
Opracowanie, budowa oraz implementacja 

systemu automatycznej punktacji wyników 

strzału z karabinu pneumatycznego

24.01.2019

Autor: Jan Dudek

Promotor: dr inż. Piotr Kustra

Recenzent: dr inż. Krzysztof Regulski



Motywacja pracy



Cel pracy:

Wykonanie prototypu urządzenia w oparciu o 

komputer RaspberryPi oraz kamerę

Cele szczegółowe:

• Wykonanie projektu 3D urządzenia

• Budowa urządzenia z wykorzystaniem druku 3D i 

wycinania laserowego

• Implementacja systemu sterującego urządzeniem

• Implementacja systemu prezentującego wyniki

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


Projekt 3D



Budowa urządzenia



Algorytm



Wykrywanie okręgów
1. Wykrywanie krawędzi metodą Canny’ego

2. Dla każdego piksela obliczane pochodne Sobela x i y

3. Dla każdego piksela obliczany lokalny gradient

4. Zwiększenie wartości każdego punktu na linii gradientu

5. Dla każdego z punktów o najwyższej wartości obliczana jest ilość punktów 

krawędziowych w każdym promieniu.

6. Odległość dla której liczba punktów krawędziowych jest największa przyjmuje się 

jako średnicę okręgu



Kalibracja tarczy



Punktowanie

1. Odległość od środka

2. Ćwiartka układu

3. Kąt między r i b

4. Wartość punktowa



Zapis wyniku



Przesuwanie taśmy



Prezentacja wyniku



Testy

Numer 

próby

Wartość oczekiwana Wartość zmierzona

1 8.0 7.9

2 9.0 9.0

3 10.0 9.9

4 10.9 10.8

5 0.0 0.0

6 9.5 9.6

7 8.5 8.4

8 7.5 7.6

9 7.0 7.1

10 5.0 5.0



Podsumowanie

» Wykonano projekt 3D urządzenia

» Na podstawie projektu zbudowano urządzenie

» Zaimplementowano system sterujący 

urządzeniem, mierzący wyniki strzałów oraz 

prezentujący zarejestrowane wyniki

» Przetestowano urządzenie pod względem 

precyzji pomiarów

» Zrealizowano główny cel pracy


