contrast Thre: 45

Figura 6.96 Dritarja ModelSettings
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Pas ekzekutimit té programit ky bllok tregon numrin, koordinatat, kéndin dhe shkallén e

pérputhshmérisé sé objekteve me modelin e krijuar mé sipér. Kjo tregohet né figurén mé poshté.

1220.953,1458.728) ,Angle:0.005

X,0134 Y,0983 | R:014 G:014 B:014

Current Result  History Help

No. MatchBoxCenterX MatchBoxCenterY MatchPointX MatchPointY MatchBoxAngle MatchScale MatchSco

0 1220.874 1458.610 1220.953 1458.728 0.005 1.000 1.000

Figura 6.97 Rezultati pas ekzekutimit té bllokut Fast Match.

Llogaritja e kéndit drejtkéndéshit:
Né figurén né vijim tregohet blloku Shell Module né té cilin kemi parametrin hyrés var0 gé
éshté vlera e kéndit té drejtkéndéshit té detektuar nga blloku paraprak. Kurse kéndi anglel éshté

vlera dalése pas ekzekutimit té skriptés.

Pérmes skriptés llogaritet kéndi i drejtkéndéshit gqé duhet té pérputhet me hapésirat né formé

drejtkéndéshi né pllaké.
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2 Shell Module

ing |
Input Param Leading In Lead Out

L ueine Swuetam- y
> var(Q (float) | Fast Match.Ma | 1 Fast Match.MatchBoxAngle] {
USINg System.Windows.Forms;
4 using Hik,Script.Methods;
5 class UserScript:ScriptMethods,IProcessHethods
5 {

//the count of process
int processCount ;
float angle;
sumsary
Initialize the field's value when compiling
/ 5um
public
{
15 //You can add other global fields here
11 processCount = @;
Output Param g 7 angle = 8;

nary

void Init()

> anglel (float)

stmmary
Enter the process function when running code once

Precompile | Execute

Figura 6.98 Blloku Shell Module

E gjithé skripta tregohet mé poshté:

using System;
using System.Text;
using System.Windows.Forms;
using Hik.Script.Methods;
class UserScript:ScriptMethods,IProcessMethods
{
/lthe count of process
int processCount ;
float angle;
/Il <summary>
/l1 Initialize the field's value when compiling
Il </lsummary>

public void Init()
{

Confirm
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/IYou can add other global fields here
processCount = 0;
angle = 0;

/Il <summary>
/I Enter the process function when running code once
/Il </[summary>
/Il <returns></returns>
public bool Process()
{
/I'You can add your codes here, for realizing your desired function
/IMessageBox.Show("Process Success"”);
GetFloatValue("var0", ref angle);
if (angle < -135) {
angle = 180 + angle;
Yelse if (angle > 135) {
angle = -(180 - angle);

SetFloatValue(anglel", angle);

return true;

Konvertimi i koordinatave té imazhit né koordinata fizike béhet pérmes bllokut Calibration
Transformation té treguar tek Figura 6.99.

Tek Image Point pérzgjidhen koordinatat e gendrés sé drejtkéndéshit té detektuar

(MatchPointX, MatchPointY) nga blloku Fast Match. Tek bllokut Calibration
Transformation gjithashtu shtohet edhe fajlli i kalibrimit.
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3 Calib Transformation X

Basic Params Result Show

Image Input

input Source
Image Coord Input

Input Mode

Align File

Load Calibration File

Execute Confirm

Figura 6.99 Blloku Calibration Transformation

Lévizja e krahut robotik pér te gendra e objektit té detektuar béhet pérmes bllokut Move Point.
Tek parametrat e kétij blloku si koordinata x dhe y vendosen koordinatat fizike té gendrés sé
drejtkéndéshit té detektuar e marra nga blloku Calibration Transformation. Ndérsa vlera e
koordinatés z ose lartésisé sé objektit éshté statike, kjo vleré merret nga dritarja DobotStudio e

cila né kohé reale tregon koordinatat e efektorit té fundém té krahut robotik.

4 Move Point X

Basic Params ResultShow

Input Params

Move Mode JUMP

X 3 Calib Transformation 3 Cahib Transformation. WorldPointX[]
Y 3 Calib Transformation 3 Calib Transformation. WarkdPe “:I
z -62.5443

R 0

Execute Confirm

Figura 6.100 Parametrat e bllokut Move Point

Pér ta kapur kété objekt e shtojmé bllokun Suction Cup. Tek ky bllok pérzgjidhet opsioni On.

113



5 SucitonCup X

Basic Params

Input Params

ON/CLOSE

ResultShow

On

Execute Confirm

Figura 6.101 Parametrat e zgjedhur tek blloku Suction Cup

Rregullimi i kéndit té drejtkéndéshit béhet pérmes bllokut Move point. Tek parametrat e kétij

blloku si koordinata x dhe y vendosen koordinatat fizike té gendrés sé drejtkéndéshit té detektuar

e marra nga blloku Calibration Transformation. Tek vlera e koordinatés z e vendosim njé

vleré e cila éshté mé lart sesa vlera z te blloku 4Move Point. Koordinata R paraget kéndin e

efektorit té fundém, vlera e koordinatés vendoset vlera e kéndit té llogaritur nga skripta mé larté.

6 Move Point X

Basic Params

Input Params

AArsra Andd
Move vioge

X

ResultShow

Execute Confirm

Figura 6.102 Parametrat e bllokut Move Point
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Tek blloku Fast Match i treguar né figurén mé poshté. Tek sipérfagja e regjionit té interesit ROI

pérzgjidhet sipérfagja ku ndodhet pllaka me hapésira né formé drejtkéndéshi.

7 Fast Match

BasicParams  Feature Template

Image Input
Input Source
ROI Area
ROI Creation

Shape

Mask Region

Position Correction

Figura 6.103 Pérzgjidhja e ROI tek blloku Fast Match pér pllakén

Pérmes dritares ModelSettings krijohet modeli.

ModelSettings %

entimagel | Select Otherimage | .+

0O o ¥ T - i - {5 B Rect
7 Fast Match

Basic Params Fe.‘ m

¥

Settings

Scale Mode

Compressibilit

Thresh Mode Auto

Contrast Thre: 4

Figura 6.104 Krijimi i modelit pér hapésirat né formé drejtkéndéshi

Pas ekzekutimit té programit ky bllok tregon numrin, koordinatat, kéndin dhe shkallén e

pérputhshmérisé sé objekteve me modelin e krijuar mé sipér. Kjo tregohet né figurén mé poshté.
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7Mat(hPoint:( 356) ,Angle:0.

X,0034 Y,0171 | R:014 G:014 B:014

Current Result  History Help

No. MatchBoxCenterX MatchBoxCenterY MatchPointX MatchPointY MatchBoxAngle MatchScale MatchSco

0 1579.046 286.456 1579.428 286.356 0.073 1.000 1.000

Figura 6.105 Rezultati pas ekzekutimit té bllokut Fast Match

Llogaritja e kéndit drejtkéndéshit:

Né figurén né vijim tregohet blloku Shell Module né té cilin kemi parametrat hyrés:
varQ - éshté vlera e kéndit té llogaritur nga skripta mé larté.

varl - vlera e kéndit hapésirés né formé drejtkéndéshi té detektuar nga blloku paraprak.

Kurse kéndi angle2 éshté vlera dalése pas ekzekutimit té skriptés sé bllokut mé poshté.

Pérmes skriptés llogaritet kéndi i drejtkéndéshit gé duhet té pérputhet me hapésirat né formé

drejtkéndéshi né pllaké.
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8 Shell Module

‘ Input Param

> var0 (float)
> varl (float)

\
| Output Param

> angle2 (float)

2 Shell Module.a

7 Fast Match.Ma

Leading In Lead Out

csmlinm Coimbasee

2 Shell Moduleanglel]] ¢

— Forms;
7 Eact Match M ehBavAnaiel ’
7 Fast Match.MatchBoxAngle

> gle(] ods;

class UserSceript:ScriptMethods,IProcessMethods
6
//the count of process
int processCount ;
float vare;
float varl;
float var2;
susmary
Initialize the field's value when compiling
/ summary
public void Init()
{
//You can add other global fields here
processCount = @;

float vare = 9;

float varl = ©;
Float uar? =« &

Precompile | Execute

Figura 6.106 Blloku Shell Module

E gjithé skripta tregohet mé poshté:

using System;

using System.Text;

using System.Windows.Forms;
using Hik.Script.Methods;

class UserScript:ScriptMethods,IProcessMethods

{

/Ithe count of process

int processCount ;

float var0;
float varl;

float var2;

/Il <summary>
/lI Initialize the field's value when compiling
Il </[summary>

public void Init()

Confirm
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/IYou can add other global fields here

processCount = 0;

float var0 = 0;
float varl = 0;

float var2 = 0;

/Il <summary>
/Il Enter the process function when running code once
Il </[summary>
Il <returns></returns>
public bool Process()
{
I/ 'You can add your codes here, for realizing your desired function
/IMessageBox.Show("Process Success");
GetFloatValue("varQ", ref var0);
GetFloatValue("varl", ref varl);
if (varl <-135) {
var2 = var0 - (180 + varl);
Yelse if (varl > 135) {
var2 = var0 + (180 - varl);
Yelse {
var2 = var0 - varl;
}
SetFloatValue("angle2", var2);

return true;

Konvertimi midis sistemit té koordinatave té€ kamerés dhe sistemit té koordinatave té krahut
robotik mund té realizohet nga moduli i Calibration Transformation. Tek Image Point
pérzgjidhet gendra e hapésirés né formé drejtkéndéshi té detektuar nga blloku Fast Match, edhe
tek ky bllok shtohet fajlli i kalibrimit i krijuar mé paré. Pas ekzekutimit té programit fitohet vlera

e koordinatave fizike té gendrés sé hapésirés né formé drejtkéndéshi té detektuar.
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9 Calib Transformation X

Basic Params

Image Input

Result Show

nput Source

Image Coord Input

Align File

Load Calibration Fiie

Execute

Figura 6.107 Parametrat e bllokut Calibration Transformation

Current Result  History Help

WorldPointX WorldPointY

50.583 225.694

PixelScale

0.059

2592 * 1944

X,0085 Y,0744 | R:015 G:015 B:015

Figura 6.108 Koordinatat fizike t& gendrés sé hapésirés né formé drejtkéndéshi té detektuar

Lévizja e krahut robotik e cila po e bart drejtkéndéshin pér te gendra e hapésirés né formé
drejtkéndéshi béhet pérmes bllokut Move Point. Tek parametrat e kétij blloku si koordinata x

dhe y vendosen koordinatat fizike té gendrés sé hapésirés né formé drejtkéndéshi e detektuar,

kéto koordinata merren nga blloku Calibration Transformation. Ndérsa vlera e koordinatés z

ose lartésisé né té cilén léshohet drejtkéndéshi né hapésiré éshté statike, kjo vleré merret nga
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dritarja Dobot studio e cila né kohé reale tregon koordinatat e efektorit té fundém té krahut

robotik.

10 Move Point X

Basic Params

Input Params
Move Mode
X

y

va

ResultShow

Execute Confirm

Figura 6.109 Parametrat e bllokut Move Point

Pér ta léshuar drejtkéndéshin shtojmé bllokun Suction Cup. Tek ky bllok pérzgjedhet opsioni

Close.

11 SucitonCup X

Basic Params

Input Params

ON/CLOSE

ResultShow

Close

Execute

Confirm

Figura 6.110 Parametrat e zgjedhur tek blloku Suction Cup

Vendoset krahu robotik né njé pozité né té cilén nuk zihet pamja e kamerés dhe merren ato

koordinata dhe shtohen tek blloku Move Point.
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12 Move Point x

Basic Params ResultShow

Input Params

Move Mode JUMP

X 199.9714
Y 0.0000

zZ 50.1084
R 0

Execute Confirm

Figura 6.111 Parametrat e bllokut Move Point

Testimi i programit:

XA E INOVACIONIT DHE 5@ — o
£ FOR INNOVATIONPAND L™ 4

Figura 6.112 Pamja fillestare
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@ oooor

& B ofow .

Flowo (v)

9Calib Tr...

11 Suciton..

5Suciton...

Current Result  History Help

No.  MatchBoxCenterX ~ MatchBoxCenterY ~ MatchPointX  MatchPointY  MatchBoxAngle  MatchScale  MatchSco

4

Figura 6.113 Blloku 1Fast Match

QENDRA E INOVACIONIT DHE g;»’ L&
CENTRE FOR INNOVATIONAND 2. 4F

¢
'v

A

Figura 6.114 Pamja pas ekzekutimit té bllokut 4Move Point pér Z=-62.5443; R=0
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QENDRA E INOVACIONTT DHE g—,'rt .
CENTRE FOR INNOVATIONPAND 22"~ 4f

am & R
L~ a8 0% yons! N A

Figura 6.115 Pamja pas ekzekutimit té bllokut 6Move Point pér Z=0; R=2shell
Module.anglel

& B ofow .

7Fast Mat..

8Shell M...
9Calib Tr...

CurrentResult  History  Help

No.  MatchBoxCenterX ~ MatchBoxCenterY ~ MatchPointX  MatchPointY  MatchBoxAngle  MatchScale  MatchSco

Figura 6.116 Blloku 7Fast Match
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JF

Figura 6.117 Pamja pas ekzekutimit té bllokut 10Move Point pér Z=-60.5443 ;R=8shell
Module.angle2

QENDRA E INOV ACIONIT DHE t‘“\’ "
CENTRE FOR INNOVATIONJAND W™ 4E

\asia ::_;47 @

Figura 6.118 Pamja finale pér Z=50.1084 ;R=0
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Rasti 2.

QENDRA E INOVACIONIT DHE m b
CENTRE [OR INNOVATIDNJAND 453, U

Joint Acceleration
Joint Veloaty: —

xXYZ Acceleration:
High
XYZ Veloaty: e

Z umit:

d

o B @ oFlowo .
Flowo (v

e | =m

9Calib Tr...
3Calib Tr...
11 Suciton..

SSuciton...

Current Result History Help

No.  MatchBoxCenterX ~ MatchBoxCenterY ~ MatchPointX ~ MatchPointY  MatchBoxAngle  MatchScale  MatchSco

Figura 6.120 Blloku 1Fast Match
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[

English

@_

QENDRA E INOVACIONIT. DHE \‘9’\' ol
CENTRE FOR INNOVATIONJAND © / " €

Figura 6.122 Pamja pas ekzekutimit té bllokut 6Move Point pér Z=0; R=2shell
Module.anglel
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& B ofow .

1Fast Mat..

9Calib Tr...

11 Suciton..

5Suciton...

Current Result  History Help

No.  MatchBoxCenterX ~ MatchBoxCenterY ~ MatchPointX  MatchPointY  MatchBoxAngle  MatchScale  MatchSco

Figura. Blloku 7Fast Match

Enghsh ®

QENDRA E INOVACIONIT DHE
CINTRE FOR INNOVATION \\D u

65.7117

Joint Acceleration

Joint Veloaty: ‘ X¥Z Acceleration

Jump High

Figura 6.123 Pamja pas ekzekutimit té bllokut 10Move Point pér Z=-60.5443; R=8shell
Module.angle2
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£ INOV ACIONIT

INVOV

Rasti 3.

QENDRA E INOVACIONIT DHE V
CENTRE [OR INNOVATIONJAND N

Ma

pMatchPolntY

Figura 6.125 Pamja fillestare
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Current Result  History Help

No.  MatchBoxCenterX ~ MatchBoxCenterY ~ MatchPointX  MatchPaintY  MatchBoxAngle  MatchScale  MatchSco

Figura 6.126 Blloku 1Fast Match

\
Dsco (S |
S =y - -

QENDRA E INOVACIONIT, DHE &# C]
CENTRE FOR INNOVATIONJAND S22

~ 4

Figura 6.127 Pamja pas ekzekutimit té bllokut 4Move Point pér Z=-62.5443; R=0

129



QENDRA E INOVACIONIT, DHE #® C
CENTRE FOR I\\OL\[IQ\ AN

|
P v i

AN

Figura 6.128 Pamja pas ekzekutimit té bllokut 6Move Point pér Z=0 ;R=2shell
Module.anglel

@ vovor i
VisionStudio % B m oFfowo 4

Flowo () () &

8Shell M...
9Calib Tr...

No.  MatchBoxCenterX ~ MatchBoxCenterY ~ MatchPointX  MatchPointY  MatchBoxAngle  MatchScale  MatchSco

Figura 6.129 Blloku 7Fast Match
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QENDRA E INOVACIONIT DHE ' -
CINTRE FOR INNOVATIONAND A
s Al 7 |

N\

3 “A\ iAf‘»"b-‘ :

\Virm.

ry

=

Figura 6.130 Pamja pas ekzekutimit té bllokut 10Move Point pér Z=-60.5443 ;R=8shell
Module.angle2

QENDRA E INOVACIONIT DHE )
CENTRE (OR INNOVATIONJAND 48"

Figura 6.131 Pamja finale pér Z=50.1084; R=0
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Rasti 4.

QENDRA E INOVACIONIT DHE t‘*t
CINTRE [OR INNOVATIONPAND 48"

@ oooor

& B ofow .

Flow0 (*

c [ mm

9Calib Tr...

DOBOT

3Calib Tr...

11 Suciton..

5Suciton...

Current Result  History Help

No.  MatchBoxCenterX ~ MatchBoxCenterY ~ MatchPointX  MatchPointY  MatchBoxAngle  MatchScale  MatchSco

Figura 6.133 Blloku 1Fast Match
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QENDRA E INOVACIONIT DHE ’F»f
CINTRE FOR INNOVATIONJAND 8.

Figura 6.135 Pamja pas ekzekutimit té bllokut 6Move Point pér Z=0; R=2shell
Module.anglel
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QENDRA E INOVACIONIT DHE ;;&Q’
CENTRE FOR INNOVATIONJAND 8.

Figura 6.137 Pamja pas ekzekutimit té bllokut 20Move Point pér Z=-60.5443 ;R=8shell
Module.angle2
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Joint Veloaty: —
vz velocry: D
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Z umit:

Figura 6.138 Pamja finale pér Z=50.1084 ;R=0
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Njerézit me ané té mendjes dhe shikimit té tyre mund té kryejné detyra té caktuara né njé linjé
prodhimi por tek njerézit pritet njé shkallé gabimi gé rritet pas njé kohe né njé detyré té caktuar
dhe ata lodhen gjaté punés.

Automatizimi né prodhim ka reduktuar numrin e punéve gé kryhen nga njerézit. E pérdorimi i
robotéve industrialé ka revolucionarizuar plotésisht ményrén se si béhet automatizimi né
prodhim. Pra, kur nevojitet té kapet ndonjé objekt dhe té vendoset né njé pozité, njé robot mund
té trajnohet pér ta béré kété.

Sistemet e robotik pa vizion duhet té trajnohen me koordinata fikse. Kjo gjé paraget problem pér
njé linjé transportuese ku pjesa léviz. Prandaj né kété rast duhet té pérdoren robotét gé drejtohen
nga vizioni (ang. Vision Guided Robots).

Sistemi i vizionit fotografon pjesén me kété rast identifikon vendndodhjen e pjesés dhe prej
imazhit softueri i kalkulon koordinatat fizike né té cilat ndodhet pjesa. Pastaj kéto koordinata i
jepen robotit i cili éshté programuar té kryej ndonjé puné.

Mundésité gé ofron vizioni makinerik po shtohen. Ndérsa teknologjia qé shkon né sistemet e
vizionit pérparon, potenciali pér aplikime té reja zgjerohet. Kjo reflektohet né rritjen e kétij
sektori.

Nga ana makinerike, zhvillimet e komponentéve po ofrojné Iéndé té para shumé té pérmirésuara,
té tilla si shuméllojshméri mé e madhe e kamerave gé mund té pérdoren pér té krijuar zgjidhje
shumeé specifike té kapjes sé imazhit, lente té reja, robotiké té ndérlikuar dhe mé shumé.

Shumé sisteme vizioni mund té aplikohen me sukses né pothuajse ¢cdo aktivitet prodhimi, pér sa
kohé qé pérdoruesi e di saktésisht se si té vendosé parametrat e sistemit. Ky konfigurim,
megjithaté, kérkon njé sasi té madhe njohurish nga integruesi dhe numri i mundésive mund ta

béjé zgjidhjen komplekse.
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7.2 Rekomandimet

Integrimi i vizionit tek robotét jep shumé pérparési por vizioni 2D nuk mjafton, ata duhet té jené

né gjendje té perceptojmé mjedisin sikur ne e perceptojmé mjedisin toné pra né 3D.

Meqgenése objektet mund té jené té ndryshme né madhési dhe distanca dhe kérkesat e detyrave
mund té jené gjithashtu té ndryshme pér aplikime té ndryshme, njé senzoré vizioni i fiksuar né
strukturé nuk funksionon miré né raste té tilla. Njé senzoré i rikonfigurueshém, nga ana tjetér,
mund té ndryshojé parametrat e tij strukturoré pér t'u pérshtatur me skenén pér té marré

informacion maksimal 3D nga mjedisi. [11]

Né njé sistem vizual aktiv, megenése sensori duhet té lévizé nga njé vend né tjetrin pér té kryer
njé detyré vizioni me shumé pamje, njé senzoré tradicional i shikimit me strukturé fikse shpesh
éshté i pamjaftueshém qgé roboti té perceptojé tiparet e objektit né njé mjedis té pasigurt si
distanca dhe madhésia e objektit jané té panjohura pérpara se roboti ta shohé até. Njé senzoré i
rikonfigurueshém dinamikisht mund té€ ndihmojé robotin té kontrollojé konfigurimin dhe té

shikojé sipérfaget e objektit.
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9.SHTOJCA1

9.1 Kalibrimi i robotit

Rrjedha e pérgjithshme e zgjidhjes éshté paragitur né figurén 9.1:

OCamera

1CalibBo...

Figura 9.1 Rrjedha e pérgjithshme e zgjidhjes

Pérmes ikonés kM sé programit DobotVisionStudio hapet dritarja DobotStudio. Tek kjo dritare
klikohet ikona @ pérmes té cilét krijohet lidhja mes softuerit dhe krahut robotik. Pas krijimit

té késaj lidhje klikohet ikona pér ta kthyer krahun robotik né pozicionin fillestar. Drita e
gjelbér B ¢ robot éshté indikacion se roboti éshté né gjendje stabile dhe mund té vazhdohet me

operacionet gé déshirojmé té kryejmé me té.

Shtohet blloku Camera dhe pérzgjidhen parametrat e saj.
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Figura 9.2 Parametrat e bllokut Camera

Tek pamja e kamerés vendoset pllaka e kalibrmit.

Figura 9.3 Vendosja e pllakés sé kalibrimit né pamjen e kamerés

Shtohet blloku CalibBoard Calib dhe ekzekutohet programi pastaj fitojmé pamjen si né figurén

né vijim.
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Figura 9.4 Pamja pas ekzekutimit té bllokut CalibBoard Calib

Shtohet blloku N-Point Calibration. Te ky bllok numri i translacioneve vendoset 9 dhe pérmes

ikonés ~ hapet dritarja Edit Calibration Points. Vendoset efektori i fundém i robotit né 9 pikat
e treguara né figurén mé poshté né secilén pozité pérmes dritares DobotStudio merren

koordinatat fizike x dhe y dhe plotésohet tabela Edit Calibration Points.

c D

Figura 9.5 9 pikat e kalibrimit
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Phys Coord Params.

Edit Calibration Points

htResult  History  Help

CalibStatus  CalibErrorTrans  CalibErrorRot  Scaling  RotCenterimageX  RotCenterlm:

513 || 2186159]  0.000

Figura 9.6 Blloku N-Point Calibration

Pas plotésimit té tabelés Edit Calibration Points klikohet Confirm dhe mé pas tek dritarja N-
Point Calibration klikohet Create Calibration File pér ta ruajtur fajllin e kalibrimit i cili éshté

pérdorur né té gjithé shembujt e treguar né kapitullin e 5.
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