CWICZENIA LABORATORYJNE Z PRZEDMIOTU "MASZYNY DO UPRAWY ROLI | SIEWU"

Okreslanie typu i rodzaju powierzchni roboczej korpusu ptuznego

A. Celem ¢éwiczenia jest zapoznanie studentéw z optyczna metoda identyfikacji typu i rodzaju
powierzchni roboczej korpusu ptuznego.

B. Stanowisko badawcze

Stanowisko pomiarowe do odwzorowania geometrycznych parametrow korpusu ptuznego sktada sig

ze stotu, na ktoérym znajduje si¢ wypoziomowany korpus ptuzny, z PC1 i rzutnika multimedialnego

na statywie, kamery przemystowej ze ztaczem Fire-Wire oraz z wegielnicy. Po wykonaniu fotografii

cyfrowych nast¢puje identyfikacja parametrow geometrycznych powierzchni roboczej korpusu ptuga

w komputerze PC2.
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Rys. 1. Schemat stanowiska do odwzorowania geometrycznych parametréw korpusu ptuga: 1-

kamera, 2 - badany korpus ptuzny, 3 - stét, 4 - element poziomujgcy, 5- rzutnik multimedialny.

C. Przebieg ¢wiczenia

1. Uwaznie wystucha¢ teoretycznego wprowadzenia do ¢wiczenia przedstawionego przez
nauczyciela.

2. Przygotowaé stanowisko pomiarowe.

3. Wyznaczy¢ wymiary B,H,L (rys. 2,3) korpusu ptuznego przy uzyciu linialu pomiarowego.
Wyniki wpisa¢ do tabeli 1.

4. W programie Excel przygotowac do emisji czarne obramowanie tabeli 25wierszy x 40 kolumn.

5. Rzutnikiem multimedialnym skierowac tabelg na korpus pluzny w rzucie czotowym. Przy
uzyciu zoomu rzutnika oraz suwaka zoomu w programie Excel wyregulowa¢ dtugos¢ boku

jednego pola tabeli t=25mm. Do regulacji wykorzysta¢ kwadratowy szablon o boku t=25mm.



6. Wypoziomowac rzutnik tak, aby dolna krawedz emitowanej tabeli pokrywata si¢ z ostrzem
lemiesza, za§ pionowa prawa krawedz byta styczna z dolna cze$cia krawedzi bruzdowe;.

7. Wiaczy¢ PC2 i w programie Vision Builder wykona¢ nastawy kamery: przystong, czas, filtry,
ostros¢, zoom itp. W razie potrzeby skorzystac z instrukcji obstugi kamery.

8. Skontrolowa¢ potozenie kamery przy uzyciu wegielnicy i kolejno wykonaé zdjecia korpusu w
rzucie bocznym, poziomym i czotowym. Oceni¢ jako$¢ poszczegdlnych zdje¢ a wybrane
zachowa¢ w pamigci PC2.

9. W programie Vision Builder zrealizowac przygotowany skrypt do obrobki obrazu korpusu
ptuga. Postgpowac zgodnie ze wskazowkami w pliku ,,Help” i zaleceniami nauczyciela.

10. Przeprowadzi¢ kalibracjg obrazu korpusu ptuznego (rys.5.). Wykorzysta¢ zmierzone wartosci B,
H, L.

11. Wyznaczy¢ katy ®, i a, wyniki zapisa¢ w tab. 1 (rys.6).

12. Wydrukowa¢ zdjecia trzech rzutéw i ponumerowac wszystkie warstwice (przyktad rys. 2, 3 i 4).

13. Przeprowadzi¢ analiz¢ uzyskanych wynikow i na ich podstawie okresli¢ typ oraz rodzaj

odktadnicy.

Tab. 1. Wybrane parametry geometryczne korpusu ptuznego
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Rys. 2. Rzut czotowy powierzchni roboczej korpusu ptuznego
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Rys. 3. Rzut boczny powierzchni roboczej korpusu ptuznego
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Rys. 4. Rzut poziomy powierzchni roboczej korpusu pluznego
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Rys.5. Okno kalibracji w programie Vision Builder
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Measure Intensity: Measures the intensity
B i af a region of interest in the image.

Measure Colors: Measures the calar of a
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Rys.6. Menu opcji pomiarowych programu Vision Builder

D. Opracowanie sprawozdania

Sprawozdanie powinno zawierac:

- tabele 1 z wynikami pomiarow,

- rzuty powierzchni roboczej korpusu pluznego wraz z opisem warstwic,
- identyfikacj¢ typu i rodzaj odktadnicy wraz z uzasadnieniem,

- wnioski.
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Instrukcja obstugi kamery Sony DFW-VL500



