Systemet Puck-O-Vision anvands tillsammans med en webb-

-Vision

| Webbkamera

kamera, en robotarm, samt ett Air Hockey-bord for att lata >
manniska och maskin mota varandra i en match Air Hockey.

Datorseende

Systemet anvander sig av korrelation och
fargtroskling for att detektera och folja
nyckelpunkter i bilder fran webbkameran.
Nyckelpunkterna ar dels kalibreringspunk-
ter som anvands for att berakna transfor-
mation fran koordinater i millimeter pa
spelplanen till pixelkoordinater i bilden.

Vinklar pa robotarmen kan matas for att
gora det mojligt att automatiskt kunna ka-
librera denna. Pucken foljs genom bild-
sekvenserna for att systemet ska kunna
berakna slagriktningar och gora blockerin-
gar. For att systemet ska kunna rora sig
och se pa samma gang kors de delar som
utfor bildbehandling och de som kon-
trollerar robotarmen i separata tradar.

Anvandargranssnitt

For att visualisera webbkamerans vy samt
resultaten av tracking och morfologiska
operationer erbjuder Puck-O-Vision ett
anvandargranssnitt dar man aven kan se
och andra parametrar i systemet. Det gar
exempelvis att finjustera vilka fargvarden
som skall anvandas vid detektering av kali-
breringspunkter, robotarm samt pucken.

Den vanstra bilden visar webbkamerans
vy, samt de olika intressepunkter som de-
tekterats. Har syns aven en vektor som

ameraenh
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For att underlatta vidareutveckling av systemet ar det upp-
delat i fem delsystem som alla var for sig ar utbytbara mot

uppgraderingar.

Robotstyrning

For att styra robotarmen anvands tabeller
som mappar punkter pa spelplanen till
vinklar for robotarmen. Dessa tabeller
beraknas i forvag offline.
Efter att en punkt
over-

till

vin-

maste

klarna

oversattas

pulslangder for robotarmens
servon. Dessa interpoleras fram fran den
kaliberingsmatris som matts upp i bilder
fran webbkameran.
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Vinkelvdrden i den forsta vinkelmatrisen

Spellogik

En viktig del av systemet ar den del som
hanterar spellogik och darmed innehaller
systemets intelligens. Delsystemet imple-
menterar ett valdefinierat granssnitt for
att vara enkelt att byta ut och utveckla.

pekar i puckens nuvarande riktning. |
mitten ser man de framtrosklade bilderna
av pucken, och de fyra markeringarna pa
robotarmen. Det ar dessa som anvands
vid vinkelberakningarna nar robotarmen
kalibreras. Bilden till hoger visar en rod
markering for den nuvarande positionen
for robotarmen, och i blatt den position
som robotarmen ar pa vag mot. | gront
visas puckens position, foljt av ett spar i
avtagande gront for puckens positioner
den senaste sekunden.

Puck-O-Vision skapades varen 2008 i kursen TSBB5 | - Bilder och grdfik, projektkurs, CDIO av projektmedlemmarna:

Rikard Hedberg
Projektledare

Stefan Holmer

Kvalitetsansvarig

Gustaf Johansson

Dokumentansvarig

Testansvarig

Carl Ljungstrom Marcus Wallenberg

Designansvarig




