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NI Vision - Uvod

= NI Vision predstavalja biblioteku funkcija za obradu slika, lokaciju objekata i
identifikaciju objekata i merenje objekata.

= Funkcije su dostupne u LabVIEW, ali se mogu pozivati i iz drugih programskih jezika
kao Sto je C++.

= NI Vision Assistant je aplikacija za brz razvoj Machine Vision (MV) algoritma i
sastavni je do NI Vision modula. lako je nezavisna aplikacija, moze se pozvati i iz
LabVIEW koris¢enjem c¢arobnjaka Vision Assistant, koje na nalazi na paleti,
Vision and Motion » Vision Express.
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L ision Express
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= Podpalete NI Vision modula: “,
= Vision Utilities — manipulacija i prikaz slika, : ¥
= |mage Processing — obrada, filtriranje i analiza slika, g
i
= Machine Vision — izvrSavanje jednostavnih MV zadataka. P{I}h




NI Vision — Vision Utilities

Image Management — Grupa funkcija za upravljanje sa slikama — kreiranje i
oslobadanje memorijske lokacije slike (dispose); podesavanje/ocitavanje
(set/get) atributa slika kao Sto su veli¢ina i ofset; kopiranje slika; napredne
funkcije za promenu velic¢ine ivice slike i1 dobija pointera na sliku.

Files — funkcije za ¢itanje 1 upis slika na disk, u razli¢itim formati, kao |
Citanje podataka o slikama koje su upisana na disk (zavisi od formata
slike).

External Display — funkcije kojima se kontroliSe prikaz slika u posebnom
prozoru (ne na Front Panelu):

— Ocitavanje/podesavanje atributa spoljasnjeg prozora kao Sto su
veli¢ina, pozicija, zoom faktor,...

— Dodela palete boja eksternom prozoru,
— PodeSavanije i koris¢enje kontrole za navigaciju slika,

— PodeSavanje i koris¢enje alata za definisanje ROl (region of interest)
slike,

— Detekcija iscrtanih elemenata na eksternom prozoru od strane
korisnika,

— Dobijanje informacija o karakteristikama ROI-a koje je iscrtao
korisnik.




NI Vision — Vision Utilities

= Region of Interest — programska manipulacija ROL.

< |Image manipulation — grupa funkcija kojima se menja prostorni y
sadrzaj — resampling slike, izdvajanje dela slike, rotacije, pomeranje , ™

pretvaranje kruznog segmenta slike u pravougaoni, manipulacija sa
clipboard-om.

= Pixel Manipulation — funkcije za modifikaciju individualnih piksela u
slici. Ocitavnaje/dodela vrednosti pojedinacnog piksela, piksela duz & '
vrste ili kolone, svih piksela u slici, kao i konvertovane slike u 2D niz
I 2D niza u slika.

= Overlay — iscrtavanje osnovnih geometrijskih figura na slici (tacka,

linija, trougao, krug, pravougaonik, kruzni isecak, sa moguénoséu E"
ispune) bez modifikacije stvarne vrednosti piksela Sto moze biti
korisno za prikazivanje rezultata obrade i analize slike.




NI Vision — Vision Utilities

e (Calibration — funkcije za prostornu kalibraciju slike, kako bi se

ostvarila veza piksel/mm i odredila tacno merenje objekata. Postoje
I funkcije za ispravku distorzije sociva, ako i promenu perspektive
slike. Za konverziju perspektive koristi se slika mreze crnih krugova
na beloj pozadini.

Color Utilities — Pristup kolor informacijama slike, izdvajanje kolor
ravni, zamena pojedinih kolor ravni, konverzija iz jednog u drugi
kolor sistem, konvertovanje slike u niz 1 obrnuto,
ocitavanje/promena vrednosti piksela.

= Vision RT - grupa funkcija koja omogucava rad sa Real-Time (RT)

modulima (kao sto je NI CVS — Compact Vision System). Funkcije za
prikaz slike na Video Out konektorima RT modula, slanje slike preko
mreze i podeSavanje stepena kompresija pri slanju slika.
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NI Vision — Image Processing

Processing — funkcije za obradu crnobelih i binarnih slika. Operacije
treshold, lookup, watershed, manipulacija sa kontrastom, invertovanje.

Filters — funkecije za filtriranje slike — uklanjanje Suma, detekcija ivica,
definisanje korisnickih konvolucionih filtara.

Morphologu — morfoloSke operacija na crnobeloj binarnoj slici
(erozija, dilatacija). Obrada binarnih slika — uklanjanje malih
objekata (posledica Suma), popunjavanje Supljina, odredivanje
minimalnog konveksnog poligona (convex hull), uklanjanje objekata
koji dodiruju ivicu slike.

Analysis — grupa funkcija za analizu sadrzaja crnobelih 1 binarih
slika. Informacije dobijene na osnovu histograma, statistike na
osnovu raspodela vrednosti piksela duz 1D linija u crnobeloj slici.
Detekcija i analiza objekata u binarnoj slici (povrSina, momenti,
perimetar,...).
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NI Vision — Image Processing

e Color Processing — analiza i obrada kolor slika. Histogrami kolor
slika, lookup, modifikacija osvetljenosti (brigthness) i kontrast, gamma
corection, threshold na kolor slikama. Poredenje kolor informacija sa
razli¢itih delova slike, color matching.

e QOperators — grupa funkcija za izvrSavanje osnovnih aritmetickih i
logickih operacija nad slikama

= Frequency Domain — obrada i analiza slika u frekvencijskom domenu.
Konverzija slika iz prostornog u frekvencijski domen i obrnuto.
Omogucene su osnovne aritmeticke operacije nad slikama u
frekvencijskom domenu, kao i filtriranje u frekvencijskom domenu.
Takode, moguca je ekstrakcija/promena faze, amplitude, realnog ili
imaginarnog dela u kompleksnoj slici.




NI Vision — Machine Vision

¥
= Select Region of Interest — izbor ROI alata i iscrtavanje ROI na slici, %
informacije on iscrtanom ROI uz minimalno programiranje.

= Coordinate System — grupa funkcija za odredivanje koordinatnog ;
sistema u slici na osnovu detekcije ivica ili pronalazenje ta¢no E
definisanog objekta (pattern matching). Pronadeni koordinatni sistem
moze se upotrebiti u drugim funkcijama MV palete.

e Count and Measure Objects — funkcije za threshold slike i izdvajanje

. F
objekata iz pozadine, a zatim merenje definisanih karakteristika E.‘
izdvojenih objekata. Moguc¢nost ignorisanja nezeljenih objekata na
osnovu definisah karakteristika.

= Measure Intensities — grupa funkcija za merenje intenziteta piksela ¥

I/ili odredivanje statistickih karakteristika duz linije ili unutar {;}
pravougaonog regiona u slici.




NI Vision — Machine Vision

= Measure Distances — grupa funkcija za odredivanje rastojanja, kao Sto 'l‘ |'

je minimalno ili maksimalno horizontalno rastojanje izmedu
vertikalnog orjentisanih ivica. Sli¢no i za vertikalni pravac.

b
e Locate Edges — funkcije za lokaciju vertikalnih, horizontalnih ili .pt
kruznih ivica.

= Find Patterns — grupa funkcija kojima se uci algoritam da bi potom 4
mogao da pronalazi objekte (obrasce) u slici.

= Searching and Matchine — kreiranje i pronalazenje obrazaca u kolor ili :
crnobeloj slici. Postoji 1 grupa funkcija za pronalazenje Q
predefinisanih objekata u binarnoj slici.

e Caliper — grupa funkcija za detekciju ivica duz razlicitih profila u
slici. Pronalazenje ivica duz linije; duz grupe paralelnih linija u z
pravougaonom regionu (rake); duz grupe koncentri¢nih kruznih iz
segmenata unutar kruznog regiona (concentric rake); ili radijalnih
linija iz istog centra unutar kruznog regiona.




NI Vision — Machine Vision

= Analytic Geometry — izvrSavanje operacija analiticke geometrije nad —t
grupom tacaka u slici. Fitovanje linije, kruga ili elipse. Odredivanje E
povrSine poligona koga definiSu izdvojene tacke. Izracunavanje
rastojanja izmedu tacaka. Odredivanje ugla izmedu linija koja

definiSu date tacke. Pronalazenja preseka dve prave, simetrale ugla

izmedu dve prave, definisane zadatim tackama. Tacke mogu biti i

rezultat obrade.
e OCR - Optical Character Recognition u regionu slike.

= Classification — grupa funkcija za klasfikaciju binarnin objekta na
osnovu oblika i definisanog Feature Vector.

|-

= |Instrument Reader — funkcije koje ubrzavaju razvoj algoritama za
ocitavanje sa sedmosegmentnih displeja, analognih meraca, 1D i 2D |%f
barkodova. L

= Inspeciton — grupa funkcija za poredenje slike sa golden template b
slikom (golden template — slika idealnog proizvoda). &




Vision Assistant

= Aplikacija koja omogucava brz razvoj algoritma.

Y v Rl | e s Ghe . A DL e E e
File Edit Image Color Grayscale Binary Machine Vision Identification View Tools Help

Slika IR o [ocarsinages | mrovse imsces | Processimages
koja se

trenutno\'\

obraduje

Rezultat
trenutnog
koraka
obrade nad
pocetnom
slikom

CIRNENCIESEY

[ 0 of D

IE‘ Histogram: Counts the total number of =

pixels in each grayscale value and graphs it.
Line Profile: Displays the grayscale

52| distribution along a line of pixels in an
image.

—#] Measure: Calculates measurement statistics
_g associated with a region of interest in the
image.

3D View: Displays the light intensity ina
@ three-dimensional coordinate system,

Brightness: Alters the brightness, contrast,
Bl nd gamma of an image.

Set Coordinate System: Builds a coordinate
_I_., system based on the location and

arientation of a reference feature. i

254330 1K 1

Dostupne funkcije _ _
razvrstane po Koraci algoritma
kategorijama
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W NI Vision Assistant

File Edit Image Color Grayscale Binary Machine Vision Identificaton View Tools Help

Acquire Images Browse Images | Process Images | @ |

SL1.png - RGB (32 bits) - 207x297
el «[rmle]s]
|] 1 of 1

| P i
k3 I} 22
worme] BEsic Morphology: Madifies the shape of &
& binary objects in an image.
Adv. Morphology: Performs highdevel
operations on blobs in binary images.
Particle Filter: Removes or keeps particles
*E| inan image as specified by the filter ariteria.

Binary Image Inversion: Reverses the
=]

297097 24 |

dynamic of an image containing two :

different arayscale populations, ¥ | =3t =g | . | | | =]
S DS 1] = e X|8|

Particle Analysis: Displays measurement

results for selected partide measurements

performed on the image. @ @+ [Btas ] (®] ] ™ @ @

Shape Matching: Finds objects in an image
matt:re IShtaEDEd like: the object specified by Original Image Color Plane Extraction 1 Lookup Table 1 Filters 1 Operators 1 Threshold 1 Adv. Morphology 1 Adv. Morphalogy 2
e template.

Circle Detection: Finds the center and
radius of droular partides in an image. .
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Vision Assistant — uc¢itavanje slike sa kamere

= Moguc je rad sa slikom snimljenom na disk ili sa slikom dobijenom sa kamere.

=B (<2 BB O
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Browse Images Process Images C@ |

Acquire Image: Acquires an image from the
selected camera and image acquisition
board.

Acquire Image (IEEE 1394 or GigE):
Acquires an image from the selected 1394
or GigE camera,

Acquire Image (Smart Camera): Acquires
an image from the selected smart camera.

Acquire Image (RT): Acguires an image
from the selected camera and image
acquisition board,

Simulate Acquisition: Simulates the
acquisition of images by reading images
from files.

-~

Bilo koja kamera sa kojom
LabVIEW komunicira puten
— IMAQdX biblioteke (sve
kamere koje se “vide” iz
Vision Acqusition Express VI)




Vision Assistant — uc¢itavanje slike sa kamere

Binary Machine Vision Identificstion View Tools Help

Edit Image

%g_%._ir f»‘lﬁ|ﬁ>| __._I

| Acquire Images | Browse Images | Process Images |

[ Ty

140420225917012.3pd - RGE {32 bits) - 640x430
[l «JrImle o]

[ 2 of 2

Acquire Image (IEEE 1394 or GigE) Setup

Main Attributes

][] (2] (] =

Target
|This Computer E”

Devices

IEEE 1354 Video Mode
6400480 YUY 2 30.00fps (=]

B40:480 1% [219.39]
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Vision Assistant — primer 1.

= Ispitivanje da li su automobilski osiguraci prisutni i da li su na ispravnoj lokaciji.

= Koristi se color matching funkcija da bi se izvrSilo poredenje kolor informacije za
poziciju osiguraca sa ocekivanom bojom osiguraca za tu poziciju.

= Za posmatrani osigurac definiSe se region u kome se o¢ekuje da ¢e biti pronaden.

= U ovom primeru posmatra se osigurac vrednosti 20 koji se nalazi u donjem redu na
srediSnoj poziciji.




Vision Assistant — primer 1.
= Podesavanje funkcije Color Matchine za osigurac vrednosti 20.

Main  Template

Template Image E |I:I '®
Template Size 287677
Width: 38 I2.bit RGE image
Height: 119 W
Y. 0
Color Sensitivity
| Low 3
5at, Threshold
| o |
Template Path
C:\Users\great wall\Desktop\fuse20.png -
Create Template F
Lok | [ cone |

Color Matching Setup

Main | Template Settings
1. Select the region(s) of the image to be inspected. = '
Use the <Ctrl > key to draw mare than one ROL l i ! = Earesl

2. Match the colors. A score of 0 means no match.
A score of 1000 is a perfect match of the colors,

3. Adjust the Minimum Match Score,

Minimum Match Score 750 % <_ Deflnlsanje bOJe kOJe Je pOtrebnO
Color Spectrum - Low Sensitivity pronaéi i tOleI'anCije
Definisanje oblasti u kojoj se vrsi
poredenje.




Vision Assistant — primer 1.

= Kreiranje VI.

Tools » Crate LabVIEW VI...
Izbor kontrola i indikatora za svaku Color Matching funkciju.

y LabVIEW VI C
Select the controls and indicators to create on the front panel of the VI.
Controls Indicators

=+ Osigurac 20 - = Osigurac 20 -
-.[¥ ROI Descriptor ..[¥ Match Flag
[T Minimum Match Score .. [ Match Score
[T Match Saturation Threshald
.. Color Spectrum
=
Back Mext
E_"\.




Primer 1 — Dorada u LabVIEW

= Zatestiranje algoritma dobijenih iz Vision Assistant koristiti Interface.vi

I#I [1] "Irage Path": Value Change "H

Irnage Path

T}pr Fath|

Time =
CtIRef Tmagel-IMAG
OldVval
MewWal

IMAQ




Primer 1 — Dorada u LabVIEW

= lako u Vision Assistant sabloni definisani kao slike, u LabVIEW od njih se formira
kolor histogram.

NATIONAL =
meumzm NTSC

TR Sorwrre i1 e [sirumenr mo

T e e e e
f o =9

oo 1
g 9 10 11 12 13 14 15

[ |
01 2 3 4 56 7




Primer 1 — Dorada u LabVIEW

< Promena indikatora rezultata na LED indikator.
= Potrebno je dodati iscrtavanje rezultate (zeleni ili crveni pravougaonik) nakon poziva

funkcije Color Matching.vi. \
Image Cut

Result 1] Contours @ -
— wt O ==|->|Coord|nate5|—

wmd O

4 Default

ROI Descriptor (Osigurac 20) Match Flag (Osigurac 20)

- fire])

IMAQ ColorMatch

i error out

Image In

2




Primer 1 — Dorada u LabVIEW
= Finalni izgled aplikacije rmage Path

—
Path];

=
IMAQ

RGE (U32) =

IMAQ

HEGB (U32) vI—I

569411 0.5X 32-bit RGB image 78,76,77 (0,0

=E+E

Image

]

ST '
| |:||| .......... Lﬂesult

565x11 0.5% 32-bit RGB 78,7677 (0,0)




Primer 1 — Domadi

= U slucaju pomeranja postolja sa osigurac¢ima ili promene orjentacije, funkcija Color
Matching ne moZe da odrediti prisustvo osiguraca.

= Napraviti aplikaciju koja odreduje broj prisutnih osiguraca vrednosti 25.
= Kaoristiti funkciju Color Pattern Matching.

| Main Template

Template Image
p - 2 Template Size
Width: 31
Height: 113
Match Offset
x [ o ¢
¥ 0 |
Ignore Bla

Main | Template Settings
[ Load from File ] Sat. Thres _ =
Number of Matches to Find Z
Minimum Score 70 B
Color Score Weight [ :l[JD,D C
Color Sensitivity | Low Sensitivity  w]
Search Strategy Cpljs_e_rvaig'\_re Z|

sub-Pixel Accuracy [

search for Rotated Patterns
a0

-180 degreesz -= Max 180  degrees

5 yma|
= Angle Range +/- | 180 14
(degrees) T
0
Mirror Angle [

degrees -> Max 360 degrees




Vision Assistant — primer 2.
= Inspekcija automobilskih svecica — merenje dimenzija.
= Funkcije Edge Detection i Caliper.

Main  Edge Detector '

Edge Detector |  Simple Edge Tool [ =)
Look For [ AII Edges El
Level Type Threshold Level
@ Absclute Value 128

() Relative Value

Line Profile

255+, - 100 L ]
200+ i Caliper
-850 &#
100+ Step Name
a- B :Dimenzije

Geometric Feature: :|
Distance :I .

Available Points
O 1-Horizontalna Ivica - Edge 1
[ 2- Horizontalna Ivica - Edge 2

Edges Found: 2

Main  Edge Detector

| »

Edge Detector | Simple Edge Tool E| 0 3- Vertikaina vica - Edge 1 |E
Lok For AIIEdges El J 4 Vertkalna ivica - Edge 2 ==
Select 2 points.
Level Type Threshold Level
(@) Absolute Value (128 K
() Relative Value
Line Profile Reset Select Al [ oK ] [ Cancel ]
255 —rrye = 100
200 i m
I-s0
L Results ...
0- = Distance (1,2) Measure 1:Distance.Dist, = 94,53 pixels
Distance (4,5) Measure 2:Distance.Dist. = 42,82 pixels

Edges Found: 3




Primer 2 — Dorada u LabVIEW

= Realizovati aplikaciju koja za date dimenzije rastojanja odreduje da li je automobilska
svecica ispravna.

[ [1] "Image Path": Value Change v

Vert, Meas,
PSGL |




Vision Assistant — primer 3.

= Brojanje Celija u slici.




Vision Assistant — primer 3.
« Korak 1 — low-pass filtriranje Gausovim filtrom 5x5.

Filters Setup
Filters

Step Mame

|Low-pass Gauss

| Smoothing - Median @

I Edge Detection - Laplacian

Kernel Size
5x5
Filter Size X
3 -
Filter Size
3 =
Tolerance %
| 50 R

= Korak 2 - high-pass filtriranje 3x3 korisni¢kim filtrom.

Filters Setup

Filters

Step Mame

T
2
4
2
L

S SR = R

-hmam-b

[ R S =« R R ]

[N S R

&

|I—ﬁgh~pass Custom

Kernel Size

Filter Size X
3 =

-1 ]-1]-1

119 |1

i]-1 |1

|




= Korak 3 —threshold (kreiranje binarne slike) Auto: Metric — maksimizacija izraza:

i=k
Zh{r‘}|u—pl]| .

i=N=1

Zh{:’ﬂu’—,uz]

Main  Threshold | ‘.:l

- i=1 i=k+1
Threshold Type Look For | Dark Objects El —— \ -

Auto Threshold: Entropy 1 @ @ F

Auto Threshold: Moments "

Auto Threshold: Inter Yariance

e e o
_ )% g o 2= -~
s . :() : - X .
o o el
= Korak 4 — MorfoloSka operacija zatvaranje (closing — prvo dilatacija, pa erozija)
rezultuje popunjavanje malih pukotina.

Morph
Basic Morphology | —
Step Name
Clossing

Close objects

Gradient In -
Size Structuring Element
EEE
3x3 [ |...
(1 1]
Square Hexagon




= Korak 5 - fill holes (popunjavanje unutrasnjosti kontura)

Advanced Morphology | ﬂ IL
Step Mame
Fill hales
Remove large objects
Remaove border objects .

=« Korak 6 — remove border objects — uklanjanje objekata koji dodiruju ivicu slike.

ml »

Advanced Morphology I ﬂ |I|

Step Name

Remove borders ohjects

B - -
R :

m| s

4




anprmers

= Korak 7 — particle filter (uklanjanje/zadrzavanje objekata).

Particle Filter | B "lEl

Step Mame  |Partide Filter

= Korak 8 — particle analysis — vrse se merenja za svaki pronadeni objekat. Korisnik moze
odrediti koja ¢e merenja biti izvrSena.

Particle & Holes' Area

"
Holes' Area = |
Convex Hull Area

Parameter Range

* Pixels
" Real-wWorld

Minimum Value 0

Ak || (4

Maximum Yalue 10

[ Exdude Interval

Current Parameter Actian
Minimum Value 1 @ Remove
Maximum Value 2509 KEED
Mean Value 77,916199 Reset

= e Center of Mass X ¥ pixels real-world &
> |
e ata | + Center of Mass ¥ [ pixels real-world
Step Mame First Pixel X ¥ pixels real-waorld
Partide Analysis First Pixel ¥ ¥ pixels e i
Bounding Rect Left ¥ pixels real-world
b gttt kS Bounding Rect Top ¥ pixels real-world
Bounding Rect Right ¥ pixels real-world
Connectivity 4/8
Bounding Rect Bottom [V pixels Fes b B
[ show Labels

Select Measurements




Vision Assistant — primer 4.

= Iscrtavanje kontura oko svakog objekta pri ¢emu se objekti preklapaju.




Vision Assistant — primer 4.

= Korak 1 — Image buffer — Copy (pocetna slika se kopira)
Image Buffer 3 Ly ¥

e Korak 2 — low-pass filter — median.

Filters Setup
Filters @

Step Name
|Smooﬂ'1'tng - Median |

&

Edoe Detecton - Lapiacn = e Korak 3 — high-pass filter.
Edge Detection - Diff. -
Kernel Size Filters Setup
3x3 [w] g [o |o ==
Filter Size X o |o |o .
- Bl \Convelution - Highlight Details |
Filter Size Y
Tolerance % Convolution - Custom
s0 e =
Kernel Size
& |t [

Filter Size X -1 |-1

Step Mame

|CD|J"_J' Imagel |

Operation Image Buffer

@) Store
i) Retrieve Buffer # 2: -empty -




e Korak 4 — threshold.

Main  Threshold I

Threshold Type Look For | Dark Objects El

Auto Threshold: Clustering
Auto Threshald: Entropy

Auto Threshold: Moments

s

« [m

« Korak 5 —advanced morphology — remove small objects.

Advanced Morphology I

Step Mame
Remove small objects

Dl

Image Source

I fabl S
Remove large objects

ml »

|

« Korak 6 —advanced morphology — separete objects.

Advanced Morphology I

Step Name
Separate objects

Convex Hull
Skeleton
Size Structuring Element
[11]
5%5 [] IIIII!
) EEEE.
Iterations EEEEE
ENE |

2

Dl

: S
At =

4
p 8

«®
3

e
¢ o
L




= Korak 7 —advanced morphology — label objects.

D1
= Korak 8 — basic morphology — gradient out — konture objekta Sirine 1 px.

= | HDFPH -
’ —E

Advanced Morphology I

Step Mame
Label objects

»

Separate objects

Distance

4 [m

Step Mame
Gradient Cut

Gradient In

.-:.I' S s S T
Auto Median
Thick -

= Korak 9 - operators — multiplay constant.

Operators I E_:::_

Step Name
Multiply Constant

Add -
Subtract E

i

RO L
Divide

@ Constant 255,00 &
Image




Vision Assistant — primer 4.
= Korak 10 — operators — add buffer — finalni korak — dodavanje kotura objekta na pocetnu

sliku.

Operators Setup
Operators

Step Name
\Add Buffer |

Image Source -

Buffer #2: -empty - (=]
Buffer # 3: -empty -
_Buﬁ‘er #4 -empty - -

[




Vision Assistant — primer 5.

= Kalibracija Burdonove (Bourdon - pretvarac za merenje pritiska). Savijanje Burdonove
cevi srazmerno je pritisku. Na osnovu rastojanja izmedu dve karakteristicne tacke
moguce je odrediti pritisak unutar cevi.




Vision Assistant — primer 5.

= Podesavanje Pattern Machting funkcije za slobodni deo Burdonove cevi.

e

: Main

Template Image

Template lSetﬁngs I

MNew Template
Edit Template
Load from File

= Podesavanje Pattern Machting funkcije za osnovu Burdonove cevi.

Template Size
Width: 14
Height: 15
Match Offset
X o .
o 0 =

‘\Data I'\Mastaval,

OLMSWI'\Bourdon',
pokretni_deo.png

Main  Template |5ettings |

Template Image

Mew Template

Template Size
Width: 42
Height: 41
Match Offset
kS 0 &
¥ o0

Load from File

o

M:\Data I'\Nastaval -
OLMSWI\Bourdon
osnova.png

-

-

=

il 1414x350 4X 8-bit image 251

¥ NIVision Template Editor - Select Template Region

414x350 8X 8-bit image 33 (246,332)

i

B

< Previous [ MNext >> ]

.
Em\frsian Template Editor - Select Template Region (oo ]
-Ile
o
<]

(394,185)

Finish




Vision Assistant — primer 5.

= Merenje rastojanja izmedu pokretnog dela i osnove Burdonove cevi funkcijom Caliper.

Caliper |

Step Mame Results ...
Rastojanje Distance (1,2) || Measure 1:Distance.Dist, = 171,70 pixels

Geometric Feature: :‘
Distance ﬂ b

Available Points

4 2-Osnova - Match 1

Select 2 points.

= Realizovati VI u LabVIEW za testiranje ostalih slika.




