Uzivatelské rozhrani

Stavy
programu

# Inicializace mikroskopu
| provedena po startu programu automaticky

# Uzivatelské rozhrani + Automatizované procesy
komunikace s uzivatelem, vyvolany uzivatelem

# Deinicializace mikroskopu
|provedena pri ukonceni programu automaticky

Otevieni regulatoru/programu

Zavfeni regulatoru/programu

Resetovani hodnot datové vrstvy

=

Datova vrstva

UZivatelské rozhrani

- zména flourescen¢niho kanalu (out 0..4FCH:T/F)
OFCH - diaskopicky mod, 1..3FCH - fluorescencéni mody, 4FCH - servisni méd

- poloha mikroskopového stolku MS (out MS#X...:hodnota,
out MS#Y...:hodnota,

out MS#Z...:hodnota): uzivatel
MSHX - pohyb mik. stolku se vzorkem VZ ve sméru "x"; MS#Y - pohyb mik. stolku se vzorkem

VZve sméru "y"; MSHZ - pohyb mik. stolku se vzorkem VZ ve sméru "z"

- poloha mikroskopovych objektivii O (out OB#1..2...:hodnota): uzivatel
OBH#I - pohyb mikr. objektivu O ; OB#2 - pohyb mikr. objektivu O

- zména délek vétvi AL (out #0ZO...:hodnota,

out DLOS...:hodnota,

out DLZO...:hodnota): uzivatel
#OZO - vazany pohyb kombinace mik. objektivii OB#1, OB#2 a mik. stolku MS#Z; DLOS -
mechanismus zmény délky vétve v osvétlovact ¢asti mikroskopu; DLZO - mechanismus zmény
délky vétve v zobrazovaci casti mikroskopu

- zména velikosti posuvu pole gy (out PP#1..2...:hodnota): uzivatel

o ",

PP#I - udavd velikost gyve sméru osy "x", PP#2 - udava velikost qyve sméru osy "y",

hodnoty odpovidaji fyzickym polohdm linedrnich stolkii

- zména ohniska a ostfeni vystupniho objektivu VO3 (out cZoom...:hodnota,
out cSharpness...:hodnota): uzivatel

- zména ohniska zoom objektivu Zoomj (out Zoom1 ...:hodnota): uzivatel

- zmé&na poloh &asti tubusové ¢o&ky TCi 2 (out TL#1..2...:hodnota): uZivatel

- zména poloh zavérek v osvétlovaci ¢asti mikroskopu Zav, > (out zavOsv0..3:T/F): uzivatel
- zména poloh zavérek v zobrazovaci ¢asti mikroskopu Zavs 4 (out zavZob0..3:T/F): uzivatel

- vymeéna polni clony PC a sefizovaci clony SC (out FieldP0..2:T/F): uzivatel
- zména velikosti apertur AC, OAC 5 a PC (out apClona:hodnota,
out objlclona...:hodnota,
out obj2clona...:hodnota,
out polClona...:hodnota): uzivatel
- ovladani kamery (out start sniméani:T/F,
out adresaf k uloZeni snimki:cesta,
out start/stop snimkovani:T/F): uzivatel
- start pro zpracovani obrazu (out zapnuti:T/F): uzivatel
- proces prvé faze - korekce velikosti ¢, (in snimek:2D pole,
out PP#1..2...:hodnota,
out FieldPO0..2:T/F,
out zavOsv0..3:T/F,
out zavZob0..3:T/F,
zesilenichodnota): automat
- proces prvé faze - korekce pomérného zvétSeni M (in snimek:2D pole,
out Zooml _...:hodnota,
out FieldP0..2:T/F,
out zavOsv0..3:T/F,
out zavZob0..3:T/F): automat

- proces druhé faze - korekce velikosti gy (in méfend hodnota hol. sig.:hodnota,

out PP#1..2...:hodnota,

out FieldP0..2:T/F,

out zavOsv0..3:T/F,

out zavZob0..3:T/F,

rozmér pole metody:hodnota,

velikost kroku metody:hodnota): automat

- proces druhé faze - korekce pomérného zvétSeni M (in méfend hodnota hol. sig.:hodnota,

inout Zoom! _...:hodnota,
inout FieldP0..2:T/F,

inout zavOsv0..3:T/F,

inout zavZob0..3:T/F,

pocet krokd metody:hodnota,

velikost kroku metody:hodnota): automat
- proces druhé faze - korekce délky vétvi AL(in méfend hodnota hol. sig.:hodnota,

out OB#1..2...:hodnota,

out MS#Z...:hodnota,

out #0ZO0...:hodnota,

out FieldP0..2:T/F,

out zavOsv0..3:T/F,

out zavZob0..3:T/F,

pocet krokti metody:hodnota,

velikost kroku metody:hodnota): automat

- proces druh¢ faze - automatické ostfeni mik. objektivii O12(in méfena hodnota hol. sig.:hodnota,

out OB#1..2...:hodnota,

out FieldP0..2:T/F,

out zavOsv0..3:T/F,

out zavZob0..3:T/F,

¢islo aktivniho objektivu:hodnota,
pocet krokt metody:hodnota,

velikost kroku metody:hodnota): automat

- regulator servopohont online (in status:T/F): inicializace
- regulator stolkti SmarAct online (in status:T/F): inicializace
- hlaseni errort regulatori a programui(in status:T/F,

in kod:hodnota,

in zdroj:fetézec)

Zasilan{ p¥ikazh a ¢ekani na odpovédi pro regulator servopohont

fetézec)

regulator serv. IN/OUT (in/out p¥ikaz

# Data regulatoru servopohonti
zasilané a vrdcené prikazy

# Data regulatoru pro lin. stolky SmarAct
zasilané a vrdacené piikazy

# Data programu kamery Basler

zasilané a vracené hodnoty

# Data programu pro zpracovani obrazu

zasilané a vracené hodnoty

- regulator servopohon stop (inout status: T/F)
- reguléator servopohonii online (inout status:T/F)
- regulétor serv. IN (inout ptikaz:fetézec)
- regulator serv. OUT (inout odpovéd’:fetézec)
- regulétor serv. error (inout status:T/F,
inout kod:hodnota,
inout zdroj:fetézec)
- regulator stolki SmarAct stop (inout status:T/F)
- regulator stolki SmarAct online (inout status:T/F)
- regulator SmarAct IN (inout piikaz:fetézec)

- regulator SmarAct OUT (inout odpovédfetézec) |<& == =F T === === == =

- regulator SmarAct error (inout status:T/F,
inout kdd:hodnota,
inout zdroj:fetézec)
- program kamery Basler stop (inout status:T/F)
- start snimani (inout status: T/F)
- start/stop snimkovani (inout status: T/F)
- adresaf k ulozeni snimkd (inout cesta:fetézec)
- vystup kamery (inout snimek:2D pole)
- program kamery error (inout status:T/F,
inout kod:hodnota,
inout zdroj:fetézec)
- program zpracovani obrazu stop (inout status:T/F)
- start/stop zpracovani obrazu (inout status:T/F)
- méfena hodnota hol. sig. (inout velikost:hodnota)
- program zpracovani obrazu crror (inout status:T/F,
inout kod:T/F,

Regulator pro lin. stolky SmarAct

# regulator stolki SmarAct stop (in status: T/F)

# regulator stolkti SmarAct online (out status: T/F)

# regulator SmarAct IN (in pfikaz:fetézec)

# regulator SmarAct OUT (out odpoveéd’:ietézec)

# regulator SmarAct error (out status:T/F, out kéd:hodnota, out zdroj:fetézec)

- nastaveni kontrolerti (vyhledavani kontrolert 1 a 2:fetézec,
typ komunikace:fetézec,
pocet piipojenych os:hodnota,
¢islo kontroleru:hodnota): nastaveni regulatoru
- moznosti nastaveni regulatoru (stop regulatoru:T/F,
tolerance posuvii:hodnota,
hledani reference:T/F,
automatické nulovani pozice (autozero_1..2):T/F,
kalibrace 1..2:T/F): uzivatel
- kanaly fidicich karet ch_0..11_... (volba indexu stolku:hodnota,
pozice:hodnota,
offset pozice:hodnota,
rychlost:hodnota,
akcelerace:hodnota,
max./min. limit pozice:hodnota,
reverz pohybu:T/F,

status_ch_...:fetézec): nastaveni regulatoru
dovoluje nastavit nezbytné parametry pro pohyb lin. stolkii

- tester lin. stolkl (SmarAct tester: T/F,
volba indexu stolku:hodnota,
pozice:hodnota,
offset pozice:hodnota,
rychlost:hodnota,
akcelerace:hodnota,
max./min. limit pozice:hodnota,
reverz pohybu:T/F,
status_ch_...:fetézec,
T/F): uzivatel

dovoluje ovladat servopohony manuadlné

P¥ima komunikace s HW

inout zdroj:fetézec)

Regulator servopohonii

fetézec)

Vrstva podprogrami uZivatelského rozhrani

ekani na odpovédi pro regulator stolkth SmarAct

regulator SmarAct IN/OUT (in/out p¥ikaz

W

fikazti a €

~

Zasilani p

uZivatelského
rozhrani

P¥ima komunikace

# regulator servopohoni stop (in status: T/F)

# regulator servopohoni online (out status: T/F)

# regulator serv. IN (in piikaz:fetézec)

# regulator serv. OUT (out odpoved’:fetézec)

# regulator serv. error (out status:T/F, out kod:hodnota, out zdroj:fetézec)

- nastaveni portu RS 232 (VISA resource name:fetézec): nastaveni reguldtoru
- kanaly fidici karty ch_0..31 (pozice0..4:hodnota,
rychlost:hodnota,
offset pozice:hodnota,
max./min. limit pozice:hodnota,
vypnuti kanalu:T/F): nastaveni regulatoru
dovoluje nastavit nezbytné parametry pro pohyb servopohonit
- tester servopohont (aktivace testeru:T/F,
volba kanalu ch_:hodnota,
pozice:hodnota,
rychlost:hodnota,
zpétna vazba HW:T/F,
zastaveni regulatoru:T/F): uzivatel
dovoluje ovladat servopohony manudiné

P¥im4a komunikace s HW

pieklad piikazd uziv. rozhr. (fluorescenéni kanaly: 0..4FCH =>ch_0..3,
zvétseni VO3: cZoom0..999 =>ch 4,
ostfeni VO3 : cSharpness0..999 =>ch 5,
poloha nato¢eni kamery D: cam(..3 =>ch_6,
clona objektivu OAC;: objlclona0..999 =>ch_8,
clona objektivu OAC;: obj2clonal..999 =>ch_9,
aperturni clona AC: apClona0..999 =>ch_10,
polni clona PC: polClona0..999 =>ch_11,

zvétSeni zoom objektivu Zoom;:Zooml_0..999=>ch_16,

zvétSeni zoom objektivii Zoom 3: zoom13_0..999
=>ch_16,ch_18,

zvetSeni zoom objektivil Zoomy 4: zoom24_0..999
=>ch_17,ch_19,

vyménik polni clony PC a sef. clony SC:
FieldP0..2 =>ch_20..21,

vyménik délice Dy: BS0..1 =>ch_22,

zavérky osvétlovace Zav 5 : zavOsv0..3 =>ch_24..25,

zaveérky zobrazeni Zavs 4: zavZob0..3 => ch_26..27)

pieklad piikazh uziv. rozhrani (posuv mech. délky vétve osv.: DLOS-999999999..1000000000 =>ch_0,
posuv prvého stolku mech. zmény AL : PP#1-999999999..1000000000 => ch_4,
posuv druhého stolku mech. zményAL: PP#2-999999999..1000000000 =>ch_5,
posuv obou stolktl mech. zményAL: PP12-999999999..1000000000 => ch_4..5,
vysuv objektivu O1: OB#1-999999999..1000000000 => ch_6,
vysuv objektivu Oz: OB#2-999999999..1000000000 => ch_7,
vysuv mikroskopového stolku: MS#Z2-999999999..1000000000 => ch_9,
vysuvy objektivil a stolku pro zménu AL: #0Z0-999999999..1000000000 => ch_6..7,

ch 9,

posuv mikroskopového stolku: MS#X-999999999..1000000000 => ch_10,
posuv mikroskopového stolku: MS#Y-999999999..1000000000 =>ch_11,

oba posuvy mikroskopového stolku: #XY-999999999..1000000000 => ch_10..11,

posuv mech. tubusové odky TC;: TL#1-999999999..1000000000 => ch_1,
posuv mech. tubusové ¢ocky TCo: TL#2-999999999..1000000000 => ch_2,

oba posuvy mech. tubusovych doek TC) »: TL12-999999999..1000000000 => ch_1..2,

posuv mech. délky vétve zobr.: DLZ0-999999999..1000000000 => ch_3)

Program kamery Basler (Host, FPGA)

# program kamery Basler stop (in status: T/F)

# start snimani (in status: T/F)

# start/stop snimkovani (in status: T/F)

# adresar k ulozeni snimku (in cesta:fetézec)

# vystup kamery (out snimek:2D pole)

# program kamery error (out status:T/F, out kod:hodnota, out zdroj:fetézec)

- >

Komunikace s HW (FPGA) (start snimani,

start/stop snimkovéani) Piima
Server pro komunikaci HW s programem Pylon 4 (expozice, .
e pros Y (expozic komunikace
zisk kamery,
bitova hloubka, s HW
typ transportni vrstvy)

- —— = = = =g

Pylon 4

# expozice

# zisk kamery

# bitova hloubka

# typ transportni vrstvy

Program zpracovani obrazu

# program zpracovani obrazu stop (in status: T/F)

# start/stop zpracovani obrazu (in status: T/F)

# vystup kamery (in snimek:2D pole)

# méfend hodnota holografického signdlu (out cesta:fetézec)

# program kamery error (out status:T/F, out kod:hodnota, out zdroj:fetézec)

nastaveni numerické rekonstrukce obrazu (zvétSeni mikroskopu:hodnota,

oftline rekonstrukce snimku (vybér moznosti online/offline:T/F,
zastaveni programu:T/F): uzivatel

numericka apertura:hodnota,
velikost pixelu kamery:hodnota,
vlnova délka svétlazhodnota): nastaveni programu

Schéma tidiciho SW pro FHM mikroskop
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