3. Uwarunkowania systemu réwnomiernej realizacji procesow

W tréjwymiarowej przestrzeni polozenie kazdego punktu jest zatem ustalone na
podstawie pomiarow p, i p, z jednej i z drugiej kamery oraz odlegtosci d i zasa-
dy trygonometrii. Otrzymane w 3D parametry punktow powierzchni zewnetrznej
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Rys. 3.4. (a) Ladowarka automat Yamazumi-4 podczas pracy; (b) trygonometria S-VS; (c) przestrzen-
ny model kolumnowy; (d) obrazy widziane z lewej i prawej kamery; wg [111]
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3.3. Zastosowania systemow RS, RFID i S-VS

uksztaltowania terenu i formy obiektéw sa podstawg do stworzenia kolumnowego
modelu odpowiadajacego obserwowanej czgsci przestrzeni (patrz rys. 3.4c). Two-
rzony model jest na biezaco modyfikowany i rektyfikowany odpowiednio do zmian
obrazéw aktualnie uzyskiwanych z blizniaczych kamer przemieszczajacych wraz
z maszyng automatem (patrz rys. 3.4d). Krawedz czotowa, od ktorej np. tadowarka
ma nabiera¢ material z pryzmy, zostaje ustalona przez lini¢ przeci¢cia warstwicy
(znajdujacej si¢ 15 do 20 cm nad poziomem terenu) z powierzchnia wygenerowane-
go modelu kolumnowego.

Na podstawie Global Positioning System na biezgco okreslana jest lokalizacja
stanowisk kamer i kierunki wzgledem gléwnego uktadu wspoétrzednych. Zatem
stworzony model kolumnowy z tatwoscig zostaje odniesiony do uktadu ogélnego.

W celu zapewnienia wspotpracy systemu S-VS z poszczegdlnymi warstwami fir-
my budowlanej moze by¢ zastosowany System Rownomiernej Realizacji Procesow.
System ten umozliwia bowiem integracje i koordynacj¢ automatycznego sterowania
maszynami budowlanymi przez S-VS w kontekscie celow i prawidlowego funkcjo-
nowania catej organizacji.



