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Konfiguracja systemu

1.

Przygotowanie stanowiska

Na ponizszym zdjeciu przedstawiono stanowisko zrobotyzowane przygotowane do

wspoétpracy z opisywanym systemem:

29-11-2017 14:24:34

Stanowisko sktada sie z nastepujacych elementow:

przestrzen robocza - stof, przenosnik tasmowy lub inna powierzchnia ptaska z ktorej
pobierane beda elementy przeznaczone do sortowania,

efektor wykonawczy - w tym przypadku robot kooperacyjny Universal Robots UR3,
chwytak,

pojemniki odkfadcze lub przygotowana przestrzen odstawcza do sortowania,

kamera inspekcyjne wraz z oswietlaczem,

ekranu inspekcyjnego w urzgdzeniem wskazujgcym - w tym zestawieniu EyeTracker,
komputera PC.

W celu przygotowania stanowiska nalezy:

A.

B.

Umiescic robota tak aby swoim zasiegiem pokrywat catg przestrzeh robocza.

Nad przestrzenig roboczg umiesci¢ kamere wraz z odwietlaczem tak aby widoczna
byta cata przestrzen robocza, zwréci¢ uwage na mozliwo$¢ zahaczenia kamery przez
robota.



C. Umiesci¢ w zasiegu robota pojemniki/miejsca odktadcze.
D. Przygotowac ekran inspekcyjny. Do dolnej ramki nalezy umocowac EyeTracker.

E. Na koncéwce robota przykreci¢ uniwersalng szybkoztagczke pozwalajacg na
zamontowanie réznych chwytakow.

F. Do szybkoztgczki wsuna¢ chwytak magnetyczny wraz z koncoéwka kalibracyjna,
podpig¢é ztacze na kohcowce robota. Chwytak zabezpieczamy w gniezdzie
szybkoztaczki przez wkrecenie sruby ustalajgcej. Dzieki zastosowaniu szybkoztgczki
nie ma mozliwosci btednego zorientowania koncowki kalibracyjnej:

<__/ Koncowka

kalibracyjna

G. Do kalibracji stanowiska konieczne jest wykorzystanie chwytaka magnetycznego
wraz z koncowka kalibrujgca, pozniej w razie koniecznosci mozna zamieni¢ chwytak
na wersje dwupalczasta;



Podigczy¢é komputer PC, robota i kamerg do sieci ethernet. Potaczy¢ EyeTracker z

komputerem korzystajac ze ztacza USB. Podigczy¢ zasilanie wszystkich urzadzen.

Konfiguracja oprogramowania - opis plikdw xml

Kazdy eksperyment opisywany jest przez przynalezny mu plik w formacie xml. Plik
opisuje poditgczone kamery, konfiguracje srodowiska zrobotyzowanego oraz wyglad aplikaciji
uzytkownika. Ponizej przedstawiono opis elementéw pliku xml.

Element i
nadrzedny Element Atrybut Format Opis
- _05Robot - - Przestrzen opisujgca eksperyment
_05Robot Cameras - - Przestrzen opisujgca obiekty kamer
Cameras CameraObject - - Obiekt pojedynczej kamery
calibrationPath ciag Sciezka do folderu zawierajacego pliki kalibracyjne kamer
znakow
CalibrationFileN ciag Wzorzec nazwy pliku konfiguracyjnego kamery.
ame znakow
displayData liczba Rodzajd anych wyswietlanych w oknie podgladu kamery
catkowita
CameraObject | Camera_Basler - - Okresla typ kamery, w tym przypadku Basler_GigE
_GigE
CameraColor liczba Okresla tryb koloru kamery
catkowita
Width liczba Szerokos$¢ obrazu w pikselach
catkowita




Height liczba Wysokosc¢ obrazu w pikselach
catkowita
OffsetX liczba Przesuniecie obrazu w ptaszczyznie poziome;j
catkowita
OffsetY liczba Przesuniecie obrazu w ptaszczyznie pionowej
catkowita
ExposureTimeR liczba Czas ekspozycji
aw catkowita
BalanceRatioRa liczba Balans bieli koloru czerwonego
w_red catkowita
BalanceRatioRa liczba Balans bieli koloru zielonego
w_green catkowita
BalanceRatioRa liczba Balans bieli koloru niebieskiego
w_blue catkowita
_05Robot Processors - - Przestrzen opisujgca obiekty przetwarzajace obraz z kamery.
Processors ProcessorObje - - Obiekt przetwarzajgcy obraz z kamery wykonujacy kalibracje
ct— ptaszczyznowg obrazu.
Processor_Pla
neCalibration | checkerboard_c liczba Liczba kolumn wewnetrznych weziow siatki planszy kalibracyjnej
olumns catkowita
checkerboard_r liczba Liczba wierszy wewnetrznych weztéw siatki planszy kalibracyjnej
Oows catkowita
checkerboard_r liczba Raster siatki planszy kalibracyjne;j
aster rzeczywista
workspace x_of liczba Przesuniecie pierwszego wezta siatki wzgledem poczatku
fset rzeczywista | ptaszczyzny roboczej w zmiennej x
workspace_y_of liczba Przesuniecie pierwszego wezta siatki wzgledem poczatku
fset rzeczywista | ptaszczyzny roboczej w zmiennejy
workspace_X_si liczba Rozmiar przestrzeni roboczej w zmiennej x
ze rzeczywista
workspace_y_si liczba Rozmiar przestrzeni roboczej w zmiennej y
ze rzeczywista
picture_width liczba Szerokos$¢ obrazu docelowego w pikselach
catkowita
picture_height liczba Wysokos$¢ obrazu docelowego w pikselach
catkowita
ProcessorObje | perspective_m - CDATA Macierz przeksztatcenia perspektywistycznego zapisana w formacie
ct— at base64
Processor_Plan
eCalibration
Processors ProcessorObje - - Obiekt przetwarzajacy obraz po przeksztatceniu ptaszczyznowym.
ct— Wykonuje ekstrakcje obiektow na podstawie modelu tta.
Processor_Obj
ectExtraction | median_khalfsiz liczba Potowa rozmiaru filtra medianowego dla ekstrakgiji tta
e catkowita




workspace_x_of liczba Przesuniecie pierwszego wezta siatki wzgledem poczatku
fset rzeczywista | ptaszczyzny roboczej w zmiennej x
workspace_y_of liczba Przesuniecie pierwszego wezta siatki wzgledem poczatku
fset rzeczywista | ptaszczyzny roboczej w zmiennejy
workspace_z_of liczba Grubos¢ planszy kalibracyjnej
fset rzeczywista
workspace_x_si liczba Rozmiar przestrzeni roboczej w zmiennej x
ze rzeczywista
workspace_y_si liczba Rozmiar przestrzeni roboczej w zmiennej y
ze rzeczywista
object_height liczba Wysokos$¢ chwytanego obiektu
rzeczywista
minimum_objec liczba Minimalny rozmiar wykrywanego obiektu
t_area catkowita
maximum_obje liczba Maksymalny rozmiar wykrywanego obiektu
ct_area catkowita
background_file ciag Nazwa pliku przechowujacego plik tta
name znakow
_05Robot Robot - - Przestrzen opisujgca otoczenie pracy robota
Robot UR3Workspac - - Opis przestrzeni robota. Okresla sposéb potaczenia z robotem typu
e UniversalRobots oraz przestrzen robocza, punkty kalibracyjne itp.
robotPort liczba Port komunikacyjny TCP/IP robota UR - w wigkszosci przypadkéw
catkowita 30002
robotIP ciag Adres IP robota w formacie x.x.x.x
znakéw
ackServerPort liczba Port TCP/IP, ktory otwiera aplikacja uzytkownika w celu
catkowita nastuchiwania na odpowiedz od robota UR potwierdzajgcq
wykonanie zadania
enableBinArray true/false Okresla czy zadanie wykonywane jest w trybie domina. Gdy true plik
Mode_ konfiguracyjny musi opisywac listwe odstawcza, okreslong przez
punkt poczatkowy i kohcowy (BinArray) oraz liczbe pol odstawczych
(binArraySize_)
binArraySize_ liczba Liczba pdl odstawczych w przypadku trybu domina
catkowita
pickingObjectOf liczba Odlegtosé w milimetrach okreslajaca na jakiej wysokosci przed
fsetinMM_ catkowita celem zatrzyma sie koncoéwka robota w trakcie wykonywania
czynnosci chwytania obiektu.
puttingObjectOff liczba Odlegtos¢é w milimetrach okreslajaca na jakiej wysokosci przed
setinMM_ catkowita celem zatrzyma sie koncéwka robota w trakcie wykonywania
czynnosci odktadania obiektu
approachOffsetl liczba Odlegtos¢é w milimetrach okreslajaca na jakiej wysokosci przed
nMM_ catkowita celem robot przechodzi w tryb ruchu liniowego w procedurze
chwytania i odkladania obiektu.
jMoveAccelerati liczba Przyspieszenie robota w ruchu przegubowym




on_

rzeczywista

jMoveSpeed_

liczba
rzeczywista

Predkos$¢ maksymalna robota w ruchu przegubowym

IMoveToolAccel
eration_

liczba
rzeczywista

Przyspieszenie robota w ruchu liniowym

IMoveToolSpee
d

liczba
rzeczywista

Predkos$¢ maksymalna robota w ruchu liniowym

UR3Workspace

Positions

Przestrzen opisujaca z gory okreslone pozy robota.

Positions

Home

CDATA

6 liczb rzeczywistych - pozycja robota w pozycji HOME okreslona w
wspotrzednych wewnetrznych

Positions

OverBoard

CDATA

6 liczb rzeczywistych - pozycja robota w pozycji OVER BOARD
okreslona w wspotrzednych wewnetrznych

Positions

OverBins

CDATA

6 liczb rzeczywistych - pozycja robota w pozycji OVER BINS
okreslona w wspotrzednych wewnetrznych

Positions

Bins

ciag
znakow

Okresla punkty odstawcze (kebetki) do ktérych zostang
posortowane obiekty. Kazda pozycja odstawcza okre$lona jest
przez kolejna linie w formacie:

id;nazwa_pozycji;X,Y,Z,R,P,Y

, gdzie id jest liczba catkowita identyfikujaca pozycje; nazwa_pozycji
jest ciagiem znakdéw opisujaca pozycje; X,Y,Z,R,P,Y - 6 liczb
rzeczywistych okreslajacych pozycja odstawcza w wspotrzednych
ukfadu BASE robota.

Element aktywny tylko w przypadku enableBinArrayMode__ = false

Positions

BinArray

CDATA

Okresla pozycje listwy odstawczej w przypadku wykorzystania
scenariusza domina. Dwa punkty w oddzielnych liniach okreslajgce
poczatek i koniec listwy odstawczej w formacie X,Y,Z,R,P,Y - 6 liczb
rzeczywistych okreslajacych pozycjg odstawcza w wspotrzednych
uktadu BASE robota.

Element aktywny tylko w przypadku enableBinArrayMode__ = true

UR3Workspace

Calibrations

Przestrzen opisujgca kalibracje robota wzgledem ptaszczyzny stotu
(planszy kalibracyjnej)

Calibrations

CalibrationPoin
ts

CDATA

Punkty kalibracyjne wzgledem ptaszczyzny roboczej (planszy
kalibracyjnej). Trzy punkty w oddzielnych liniach okreslajace punkt
PO, P1iP2 wformacie X,Y,Z,R,P,Y - 6 liczb rzeczywistych
okreslajacych pozycjg odstawczg w wspétrzednych uktadu BASE
robota.

UR3Workspace

TCPs

Przestrzen okreslajgca koncowki robocze uzyte w eksperymencie.

TCPs

WorkingTCP

CDATA

Pole okreslajace kohcéwke roboczg (chwytajaca) umieszczong na
robocie. Okreslona w formacie X,Y,Z,R,P.Y - 6 liczb rzeczywistych
gdzie X,Y,Z to przesuniecie, R,P,Y rotacja koncéwki

TCPs

CalibrationTCP

CDATA

Pole okreslajace koncowke kalibracyjng umieszczong na robocie,
stuzgcg do wskazywania punktow PO, P1, P2 na planszy
kalibracyjnej. Okreslona w formacie X,Y,Z,R,P,Y - 6 liczb
rzeczywistych gdzie X,Y,Z to przesuniecie, R,P,Y rotacja koncéwki

_05Robot

EyeTracker

Przestrzen okreslajaca wykorzystanie modutu $ledzenia oczu.
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EyeTracker cEyeTrackerfFilt - - Opisuje zachowanie modutu wykrywajgcego gesty
er
tangential_coef liczba Maksymalne odchylenie gestu linii poziomej lub pionowej od
s rzeczywista | zatozonej trajektorii (0,5 - 45 stopni)
use_gaze2click trueffalse Czy zatrzymanie wzroku oznacza klikniecie
gaze_timeout liczba Czas zatrzymania wzroku w przypadku klikniecia przez zatrzymanie
catkowita wzroku
gaze_tolerance liczba Rozmiar obszaru wykorzystywanego w przypadku use_gaze2click =
catkowita true. Wykorzystywane takze w procesie wykrywania gestu.
minimum_gestu liczba Minimalna dtugo$¢ gestu powodujgca wykrycie linii
re_segment_len | rzeczywista
gth_ratio
use_complex_g true/false Zatagcza wykrywanie ztozonych gestow
estures
leave_window_t liczba Czas po ktérym ignorowany jest poprzedni ruch
imeout catkowita
gesture_toleran liczba Tolerancja w pikselach wykorzystywania w czasie wykrywania
ce catkowita ztozonych gestow
_05Robot ObjectManipul - - Opisuje interfejs uzytkownika
ationPropertie
s — Interface_size liczba Rozmiar przyciskéw w pikselach
ObjectManipul catkowita
ationPropertie
S Initial_rotation liczba Poczatkowa rotacja obiektu w stopniach
catkowita
Rotation_step liczba Krok rotacji w stopniach
catkowita
View_scroll_ste liczba Krok przesuwania obrazu
p rzeczywista
Zoom_in_out_fa liczba Krok przyblizania i oddalania obrazu
ctor rzeczywista
Bin_descriptors ciag Lista wpisow definiujgcych pola odstawcze, wpis sktada sie z
znakéw zestawu par parametr=warto$¢ oddzielonych przecinkami, wpisy
oddzielone s3 $rednikami
id - liczba catkowita identyfikujgca pole odstawcze
width - liczba zmiennoprzecinkowa, mnoznik szerokosci przycisku
capacity - liczba catkowita, pojemnos$¢ pola (-1 dla nieograniczonej);
w przypadku listy kontrolnej 1 - prawda, O - falsz
photo - wartos¢ logiczna, 1 = ikona przycisku zostaje zastgpiona
zdjeciem obiektu po wybraniu pola (opcjonalne)
label - ciag znakow, etykieta tekstowa pola (opcjonalne)
icon - $ciezka do pliku graficznego z ikong przycisku (opcjonalne)
color - kolor przycisku w formacie szesnastkowym (#RRGGBB)
(opcjonalne)
Image_file ciag Wykorzystywane w scenariuszu listy kontrolnej - sciezka do obrazu
znakow do zatadowania
Object_list_file ciag Wykorzystywane w scenariuszu listy kontrolnej - Sciezka do pliku
znakéw opisujacego elementy do wykonania kontroli wizyjnej
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3. Kalibracja robota wzgledem stanowiska wykonawczego

W celu przygotowania robota do pracy na stanowisku wykonawczym nalezy wykonac
procedure kalibracyjna, ktéra pozwoli na wyznaczenie zaleznosci pomiedzy ukfadem
wspotrzednych robota, a uktadem wspotrzednych kamery. Kalibracja robota wykonywana
jest z wykorzystaniem planszy Kkalibracyjnej umieszonej na stole roboczym. W celu
uruchomienia kalibracji z menu Robot wybieramy pozycje Calibration:

@ O5RobotApp Config View Camera

[ JOK J Connect
Calibration
Home

A
Zostanie otwarte okno prowadzace uzytkownika przez procedure kalibracyjng. Uruchomienie
go rozpoczyna procedure kalibracji. Okno sktada sie z nastepujgcych elementow:
1. Informacja o aktualnie kalibrowanym potozeniu/punkcie
Aktualna pozycja odczytana z robota
Zapisana pozycja
Przycisk kopiujacy aktualna pozycje do zapisania
Przejscie do nastepnego punktu
Anulowanie kalibracji

o0 k0N

i Form — O =

Set HDH'E position

Saved position: Current robot position:
Base["]: -87.7279 -54.0047
Shoulder[*]: |-68.6896 -34.601

Ebow[=]: [|-145.73 a 143, 362

Wirist 1[5]:  |-56.9705 ex 53,7237

Wrist 2[%]: [87.9152 2. 7837

Wrist 3[%: [-143.514 93,6289
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W trakcie procedury kalibracyjnej konieczne jest wskazanie kilku punktow
kluczowych trajektorii robota oraz punktéw kalibracyjnych znajdujgcych sie na planszy.
Uzytkownik zapytany o kolejne punkty winien przejecha¢ robotem do oczekiwanego
potozenia/punktu, nastepnie korzystajac z przycisku (4) skopiowaé aktualng pozycje i
nacisngc¢ przycisk (5). Procedure powtdrzy¢ dla wszystkich potozen/punktow.

Przeprowadzi¢ procedure kalibracyjna;
A. Na stole roboczym umiesci¢ tablice kalibracyjng. Tablice mozna tymczasowo
przymocowaé tasma, tak aby nie poruszyC jej w czasie kalibracji. Pozycja tablicy
musi by¢ identyczna w trakcie procedury kalibracji zaréwno robota jak i kamery

B. Umiesci¢ robota w pozycji HOME. Pozycja HOME jest neutralng konfiguracjg
wyjsciowg robota, od ktérej zaczynac sie bedag wszystkie wykonywane ruchy. W tej
pozycji robot nie powinien kolidowa¢ z zadnymi elementami otoczenia oraz nie
powinien znajdowaé¢ sie w polu widzenia kamery. Zapisz pozycje i przejdz do
kolejnego punktu.

C. Umies$¢ robota w pozycji OVER BOARD. Jest to pozycja nad plansza/stotem
roboczym. Wykonujac procedure podnoszenia przedmiotu robot przemiesci sie od
pozycji HOME do OVER BOARD, nastepnie rozpocznie wiasciwy proces chwytania
przedmiotu. W pozycji OVER BOARD konhcoéwka robocza powinna znajdowac sie
mniej wiecej na srodku planszy kalibracyjnej, okoto 20-30cm od powierzchni stotu
roboczego, a jej orientacja powinna by¢é mniej wiecej zgodna z orientacjg koncowki w
czasie podejmowania przedmiotu. Zapisz pozycje i przejdz do kolejnego punktu.
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D. W kolejnych 3 krokach wykonywana jest kalibracja robota wzgledem planszy
kalibracyjnej. Uzytkownik proszony jest o wskazania punktow PO, P1 oraz P2 na
planszy kalibracyjnej. W tym celu nalezy dojecha¢ KONCOWKA KALIBRACYJNA do
3 wymienionych powyzej punkiow, wtedy gdy w interfejsie uzytkownika pojawi sie
stosowny monit. Punkty PO, P1 oraz P2 zaznaczono na ponizszym rysunku. Zwro¢
uwage na orientacje planszy. Zapisz pozycje i przejdz do kolejnego punktu.
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E. W kolejnym etapie uzytkownik proszony jest o wskazanie potozen pojemnikow, do
ktérych majg zosta¢ odtozone sortowane obiekty. Liczba pojemnikdw i
odpowiadajgcych im potozen zalezy od konfiguracji srodowiska. Umies¢ robota nad
pojemnikiem z koncowkg skierowang zgodnie z kierunkiem chwytania. Zapisz
pozycje i przejdz do kolejnego punktu.

F. W przypadku konfiguracji oprogramowania do okfadania elementéw w listwie
odstawczej odstawczej (np. domino), uzytkownik zamiast wskazywaé kolejne
potozenia odstawcze zostanie poproszony o wskazanie $rodkowego punkiu w
koncowym (END) i poczatkowym (START) potozeniu odstawczym. Program na
podstawie informacji o liczbie punktéw odstawczych sam wyliczy pozostate
potozenia.

4. Kalibracja kamery wzgledem stanowiska wykonawczego

Kolejnym krokiem jest kalibracja kamery wzgledem stanowiska roboczego.:

A. Do kalibracji wykorzystywania jest plansza kalibracyjna - nalezy zwréci¢ uwage aby
zarowno w trakcie kalibracji robota jak i kalibracji kamery plansza znajdowata sie
doktadnie w tej samej pozycji. UmiesS¢ szachownice w ptaszczyZznie robocze;j.

B. Z menu Camera wybieramy Workspace calibration. Po wykonaniu procedury plansza

powinna zajmowac catg przestrzen okna i powinno zosta¢ usuniete znieksztatcenie
wynikajace z kata ustawienia kamery
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® O5RobotApp Config View Robot BRGAQ

ece Workspace calibration 05RobotApp
Get background
| Start | ’— I
Stop |
D ¢ P

Uzyj gestow
Click

C. Kolejnym krokiem jest pobranie modelu tta. W tym celu nalezy usungé¢ z pola
roboczego wszystkie elementy ruchome, ktére nie bedg wykrywane jako obiekty do
podniesienia. Plansza kalibracyjna takze powinna zosta¢ zabrana.

D. Z menu Camera wybieramy Get background.

& OSRobotApp Config View Robot BHGEH D
e e Workspace calibration 05RabotAPp

Get background

s

tart |
m S o @ e

G

Uzyj gestow

Click
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Obstuga programu

Po przygotowaniu plikow konfiguracyjnych XML zawierajgcych opis scenariusza,
mozliwe jest przeprowadzenie eksperymentu. Domys$inie program wczytuje plik config.xml
umieszczony w katalogu roboczym, wczytanie innego pliku mozliwe jest poprzez polecenie z
menu Config — Open lub poprzez podanie $ciezki do pliku konfiguracyjnego jako pierwszy
argument przy uruchamianiu programu.

Po uruchomieniu programu widoczna jest zaktadka z dziennikiem zdarzen, w ktérym
moduly umieszczajg informacje o postepach uruchamiania oraz ewentualne bfedy. Po
udanym uruchomieniu wszystkich modutéw program czeka 5 sekund, a nastepnie
przechodzi do zakfadki z obrazem.

Jesli plik konfiguracyjny zawiera poprawng kalibracje kamery i robota, mozliwe jest
natychmiastowe rozpoczecie eksperymentu. W przeciwnym wypadku konieczna jest
kalibracja opisana w punktach 4 i 5. Wyniki kalibracji mozna zapisa¢ do otwartego pliku
poleceniem Config — Save lub do nowego pliku Config — Save as... .

Przewidziano trzy podstawowe typy scenariuszy: sortowanie obiektdéw, ukfadanie
obiektow w sekwencje oraz kontrole wizyjna, opisane ponizej.

Sortowanie obiektow

Zadanie: Zadaniem jest dokonanie podziatu elementow ze wzgledu na wybrane kryterium.
Domys$iny widok aplikacji przedstawia wyprostowany widok na przestrzeh robocza, z
zaznaczonymi wykrytymi obiektami. W goérnej czesci interfejsu widoczne sg przyciski
odpowiadajgce przyjetym w pliku konfiguracyjnym kategoriom obiektow, nieaktywne w tym
widoku. Po prawej stronie widoczna jest legenda dostepnych gestéw, o ile wigczono je w
pliku konfiguracyjnym.
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@ O5RobotApp Config View Robot Camera BRGHEHD D R 0w T B WtL13.02 13:2855 L Q =
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Po wybraniu jednego z elementéw poprzez klikniecie wewnatrz otaczajgcego go prostokata,
okno przenosi sie do widoku pojedynczego elementu.

@ OS5RobotApp Config View Robot Camera BPRHGAEH? D % 0 T B WL13.02 13:2859 L Q =
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Korzystajagc z przyciskbw po prawej stronie, mozliwa jest korekcja biezacego widoku
(powiekszenie, przesunigcie, obrot). Po kliknieciu na jedno z pél odstawczych (przyciski na
gorze ekranu), do robota wystana zostanie komenda podniesienia elementu i odtozenia w
zaprogramowane miejsce. Widok powrdci do ekranu poczatkowego, a interfejs zostanie
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zablokowany na czas ruchu robota. Mozliwy jest rowniez wczesniejszy powr6ot do ekranu
poczatkowego przyciskiem “X” po prawej stronie.

Uktadanie obiektow w sekwencije

Zadanie: Zadaniem jest wybodr i odpowiednie rozmieszczenie elementéw w wybranych
polach odstawczych umieszczonych obok siebie. Zadanie zrealizowano na przyktadzie gry w
domino.

Widok domysIiny tego trybu jest analogiczny do trybu sortowania obiektéw:

@ O5RobotApp Config View Robot Camera BPHGHEHD D R 0 T B WL13.02 1411721 L Q =

e0e O5RobotApp

Uzyj gestéw
Click
()

W gérnej czesci widoczne sg puste pola odstawcze.

Po wyborze elementu mozliwe jest umieszczenie go w wybranym polu odstawczym. Element
zostanie umieszczony w wybranym polu w orientacji, w ktérej byt wyswietlany w momencie
wyboru, a na przycisku zostanie umieszczona ikona odtozonego obiektu.

Jesli pojemnos¢ dane pola odstawczego byla ustawiona na 1, pole zostanie zapetnione i
zdeaktywowane.
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@ O5RobotApp Config View Robot Camera
® 05RobotApp
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Widok przestrzeni roboczej oraz pola odstawczego

Kontrola wizyjna - lista kontrolna

Zadanie: Zadaniem jest przejrzenie obszarow kontrolnych umieszczonych w obrebie
ztozonego obwodu elektronicznego duzej skali. Wskazane obszary kontrolne muszg zostac
przez uzytkownika powiekszone, tak by byta mozliwos¢ odczytania oznaczeh uktadow
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scalonych. Nastepnie uzytkownik przeglada liste kontrolng i wybiera z niej oznaczenie ktére
wystepuje w polu obserwacji i na liscie kontrolne;j.

Domysiny widok przedstawia pelny widok obrazu. Po prawej dostepne sag przyciski
pozwalajagce na manipulacje powiekszeniem obrazu oraz (jesli wigczono ich obstuge)
dostepne gesty.

Uzytkownik powieksza, a nastepnie oznacza jeden z elementow listy kontrolnej przyciskami
na gorze ekranu. Poprawnie wybrane elementy zostajg podswietlone na zielono, btednie
wybory zaznaczane sg na rézowo.
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