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Inom industrin anvinder man manga olika typer av ma-
skiner for att automatisera olika former av tillverkning.
For att styra dessa maskiner anvinder man olika typer
av industriella styrsystem, som kan ses som en typ av
datorer specialiserade for att kunna klara av de krav som
stélls inom industri samt for att kunna kommunicera
effektivt med varandra och andra typer av elektronisk
utrustning som anvénds i fabriker.

Bildanalys ir ett omrade inom matematiken som har
manga olika applikationer. Ett vanligt anvindningsom-
rade som de flesta minniskor har stott pa 4r ansiktsigen-
kinning, som nufortiden finns i de flesta kameror for att
dessa skall kunna fokusera automatiskt pa ansikten.

I detta examensarbete har ett labyrintspel baserad pa
en klassisk Brio-labyrint, fast i storleken 0,8 x 0,8 m,
utrustat med ett industriellt styrsystem fran ABB kombi-
nerats med en kamera fran Axis for att blir sjdlvspelande.
Labyrintspelet dr framtaget av konsultforetaget Alten
och illustreras figuren nedan.
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Det industriella styrsystemet anvinds for att styra tva
stycken motorer som kontrollerar hur labyrintens skiva
dr vinklad och darmed i vilken riktning som kulan rullar.
Kameran anvinds for att se var kulan befinner sa att den
automatiskt kan styras genom labyrinten medan hinder i
form av hal och viggar undviks.

For att kameran skall kunna se var kulan befinner sig
har en algoritm tagits fram. Denna algoritm bygger pa
nagot som kallas bakgrundssubtraktion, vilket innebar
att man genom att kénna till hur bakgrunden ser ut kan ta
bort denna fran en bild och ddrmed bara fa kvar en bild
av forgrunden som innehaller kulan och didrmed kulans
position. For att veta hur bakgrunden 4r uppbyggd an-
vénds en modell som automatiskt lér sig hur bakgrunden
ser ut allt eftersom bilder tas. Kameran fungerar dven
som en liten dator och algoritmen &r implementerad sa
att den kan koras direkt pa kameran.

De positioner som kameran méter skickas sedan via
ett nitverk till styrsystemet som anvénder sig av sa kal-
lad PID-reglering for att bestimma hur labyrinten skall
vinklas for att kulan skall rora sig till rétt position. PID-
reglering innebdr att man anvénder sig av avvikelsen
mellan kulans aktuella position och den position dit man
vill att kulan skall fardas for att bestimma hur snabbt
och at vilket hall vinklarna pa labyrinten skall &ndras.
Med hjélp av avvikelsen kan man dven forutspa hur ku-
lan kommer att fortsitta nir den ir i rorelse, sa att man
ddrmed hinner dndra vinklarna for att stanna kulan innan
den aker ner i ett hal. Genom att beskriva vigen genom
labyrinten med ett antal ihopkopplade punkter och styra
kulan stegvis genom dessa sa kan labyrinten spela sig
sjdlv.

Labyrintspelet dr tdnkt att kunna anvindas under més-
sor och liknande for visa hur man kan anvinda ett in-
dustriellt styrsystem med andra komponenter som inte
ofta anvédnds inom industrin. Labyrinten kan exempelvis
ocksa styras med en surfplatta (som i figuren nedan) som
vinklas likadant som man vill att labyrinten skall vinklas.
Det finns ocksa mojlighet att anviinda tva stycken surf-
plattor och lata tva personer samarbeta genom att styra
varsin riktning.

Att kombinera en kamera med ett industriellt styrsy-
stem kan ha ménga intressanta anvindningsomraden da
man kan anvinda bildanalys for att ta fram speciella al-
goritmer for att exempelvis kunna kiinna igen olika typer
av objekt samt hur de ir orienterade. Ddrmed far man en
sensor som kan ha méanga potentiella anvindningsomra-
den inom olika former av industri.



