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Cel pracy:

Wykonanie prototypu urzgdzenia w oparciu o
komputer RaspberryPi oraz kamere

Cele szczegotowe:

» Wykonanie projektu 3D urzgdzenia

 Budowa urzadzenia z wykorzystaniem druku 3D |
wycinania laserowego

* Implementacja systemu sterujgcego urzadzeniem

* Implementacja systemu prezentujgcego wyniki


http://www.agh.edu.pl/

Projekt 3D
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Wykrywanie okregow

Wykrywanie krawedzi metodg Canny’ego

Dla kazdego piksela obliczane pochodne Sobela x iy
Dla kazdego piksela obliczany lokalny gradient
Zwiekszenie wartosci kazdego punktu na linii gradientu

Dla kazdego z punktow o najwyzszej wartosci obliczana jest ilos¢ punktow
krawedziowych w kazdym promieniu.

Odlegtosc dla ktorej liczba punktow krawedziowych jest najwieksza przyjmuje sie
jako srednice okregu
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Kalibracja tarcz

AG H Mat dst = Mat(HEIGHT, WIDTH, src.type(});

Point2f inputQuad[4];

Point2f outputQuad[4];

Mat lambda(2, 4, CV_32FC1});

lambda = Mat::zeros(src.rows, src.cols, src.type());

inputQuad[@] = Point2f(points[@][e], points[@][1]);
inputQuad[1l] = Point2f(points[1][@], points[1][1]);
inputQuad[2] = Point2f(points[2][@], points[2][1]);
inputQuad[3] = Point2f(points[3][@], peints[3][1]);
outputQuad[@] = Point2f{e, @);

outputQuad[1] = Point2f({WIDTH - 1, 8);
outputQuad[2] = Point2f(WIDTH - 1, HEIGHT - 1);
outputQuad[3] = Point2f(@, HEIGHT - 1};

lambda = getPerspectiveTransform(inputQuad, cutputQuad);
warpPerspective(src, dst, lambda, dst.size());
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Odlegtos¢ od srodka

Punktowanie

Cwiartka uktadu
Kat miedzyrib
Wartos¢ punktowa

value
8.3

8.8
8.9
r.i
7.9

radius sinus
5.05371 0.890435
470106 0.872143
43382  0.89899
715122 0.349591
6.64078 0.316228

guarter
1

1
1
1
1

Pole
oceniane

Srednica

Tolerancja
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Tolerancja

10

0,5 mm
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20,5 mm

5

255 mm
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value radius sinus quarter M
8.3 505371 0890435 1 y

8.6 470106 0872143 1

39 43382  0.89399 1 INSERT INTO shots (value, radius, sinus, quarter)
VALUES (7.9, 6.64878, 0.316228, 1);

7.7 715122 0.349591 1

7.9 6.64078 0316228 1

“lvoid SaveResult(vector<double> strike) {

connection = mysql_init(NULL);

if (mysql_real_connect{connection, “sql3.freemysqlhosting.net™, "sql3278374", "FeXyUAJqum™, “sql3278374", 3386, NULL, @) == NULL) {
DisplayInfo("Database connection error!in™);

h

ostringstream strs;

string query = "INSERT INTO shots (value, radius, sinus, quarter) VALUES (";

strs << strike[a];

query += strs.str{) + ", ";

strs.str("");

strs << strike[1];

query += strs.str{) + ", ";

strs.str("");

strs << strike[2];

query += strs.str{) + ", ";

strs.str(™");

strs << strike[3];

query += strs.str{) + ");";

strs.str(™");

if (mysql_query(connecticn, query.c_str())) {
DisplayInfo("Result saved");
DisplayInfo(query);

h

mysql_close(connection);




Przesuwanie tasmy

Flwvoid RewindBelt() {

double proportion = HEIGHT / 188;

int distance = (HEIGHT - lastDetectedHole[1]) / proportion;
int rotationTime = 19888;

gpicPWM({SERVOL, 18);

gpioPWM({SERVO2, 18);

usleep({rotationTime*distance);

gpicPWM({SERVOL, 8);

gpilcPWM({SERVD2, B);
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Prezentacja wyniku

JS

Elektroniczny System Punktacji Strzeleckiej

Ostatni strzat:
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Numer

proby

o

Wartos¢ oczekiwana

9.0
10.0
10.9

0.0

9.5

8.5

7.5

7.0

5.0

Wartos¢ zmierzona

9.0
9.9
10.8
0.0
9.6
8.4
7.6
7.1
5.0
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Podsumowanie

» Wykonano projekt 3D urzgdzenia
» Na podstawie projektu zbudowano urzadzenie

» Zaimplementowano system sterujacy
urzgdzeniem, mierzacy wyniki strzatow oraz
prezentujgcy zarejestrowane wyniKi

» Przetestowano urzadzenie pod wzgledem
precyzji pomiarow

» Zrealizowano gtowny cel pracy




