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ЗАДАЧА

РЕШЕНИЕ

КОМПОНЕНТЫ ПРОГРАММНОАППАРАТНОГО КОМПЛЕКСА

Автоматизация процесса идентификации осей колесных пар на участке выходного контроля по нанесенным на них двумерным кодам. 
Система должна обеспечивать автоматический поиск, считывание и распознавание двумерного кода, нанесенного на ось методом кернения. 
Результат распознавания должен автоматически предаваться установке ультразвуковой диагностики как идентификатор контролируемого объекта.

Идентификация осей колесных пар 

Ус та нов ка пред наз на че на для иден ти фи ка ции 
осей, по сту па ю щих на пост уль т ра зву ко вой ди а
гно с ти ки уча ст ка вы ход но го кон тро ля про из вод
ст ва. Осо бен но с тью дан ной ус та нов ки яв ля ет ся 
пол но стью ав то ма ти зи ро ван ный про цесс по ис
ка, счи ты ва ния и рас поз на ва ния мар ки ров ки.
Мар ки ров ка на но сит ся на оси в про цес се 
из про из вод ст ва ме то дом кер не ния. Для мар ки
ров ки ис поль зу ют ся DMC ко ды с ма т ри цей  
18 на 18 то чек и дли ной сто ро ны 15 мм. Пе ред 
на не се ни ем мар ки ров ки на бо ко вой сто ро не 
оси фре зе ру ет ся «лы с ка» глу би ной 1 мм  
и ди ной 30 мм, за тем при мер но в се ре ди не 
«лы с ки» вы би ва ет ся код. По ло же ние мар ки ров
ки по дли не оси мо жет ва рь и ро вать ся в за ви си
мо с ти от ти по раз ме ра.
Для ре ше ния по став лен ной за да чи бы ло ре ше
но раз де лить про цесс иден ти фи ка ции на три 
эта па. На пер вом эта пе про из во дит ся по иск 
«лы с ки» в за дан ной об ла с ти на бо ко вой по верх
но с ти оси.  
Для этой за да чи бы ло ре ше но ис поль зо вать 3D 
ка ме ру Ranger D50, про из вод ст ва ком па нии 
SICKIVP, с ши ро ко уголь ным объ ек ти вом 
от Schneider Optics и ли ней ным ла зе ром, про из
вод ст ва ком па нии Stocker Yale. Ка ме ру с ла зе ром 
ус та но ви ли на по движ ной ка рет ке, раз ме щен ной 
вер ти каль но над осью, та ким об ра зом, что бы 
ли ния, со зда ва е мая ла зе ром, бы ла бы на прав ле
на вдоль оси, а ка ме ра за хва ты ва ла всю об ласть, 
где мог ла бы рас по ла гать ся ис ко мая «лы с ка», 
и ме то дом ла зер ной три ан гу ля ции по лу ча ла про
филь по верх но с ти под ла зер ным лу чом. Ка рет ка, 
на ко то рой они ус та нов ле ны, мо жет пе ре ме щать

ся вер ти каль но, что бы обес пе чить по иск мар ки
ров ки на осях раз но го ди а ме т ра, а для уп рав ле
ния ша го вым при во дом вер ти каль но го пе ре ме
ще ния ис поль зу ют ся ла зер ный даль но мер, про
из вод ст ва SICK и ко т рол лер на ба зе плат фор мы 
NI cRIO про из вод ст ва ком па нии 
National Instruments. Этот же кон трол лер ис поль
зу ет ся для уп рав ле ния при во да ми про доль но го 
пе ре ме ще ния ка рет ки и вра ще ния оси .
С по мо щью это го обо ру до ва ния уда лось ре а
ли зо вать сле ду ю щую про це ду ру по ис ка мар ки
ров ки: По сле по да чи оси на ус та нов ку ка рет ка 
вы хо дит из пар ко воч ной по зи ции и пе ре ме ща
ет ся в се ре ди ну ис ко мой об ла с ти (по эн ко де ру) 
и на за дан ное рас сто я ние до по верх но с ти 
(по даль но ме ру), за тем вклю ча ет ся вра ще ние 
оси и ска ни ро ва ние про фи ля ее по верх но с ти. 
Ког да на по лу чен ном про фи ле по верх но с ти 
об на ру же на «лы с ка», кон трол лер уп рав ле ния 
пе ре ме ще ни я ми ос та нав ли ва ет вра ще ние 
и по во ра чи ва ет ось об рат но до по ло же ния, 
в ко то ром «лы с ка» рас по ла га ет ся вер ти каль но 
под ка рет кой, и од но вре мен но пе ре ме ща ет 
ка рет ку вдоль оси до по ло же ния пря мо 

над «лы с кой» и вер ти каль но на рас сто я ния счи
ты ва ния. 
Для соб ст вен но счи ты ва ния и рас поз на ва ния 
ко да бы ло ре ше но ис поль зо вать ап па рат ный 
счи ты ва тель дву мер ных ко дов от ком па нии SICK 
и до пол ни тель ную бо ко вую под свет ку от ком па
нии Advanced Illumination. Счи ты ва тель с под
свет кой рас по ла га ют ся на той же ка рет ке, что 
и ос таль ное обо ру до ва ние и уп рав ля ют ся от 
то го же кон трол ле ра, что и при во ды ка рет ки 
и вра ще ния оси. Ког да, по сле ус та нов ки ка рет ки 
над «лы с кой», ко т рол лер вы да ет сиг нал на счи
ты ва ние, а ап па рат ный счи ты ва тель вы да ет 
не сколь ко ко рот ких стро бов встро ен ной 
и до пол ни тель ной под свет кой, за хва ты ва ет изо
б ра же ние мар ки ров ки и воз вра ща ет рас по знан
ный код в си с те му че рез TCP/IP, по сле че го 
ка рет ка ухо дит об рат но в пар ко воч ную по зи цию, 
а ус та нов ка уль т ра зву ко вой ди а гно с ти ки на чи
на ет свою ра бо ту.
Вся про це ду ра по ис ка и рас поз на ва ния ко да 
пол но стью ав то ма ти зи ро ва на и за ни ма ет 
по ряд ка 30 се кунд от мо мен та по лу че ния сиг на
ла за пу с ка до вы да чи рас по знан но го ко да.

В со став ап па рат но го обес пе че ния си с те мы 
вхо дит сле ду ю щее обо ру до ва ние ком па
нии SICK:
• 3D камера Ranger D50.
• Считыватель кода ICR840.
• Лазерный дальномер DT20.
Следующее оборудование компании National 
Instruments:
• Контроллер cRIO9012.
• Шасси cRIO9102.

• Модули NI 9203, NI9403, NI9421, NI9472, 
и NI9401.

Программное обеспечение контроллера 
установки и вычислительного компьютера были 
разработаны в среде разработки NI LabVIEW с 
модулями RealTime и FPGA.

АВТОМАТИЗИРОВАННЫЙ КОМПЛЕКС ИДЕНТФИКАЦИИ ОСЕЙ КОЛЕСНЫХ ПАР ПО ДВУМЕРНЫМ КОДАМ DMC


