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Plan du cours

e Résolution

e Utilisation d’'un codeur incréemental
*Objets en rotation

* Principaux fabricants
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Param etres

e Définitions

= Deux resolutions sont a déterminer, la résolution
transversale qui correspond au calcul précédent et qui
determine le nombre de pixels nécessaire pour obtenir
une precision souhaitée et la réesolution longitudinale
qui est déterminee par la précision P que I'on souhaite
obtenir dans le sens du defilement a la vitesse V du
produit a inspecter avec un facteur de sécurité S.

= La resolution longitudinale correspond a une fréquence
F (nombre d’acquisitions par seconde) et répond a la
guestion : tous les combien de secondes faut-il faire
une acquisition pour obtenir la précision souhaitee ?
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Principe d 'acquisition

* ®

Résolution

Augmentation de V ou diminution de F
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Calcul de la fréequence ligne
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Calcul de la fréequence ligne

* Application numérigue :
=0=1mm
1 S=3
=V =10 m/mn
*Remarque :

=On utilise parfois la frequence pixel plutdt que la
frequence ligne . Par exemple, une camera linéaire de
2048 pixels et de fréquence pixel égale a 5 MHz
possede une fréquence ligne d’environ 2400 Hz :

1
m x 2048

= 244140625
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Calcul de la résolution du codeur

* Problématique

*|La taille du plus petit élément & dans le sens du
defilement depend de la vitesse. Si la vitesse varie au
cours du defilement, la précision varie également.

= Afin de disposer d’'une précision indépendante de la
vitesse, on utilise un codeur incremental qui declenche
I'acquisition des images-lignes. Ce codeur, couplé a
'arbre moteur entrainant le convoyeur, envoi N

Impulsions a la caméra pour un deplacement de Ad mm
du convoyeur.

d (mm) - S (lignes) SxAd Ad
Ad (mm) - N (ignesy ~NT &5 " p
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Déclenchement des acquisitions

eSignal de déclenchement d’acquisition des
Images-lignes
= _a caméra génere son propre signal de déclenchement
en mode « free running ».

= | a carte génere un signal de déclenchement interne de
frequence réglable par l'utilisateur et commande la
caméra. Le temps d’exposition est, soit définie par la
durée de I'impulsion généree par la carte, soit reglée
sur la caméra.
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Déclenchement des acquisitions

= |a carte génere un signal de déclenchement identique
au signal du codeur incremental auquel elle est reliee,

=lLa carte génere un signal de declenchement ré-
échantillonné en fonction du signal provenant du
codeur incremental auquel elle est reliee. Ce re-
échantillonnage permet dopérer a des fréquences
d’acquisition différentes que celles délivrees par le
codeur incrémental. La camera peut eégalement
travailler en mode free running a sa fréequence
maximale.
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Vitesse maximale

eCalcul de la vitesse maximale

*lLa caméra possédant une fréguence d’acquisition
maximale F ., la vitesse de deplacement du produit
défilant sous la caméra est limitée a V., afin que
toutes les images-lignes soient acquises.

max

F (ignes) - 1 (sec) - V (mm)

max maXx

N (lignes) - Ad (mm)

V max X d
= =
max N
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Résolution

direction transversale
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Cas d’un objet en rotation

//’—\\\ TxXP

Q (tour) - 1 (mn)

(mm) - 60 (sec)

2N / V (mm) - 1 (sec
N_© (mm) (sec)
| v QAxmTxd
= =
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= — =
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Avec un codeur :
\L/ N Sxmx®d m7TxO
= = =
i direction longitudinale SV = Fax T\ITT x®P
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Cameras

e Atmel
*Basler AIMEL

*Dalsa BASLER 7
*12S

e JAI - Pulnix m

eLord Ingénierie & 2S
T o )

.TOShiba = Tell See rheanﬁ@
QSOny SONY
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Cartes et cam éras intelligentes

*Bitflow BitFlow
e Cognex COGNEX

e Data translation DATATRANSLATION®
B0D-525-8528
*Euresys
£, 25
e Matrox Eggggxg I
e National Instrument J NATIONAL
xNSTRUMENTS
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