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1. BIENVENIDA

Introduccidn sobre el Producto y la Documentacion

La Camara Industrial 3D de Mech-Eye (en adelante, “cdmara”) es una camara 3D de luz
estructurada disefada por Mech-Mind. Mediante Mech-Eye SDK o software de vision artificial de
terceros, puede obtener la imagen 2D, el mapa de profundidad y la nube de puntos desde la
camara.

Esta documentacion proporciona el manual del usuario del software Mech-Eye SDK, el usuario del
manual de hardware de cdmara, las especificaciones técnicos de camara y el soporte como
asistente de solucion de problemas.

+ Si desea descargar el manual del usuario del hardware y las especificaciones técnicas en
formato PDF, u obtener los modelos 3D de camara, planos de instalaciones, informacion
(,') sobre accesorios, catalogos de productos, etc,, visite la pagina web Descargas de Mech-

Mind.
-

+ Si se presenta cualquier problema mientras usa la camara, visite la Comunidad en Linea
de Mech-Mind para obtener ayuda (es necesario registrarse e iniciar sesion).

Guia Esencial para Usuarios Nuevos
Los siguientes capitulos proporcionan un tutorial para los principiantes sobre la camara,

explicaciones sobre el mecanismo de adquisicion de datos de la camara y comparacion entre
diferentes modelos de camara.

Tutorial

Este capitulo presenta las operaciones que van desde revisar el contenido del paquete hasta
adquirir datos por primera vez:

Empezar a Usar la Camara

Mecanismo de Adquisicion de Datos

Este capitulo presenta como la camara genera los datos 3D de objetos:

Mecanismo de Camara 3D de Luz Estructurada

Modelos de Camara

Este capitulo presenta las caracteristicas y aplicaciones adecuadas de diferentes modelos de
camara:

Modelos de Camara

Manual del Usuario de Software

Mediante Mech-Eye SDK o software de vision artificial de terceros, puede conectar la camara,
adquirir datos y ajustar los parametros. Ademas, la camara es compatible con el estandar
GenlCam y proporciona una interfaz de programacion genérica de GenlCam.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 1
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Mech-Eye Viewer

Mech-Eye Viewer proporciona una interfaz grafica que es facil de usar. Puede ajustar los
parametros y revisar los efectos al instante.

Los siguientes capitulos proporcionan instrucciones sobre el uso de Mech-Eye Viewer:

Manual del Usuario de Mech-Eye Viewer

Mech-Eye API

Mech-Eye API es la interfaz de programacioén de aplicacion de la camara, disponible en C++, C#y
Python. Se puede usar en sistemas Windows y Ubuntu.

Mediante Mech-Eye API, puede desarrollar su propia programa para controlar su camara:
Manual del Usuario de Mech-Eye API (inglés)

Mediante Mech-Eye API, puede usar software de vision artificial de terceros (como VisionPro de
Cognex) para controlar la camara y obtener datos:

- Guia de Uso de Programa de Ejemplo de VisionPro (inglés)

- Guia de Uso de Programa de Ejemplo de LabVIEW (proximamente estara disponible)
Interfaz de GenlCam
Un software de vision artificial de terceros compatible con el estandar GenlCam (como HALCON)
puede controlar la camara mediante la interfaz de GenlCam, lo que facilita la integracion con el
sistema existente.

Los siguientes capitulos proporcionan instrucciones sobre el uso de los ejemplos de HALCON:

HALCON

Referencia

Materias de Cdmara

Los siguientes capitulos proporcionan el manual del usuario de hardware y las especificaciones
técnicas de la camara:

« Manual del Usuario de Hardware

- Especificaciones Técnicas
Si desea descargar el manual del usuario del hardware y las especificaciones técnicas en formato
PDF, u obtener los modelos 3D de camara, planos de instalaciones, informacion sobre accesorios,
catalogos de productos, etc., visite la pagina web Descargas de Mech-Mind:

Descargar materiales de camara

Solucién de Problemas y FAQs

Los siguientes capitulos proporcionan asistencias para solucionar problemas frecuentes y
responder a preguntas frecuentes:

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 2
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+ Solucién de Problemas
- FAQ

Si se presentan otros problemas no mencionados en los capitulos mencionados, visite la
Comunidad en Linea de Mech-Mind para obtener ayuda (es necesario registrarse e iniciar sesion):

+ Publicar preguntas en la comunidad

+ Experiencia y sugerencia del uso de camara

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 3
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2. Empezar a Usar la Camara

Este capitulo presenta las operaciones desde revisar el contenido del paquete hasta adquirir datos
con Mech-Eye Viewer.

Revisar el Contenido del Paquete

1. Una vez recibido el paquete, asegurese de que esta en buen estado y no presenta dafnos.

2. Asegurese de que no hay dafios o piezas faltantes de acuerdo con el Contenido del Paquete
gue se encuentra en el mismo paquete.

La lista de abajo se indica solamente a titulo informativo. El Contenido del Paquete real
puede ser diferente.
Camara Caja de accesorios Manual del usuario
T =

User Manual

Ena)ble de alimentacion CC (20 Cable Ethernet (20 m)

(solo UHP-140) CBLPWROM-LL CBL-ETH-20M-LU

Tabla de calibracion

+ Accesorios Opcionales:

Fuente de Alimentacién Tabla de calibracion

en Carril DIN (aparte de UHP-140)

Revisar los Puertos y las Luces Indicadoras

Revise los puertos y las luces indicadoras de camara con las imagenes y tablas de abajo.

DEEP, LSR S, LSR L, PRO S, PRO My UHP-140

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.
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ser diferente.

No. Nombre

Puerto de
©) alimentacion CC de
24V

@) Puerto ETH

Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye

o Las imagenes mostradas se indican solamente a titulo informativo. El producto real puede

Funcién

1: GND 3:24V CC
2:GND 4:24V CC
1: MD3_P 5 MD1_P
2: MD2_N 6: MDO_N
3. MD2_P 7: MD3_N
4: MDO_P 8:MD1_N

Luz indicadora de

® PWR
Luz indicadora de
@ LINK

® Luz indicadora de SYS

® Luz indicadora de
SCAN

Apagada: sin conexion a la alimentacion
Verde: tension normal

Amarilla: tension anormal, pero puede usar la
camara

Roja: tension anormal, no se puede usar
Apagada: sin conexion a la red

Verde intermitente: transmitiendo datos
Verde fija: sin trasmision de datos
Apagada: sin funcionamiento

verde fija: iniciandose el sistema

Verde intermitente: funcionamiento normal

Amarilla intermitente: error de sistema, pero
puede usar la camara

Roja intermitente: error de sistema, no puede
usar la camara

Encendida: adquiriendo y procesando

Apagada: sin adquirir o procesar

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.
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NANO, NANO ULTRA'y PRO XS

O O
PR LINK
L
@ @
1 a2
@
6 5 4
©)
il 1 2
- ——— "Q
@
;] Se usa NANO como ejemplo en la ilustracion de arriba.
No. Nombre Funcién
o Apagada: sin conexion a la alimentacion
) Luz indicadora de PWR -
Verde: tension normal
Apagada: sin conexion a la red
@ Luz indicadora de LINK Verde intermitente: transmitiendo datos
Verde fija: sin trasmision de datos
1: MD3_P 5:MD1_P
2: MD2_N 6: MDO_N
©) Puerto ETH
3:MD2_P 7: MD3_N
4: MDO_P 8: MD1_N
@ Puerto de alimentacién CC  1: GND 3:24V CC
de 24V 2: GND 4:24V CC

Montar la Camara

Hay varios métodos de montar la camara. Seleccione el método mas adecuado segun la situacion
real.

(i ] Prepare su propia llave.

Montar con el Soporte de la Camara

El soporte y disipador de calor (solo LSR S) de cdmara estén fijados a la parte posterior de la
camara cuando se embala.

Como se muestra a continuacion, use la llave para apretar las dos tuercas y fijar la camara.

* DEEP, LSR S, LSR L, PRO S, PRO My UHP-140:

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 6
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al

Disipador de calor
(solo LSR S)

* NANO y PRO XS:

+ NANO ULTRA:

Montar mediante Orificios Roscados en la Parte Posterior

o - Desmonte el soporte y disipador de calor (solo LSR S) de la cdmara antes del montaje.

+ Cuando monte LSR S en este método, asegurese de que la parte posterior de camara

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 7
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esté en contacto estrecho con una superficie metalica para disipar el calor, de modo que
la camara pueda funcionar correctamente.

Como se muestra a continuacion, use la llave para atornillar sin apretar en el orden especificado y,
a continuacion, apriete completamente todos los tornillos en el orden especificado.

* DEEP,LSR S, LSR L, PRO S, PRO My UHP-140:

* NANO y PRO XS:

* NANO ULTRA:

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 8
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X

A

(D)

Montar mediante los Orificios Roscados en la Parte Superior

(i ] Desmonte el soporte antes del montaje.

Como se muestra a continuacion, use la llave para atornillar sin apretar en el orden especificado y,
a continuacion, apriete completamente todos los tornillos en el orden especificado.

+ LSR Sy UHP-140:

* NANO ULTRA:

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 9
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Conectar los Cables

Siga los siguientes pasos para conectar el cable Ethernet y el de la alimentacion de la camara.

Fuente de alimentacién  Cable de
en carril DIN alimentacién CC

Protuberancia
== > & >
@—- Muesca =

Cable Ethernet

- Cable Ethernet: Inserte el conector M12-A del cable Ethernet en el puerto ETH de la camaray el
RJ45 en el puerto Ethernet del IPC.

+ Cable de alimentacion CC del controlador: Inserte el conector M12-A del cable de alimentacién
CC en el puerto de 24V CC de la cdmara.

Cuando inserta el cable Ethernet y el cable de alimentacion CC:

1. Alinsertar los conectadores, alinee la protuberancia del conector con la muesca del puerto.

2. Apriete la tuerca. La torsion de apriete recomendada para los tornillos es 0,7 N'm. Queda un
hueco de unos 2 mm después de apretar la tuerca completamente.

: + El conmutador de red se puede usar para conectar la camara y el IPC.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 10
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+ No use la base de expansion. De lo contrario, la conexién de red puede volverse inestable

y la transmision de datos puede fallar.

+ Conecte la fuente de alimentacion en el Ultimo paso. Después de conectar la

alimentacion, la luz indicadora de PWR se ilumina en VERDE fija. De lo contrario,
contacte con Mech-Mind.

+ Cuando monte la camara en un brazo robdtico u otro dispositivo movil, sujete los cables

de alimentacion CC y de Ethernet correctamente para no dafar los cables ni los
conectores.

Fuente de Alimentacion en Carril DIN

+ Prepare el cable de alimentacion CA.

+ Las instrucciones de abajo se basa en la fuente de alimentacion en carril DIN

proporcionada por Mech-Mind. Si usa su propia fuente de alimentacion en carril DIN,
consulte los manuales correspondientes para la conexion correcta.

[ R

BEEE] VVHVAV EEER)
Terminales de salida

@ N L -
D@ ®@®
- -

1. Use el destornil

Terminales de
entrada

ncorrecto Correcto

lador plano para aflojar los tornillos sobre los terminales de la fuente de

alimentacion en Carril DIN.

2. Conecte el cable de alimentacion CC: Inserte los dos alambres con signo +V en los dos
terminales de salida con signo +V respectivamente, los alambre -V en los dos terminales de
salida con signos -V, y el alambre con signo PE en el terminal de tierra ().

3. Conecte el cable de alimentacion CA: Inserte el cable de corriente en el terminal de entrada L
de la fuente de alimentacion en carril DIN, el cable neutro en el terminal de entrada N y el cable
de tierra en el terminal de tierra ().

4. Use el destornil

lador plano para apretar los tornillos en los terminales.

+ Instale la fuente de alimentacion en carril DIN dentro de una caja de control.

O

+ La fuente de alimentacién en carril DIN o el carril DIN deben estar conectados a tierra de

forma fiable. Si montan varias fuentes de alimentacion en el mismo carril, asegurese de
que haya suficiente distancia entre ellas.

+ Los enchufes de CA deben usar enchufes de corriente de tres hilos monofésicos con

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 11
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linea de tierra protegida (linea PE).

Se han finalizado del montaje y la conexién del hardware de la camara. Las siguientes secciones
describen como usar Mech-Eye Viewer para conectar la camara y adquirir datos.

Descargar e Instalar Mech-Eye SDK
Descargue el paquete de instalacion de Mech-Eye SDK en el Area de Descargas de Mech-Mind.

Después de descomprimir el paquete de instalacion, haga doble clic para instalar Mech-Eye SDK.
Para obtener mas informacion, consulte el capitulo Manual de Instalacion de Mech-Eye SDK.

Ajustar la Direccidn IP

Antes de conectar la camara, asegurese de que las dos direcciones IP sean Unicas y estén en la
misma subred.

« Direccion IP de la camara

» Direccion IP del puerto de Ethernet de la computadora conectado a la camara
Siga los siguientes pasos para ajustar la direccion IP de la camara:

1. Haga doble clic para abrir Mech-Eye Viewer.
2. Seleccione la camara por conectar, y haga clic en [@]

3. Ajuste la direccion IP de la camara.

Conectar la Camara

1. Seleccione la cdmara por conectar en Mech-Eye Viewer, y haga clic en el botén [ Conectar].

X DHCF)

Si el software o firmware se necesita actualizar, se visualiza el botdn [ Actualizar] en su lugar.
Haga clic en este boton para realizar la actualizacion primero, y conecte la camara.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 12
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Adquirir Datos
Haga clic en [2] para adquirir datos de una vez.

Haga clic en para adquirir datos de forma continua a intervalos de tiempo fijos, y haga
clic de nuevo para terminar la adquisicion de datos.

Haga clic en los tipos de datos debajo del boton adquirir para revisar la imagen 2D, el mapa de
profundidad y la nube de puntos.

Para obtener mas informacion sobre la adquisicion de datos y los tipos de datos, consulte el
capitulo Adquirir y Revisar Datos.

Ajustar los Parametros

Si la calidad de la imagen 2D, el mapa de profundidad o la nube de puntos adquiridos no es
satisfactoria, puede ajustar los parametros correspondientes en la pestaia de parametros
ubicado en la derecha del software.

Revisar la Calidad de los Datos

Revise preliminarmente la calidad de los datos segun los siguientes requisitos.

- Imagen 2D: La imagen 2D no debe estar ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver
las caracteristicas de la superficie del objeto.

Demasiado oscura Adecuada Demasiado brillante

- Mapa de profundidad y nube de puntos: Los datos correspondientes al objeto deben ser
completos. El objeto de los ejemplos de abajo es rotor.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 13
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La nube de puntos del rotor estd incompleta  La nube de puntos del rotor esta completa

Mejorar la Calidad de Imagen 2D

1. Ajuste el parametro Modo de Exposicién de la categoria de Parametros 2D a Fija, y ajuste el
parametro Tiempo de Exposicion.

o Silaimagen 2D esta demasiado oscura, aumente el Tiempo de Exposicién.

o Silaimagen 2D esta demasiado brillante, reduzca el Tiempo de Exposicién.

DEEP y LSR proporcionan dos tipos de imagenes 2D, que corresponden a diferentes
o parametros. Para obtener mas detalles, consulte Parametros de series DEEP y
Parametros de series LSR.

2. Adquiera de nuevo los datos y revise la calidad de la imagen 2D.

Mejorar la Calidad de Mapa de Profundidad y Nube de Puntos

1. Ajuste Tiempo de Exposicion de la categoria de Parametro 3D.
o Siel objeto es bastante oscuro o menos reflectante, aumente el Tiempo de Exposicion.
o Sielobjeto es bastante claro 0 mas reflectante, reduzca el Tiempo de Exposicién.

2. Adquiera de nuevo los datos y revise la calidad de mapa de profundidad y nube de puntos.

;] Para obtener mas informacion, consulte el capituloAsistente de Referencia de Parametros.

Usar Datos

Puede guardar la imagen 2D, el mapa de profundidad y la nube de puntos obtenidos por Mech-Eye
Viewer en su computadora, o usarlos para el procesamiento y calculo posteriores mediante Mech-
Vision o software de vision artificial de terceros.

+ Guarde los datos: Haga clic en de panel de adquisicion de datos para ajustar la ruta para
guardar datos, marque el tipo de datos y haga clic en el botén [ Guardar ].

+ Use los datos en Mech-Vision: Consulte el capituloTutorial del Sistema de Vision para aprender
a crear un sistema de vision completo que incluya Mech-Vision.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 14
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+ Use los datos en software de vision artificial de terceros: Puede transmitir los datos adquiridos
por la camara a software de terceros mediante Mech-Eye AP| o el puerto de GenlCam.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 15
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3. Notas de la Version de Mech-Eye SDK

Este capitulo presenta las nuevas funciones, mejoras y problemas solucionados de Mech-Eye SDK
2.3.4.

Mech-Eye Viewer

DEEP, LSR Sy LSR L: Nueva Opcion en Reflective en el Modo de Codificacion de Franja,
los Datos de Profundidad mas Completos

Al actualizar el firmware de las camaras DEEP, LSR S,y LSR L a la version 2.3.4, cuando use la
opcion de Reflective del parametro Modo de Codificacion de Franja, se integrara el parametro
Modo de Procesamiento, que permite seleccionar diferentes modos de procesamiento de datos.
Entre otros, el efecto y la velocidad de la opcidn de Faster son iguales a los de la version 2.3.3,
mientras que la opcion de More complete proporciona mejores datos de profundidad, haciendo
que el mapa de profundidad y la nube de puntos sean mas completos. Para escenarios con
condiciones reflectantes complejas, como un contenedor cuyas paredes suele causan la reflexion
multiple, se recomienda usar la opcion de More complete para garantizar la calidad de los datos.

La opcion de More complete tarda mas tiempo en procesar datos. Bajo las mismas
condiciones, la opcion de More complete es 1 segundo mas lenta que la de Faster.

Objeto de destino Faster More complete

Problemas Resueltos

En Mech-Eye SDK 2.3.4, se han resuelto los siguientes problemas:

+ Cuando la temperatura de camara fue alta, la cémara se desconecto y reinicié. En este
momento, en el registro se mostro un error con codigo 0x0315.
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+ NANO ULTRA: Cuando el valor del parametro Tiempo de Exposicion en la categoria
Parametros 3D fue bastante bajo, se mostraron fluctuaciones de profundidad en forma de
patrones u ¢valos en el mapa de profundidad y la nube de puntos.

* Deep, Laser L, Log S, Log M, Pro S Enhanced, Pro M Enhanced y Pro L Enhanced: Al actualizar
el firmware de las camaras a la version 2.3.2 0 2.3.3, no se pudo encontrar la camara. En este
momento, en el registro se mostro un error con codigo 0x0107.

- Después de corregir los parametros intrinsecos en la Herramienta de Parametro Intrinseco, si
salio de Mech-Eye Viewer directamente sin apagar la ventana emergente de resultado, dicho
ventana se no cerro.

Mech-Eye API

DEEP, LSR Sy LSR L: Nueva Opcion en Reflective en el Modo de Codificacion de Franja,
los Datos de Profundidad mas Completos

Al actualizar el firmware de las camaras DEEP, LSR Sy LSR L a la version 2.3.4, cuando use la
opcion de Reflective del parametro LaserFringeCodingMode (Modo de Codificacion de Franja), se
integrara el parametro ProcessingMode (Modo de Procesamiento), que permite seleccionar
diferentes modos de procesamiento de datos. Entre otros, el efecto y la velocidad de la opcién de
Faster son iguales a los de la version 2.3.3, mientras que la opcion de MoreComplete proporciona
mejores datos de profundidad, haciendo que el mapa de profundidad y la nube de puntos sean
mas completos. Para escenarios con condiciones reflectantes complejas, como un contenedor
cuyas paredes suele causan la reflexion multiple, se recomienda usar la opcion de MoreComplete
para garantizar la calidad de los datos.

La opcion de MoreComplete tarda mas tiempo en procesar datos. Bajo las mismas
condiciones, la opcion de MoreComplete es 1 segundo mas lenta que la de Faster.

Objeto de destino Faster MoreComplete
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Herramienta de Configuracion de IP: Nuevo Modo de Comando no Interactivo

Se ha integrado un nuevo modo de comando no interactivo de la Herramienta de configuracion de
IP. En este modo, puede ejecutar comandos para completar las modificaciones correspondientes
a la configuracion de IP, satisfaciendo necesidades mas diversas, como el desarrollo de una
interfaz grafica de usuario de configuracion de IP basada en esta herramienta.

Ajustar una Unidad para Coordenadas de Puntos en la Nube de Puntos

Puede obtenery ajustar la unidad para las coordenadas de puntos en la nube de puntos mediante
llamar los siguiente métodos.

Es necesario llamar el método para ajustar la unidad de nube de puntos antes de la
adquisicion de datos.

C++

ErrorStatus getPointCloudUnit(CoordinateUnit& unit) const;
ErrorStatus setPointCloudUnit(CoordinateUnit unit);

C#
ErrorStatus GetPointCloudUnit(ref CoordinateUnit unit);
ErrorStatus SetPointCloudUnit(CoordinateUnit unit);
Python

err, unit = self.camera.get_point_cloud_unit()
self.camera.set_point_cloud_unit(Unit)

Problemas Resueltos

En Mech-Eye SDK 2.3.4, se han resuelto los siguientes problemas:

- Cuando la temperatura de cdmara fue alta, la cémara se desconecto y reinicié. En este
momento, en el registro se mostrd un error con codigo 0x0315.

+ NANO ULTRA: Cuando el valor del parametro Tiempo de Exposicion en la categoria
Parametros 3D fue bastante bajo, se mostraron fluctuaciones de profundidad en forma de
patrones u 6valos en el mapa de profundidad y la nube de puntos.

* Deep, Laser L, Log S, Log M, Pro S Enhanced, Pro M Enhanced y Pro L Enhanced: Al actualizar
el firmware de las cdmaras a la version 2.3.2 0 2.3.3, no se pudo encontrar la camara. En este
momento, en el registro se mostro un error con codigo 0x0107.

+ Nano, NANO y PRO XS: Al llamar los métodos de
getUntexturedPointCloudWithNormals()y

getTexturedPointCloudWithNormals( ), en la nube de puntos obtenida habia puntos
con coordenadas (0,0,0).

* Python: Al llamar el método de et_textured_point_cloud_with_normals(), nose

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 18


https://docs.mech-mind.net/en/eye-3d-camera/2.3.4/api/api-ip-configuration.html
https://docs.mech-mind.net/en/eye-3d-camera/2.3.4/api/api-ip-configuration.html

i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Cdmara Industrial 3D de Mech-Eye

pudieron obtener datos del componente X de las normales.

Interfaz de GenlCam

DEEP, LSR Sy LSR L: Nueva Opcion en Reflective en el Modo de Codificacion de Franja,
los Datos de Profundidad mas Completos

Al actualizar el firmware de las camaras DEEP, LSR Sy LSR L a la version 2.3.4, cuando use la
opcion de Reflective del parametro LaserFringeCodingMode (Modo de Codificacion de Franja), se
integrara el parametro ProcessingMode (Modo de Procesamiento), que permite seleccionar
diferentes modos de procesamiento de datos. Entre otros, el efecto y la velocidad de la opcion de
Faster son iguales a los de la version 2.3.3, mientras que la opcion de MoreComplete proporciona
mejores datos de profundidad, haciendo que el mapa de profundidad y la nube de puntos sean
mas completos. Para escenarios con condiciones reflectantes complejas, como un contenedor
cuyas paredes suele causan la reflexion multiple, se recomienda usar la opcion de MoreComplete
para garantizar la calidad de los datos.

La opcion de MoreComplete tarda mas tiempo en procesar datos. Bajo las mismas
condiciones, la opcion de MoreComplete es 1 segundo mas lenta que la de Faster.

Objeto de destino Faster MoreComplete

Herramienta de Configuracion de IP: Nuevo Modo de Comando no Interactivo

Se ha integrado un nuevo modo de comando no interactivo de la Herramienta de configuracion de
IP. En este modo, puede ejecutar comandos para completar las modificaciones correspondientes
a la configuracion de IP, satisfaciendo necesidades mas diversas, como el desarrollo de una
interfaz grafica de usuario de configuracion de IP basada en esta herramienta.

Problemas Resueltos

En Mech-Eye SDK 2.3.4, se han resuelto los siguientes problemas:
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+ Cuando la temperatura de camara fue alta, la camara se desconecto y reinicié. En este
momento, en el registro se mostrd un error con codigo 0x0315.

+ NANO ULTRA: Cuando el valor del parametro Tiempo de Exposicion en la categoria
Parametros 3D fue bastante bajo, se mostraron fluctuaciones de profundidad en forma de
patrones u évalos en el mapa de profundidad y la nube de puntos.

* Deep, Laser L, Log S, Log M, Pro S Enhanced, Pro M Enhanced y Pro L Enhanced: Al actualizar
el firmware de las camaras a la version 2.3.2 0 2.3.3, no se pudo encontrar la camara. En este
momento, en el registro se mostrd un error con codigo 0x0107.

Notas de las Versiones Historicas

+ Notas de la Version de Mech-Eye SDK 2.3.3
+ Notas de la Version de Mech-Eye SDK 2.3.2
+ Notas de la Version de Mech-Eye SDK 2.3.1
+ Notas de la Version de Mech-Eye SDK 2.3.0
* Notas de la Version de Mech-Eye SDK 2.2.2
* Notas de la Version de Mech-Eye SDK 2.2.1
+ Notas de la Version de Mech-Eye SDK 2.2.0
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4. Manual de Instalacion de Mech-Eye SDK

Este capitulo describe como descargar, instalar, actualizar, desinstalar y reparar Mech-Eye SDK
(incluye Mech-Eye Viewer y Mech-Eye API), y como modificar los componentes de instalacion en el
sistema Windows.

Requisitos del Sistema

Para instalar Mech-Eye Viewer, es necesario que su computadora cumpla los siguientes
requisitos:

Sistema de operacién Windows 10y superior
Intel i5-5300U y superior.

oEl Las computadoras con CPU Intel estan completamente probadas,
mientras que las con CPU AMD todavia no lo estan.
RAM instalada 4 GBy superior
GPU Nada
Disco 128 GB SSD y superior
Asegurese de que en el disco en el que se instale el software haya al menos 5 GB de espacio
disponible. De lo contrario, la instalacion puede fallar.

Al usar Mech-Eye Viewer, es necesario que la resolucion y escala de la pantalla en uso
cumplan la siguiente correspondencia. Si la resolucion y escala de la pantalla no cumplen la
correspondencia alistada de abajo, puede ocurrir problemas de visualizacion.

Si usa dos pantallas al mismo tiempo, asegurese de que ellas tengan la misma resolucién y
escala.

o Resolucion Escala

1280 x 800 (16: 10 100%
1920 x 1080 (16: 9 100%, 125%
2560 x 1440 (16: 9 125%, 150%

)
)
)
3840 x 2160 (16:9)

150%, 175%

Descargar el Paquete de Instalacion de Mech-Eye SDK

Descargue el paquete de instalacion de Mech-Eye SDK en Descargas de Mech-Mind.

Verificar la Integridad del Paquete de Instalacién de
Mech-Eye SDK

El paquete de instalacion de Mech-Eye SDK puede dafarse durante la transmision o la descarga,
es necesario verificar la integridad antes de la instalacion. Puede verificar la integridad usando el
codigo de CRC-32 proporcionado en la pagina de descarga.
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(5 ] Instale el software 7-Zip para calcular el cédigo CRC-32.

Siga los siguientes pasos para verificar dicha integridad:

. Descargue el paquete de instalacion en un directorio especifico de su computadora, como D/.

Descomprime el paquete de instalacion. Al descomprimir el paquete, aparecera el instalador
del software (Mech-Eye SDK Installer 2.3.4.exe).

3. Abra 7-Zip y localice la ruta donde esta el paquete de instalacion.

Seleccione el paquete de instalacion y, seleccione Archivo > CRC » CRC-32 en el menu.

Asegurese de que este codigo obtenido de CRC-32 sea igual al codigo proporcionado en la
pagina de descarga.

Repita los pasos 3 a 5 al instalador descomprimido.

(1) Si los codigos obtenidos son diferentes, descargue de nuevo el paquete de instalacion.

Si es la primera vez que use Mech-Eye SDK, siga las instrucciones de Instalar Mech-Eye SDK.

Siya tiene instalado Mech-Eye SDK, siga las instrucciones de Actualizar Mech-Eye SDK.

Instalar Mech-Eye SDK

Siga los siguientes pasos para instalar Mech-Eye SDK:

1.
2.

Haga doble clic en el instalador para ejecutar el asistente de instalacion de Mech-Eye SDK.

En la ventana de Bienvenida, lea las descripciones del software y haga clic en el boton
[ Siguiente].

En la ventana de Acuerdo de Licencia, lea con atencion, marque la opcion de Acepto los
términos y condiciones del acuerdo de licencia y haga clic en el botdn [ Siguiente .

En la ventana de Seleccionar Producto, seleccione los componentes por instalar. Si es
necesario, marque la opcién de Crear acceso(s) directo(s) en escritorio y haga clic en el boton
[ Siguiente].
o Asegurese de que ha marcado la opcion de Afiadir a RUTA (Variable de Entorno).
o o Serecomienda marcar la opcion de Mech-Eye SDK Docs para poder leer el Manual
del Usuario en su computadora sin conexion a Internet.

En la ventana de Ajustar Ruta, seleccione una ruta de instalacion y haga clic en el boton
[ Siguiente].

o La ruta de instalacion predeterminada del software es: C./Mech-Mind/Mech-Eye SDK-
2.34.

En la ventana de Confirmar, confirme si la ruta es correcta y haga clic en el botén [ Instalar ].

En la ventana de Instalar, espere a que finalice la instalacion.

8. Enla ventana de Finalizar, haga clic en el boton [ Finalizar] para salir del asistente de

instalacion.

(i ] Cuando finalice la instalacion, reinicie la computadora para que funcione la RUTA afiadida.
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Actualizar Mech-Eye SDK

+ Siusa Mech-Eye SDK de versiones superiores a 1.6.1, puede usar directamente el
o asistente de instalacion para actualizar el software.

+ Si usa Mech-Eye SDK de versiones inferiores a 1.6.1, es necesario desinstalar el
software, y actualice el software.

Siga los siguientes pasos para actualizar Mech-Eye SDK:
1. Haga doble clic en Mech-Eye SDK Installer 2.3.4.exe para ejecutar el asistente de instalacion

de Mech-Eye SDK.

2. Enlaventana de Actualizar, haga clic en el boton [ Actualizar y conservar versiones
histdricas ] o el [ Actualizar y eliminar versiones histéricas |.

3. Siga las instrucciones en el asistente de instalacion para actualizar el software.

4. Enlaventana de Finalizar, haga clic en el botén [ Finalizar | para salir del asistente de
instalacion.

Desinstalar Mech-Eye SDK

Puede desinstalar Mech-Eye SDK con el asistente de instalacion de Mech-Eye SDK o mediante el
Panel de Control.

Desinstalar con el Asistente de Instalacién

Siga los siguientes pasos para desinstalar Mech-Eye SDK con el asistente de instalacion:
1. Haga doble clic en Mech-Eye SDK Installer 2.3.4.exe para ejecutar el asistente de instalacion
de Mech-Eye SDK.
2. Enlaventana de Mantener, haga clic en el boton [ Desinstalar].

3. Enlaventana de Desinstalar, seleccione [ Conservar archivos de configuracion del usuario] o
el [ No conservar archivos de configuracion del usuario ].

4. Espere a que finalice la desinstalacion. En la ventana de Finalizar, haga clic en el boton
[ Finalizar] para salir del asistente de instalacion.

Desinstalar mediante el Panel de Control

Siga los siguientes pasos para desinstalar Mech-Eye SDK mediante el panel de control:

1. Abra el Panel de Control en la computadora.
2. Haga clic en el menu Programas » Programas y caracteristicas, luego en.

3. Haga clic derecho en Mech-Eye SDK2.3.4 y seleccione Desinstalar. Se ejecutara el asistente
de instalacion de Mech-Eye SDK.

4. Enlaventana de Mantener, haga clic en el botdn [ Desinstalar ].

5. Enla ventana de Desinstalar, seleccione [ Conservar archivos de configuracion del usuario] o
el [ No conservar archivos de configuracién del usuario].

6. Espere a que finalice la desinstalacion. En la ventana de Finalizar, haga clic en el botén
[ Finalizar ] para salir del asistente de instalacion.
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Reparar Mech-Eye SDK

Esta funcion solo es compatible con el asistente de instalacion de Mech-Eye SDK 2.0.0 y
superiores.

Si Mech-Eye SDK no funciona correctamente, use el asistente de instalacion de Mech-Eye SDK
para reparar el software.

Siga los siguientes pasos para reparar Mech-Eye SDK:
1. Haga doble clic en Mech-Eye SDK Installer 2.3.4.exe para ejecutar el asistente de instalacion
de Mech-Eye SDK.

2. Enla ventana de Mantener, haga clic en el boton [ Reparar].

3. Espere a que finalice la reparacion. En la ventana de Finalizar, haga clic en el boton [ Finalizar]
para salir del asistente de instalacion.

Modificar los Componentes Instalados

Esta funcion solo es compatible con el asistente de instalacion de Mech-Eye SDK 2.0.0 y
superiores.

Después de instalar el software, si desea modificar los componentes instalados, siga los
siguientes pasos:

1. Haga doble clic en Mech-Eye SDK Installer 2.3.4.exe para ejecutar el asistente de instalacion
de Mech-Eye SDK.

En la ventana de Mantener, haga clic en el boton [ Modificar].

En la ventana de Seleccionar Producto, seleccione y marque los componentes por instalar.

Siga las instrucciones del asistente de instalacion para instalar el software.

o~ 0D

En la ventana de Finalizar, haga clic en el boton [ Finalizar] para salir del asistente de
instalacion.

Acuerdo de Licencia del Software

Para obtener mas informacion sobre el acuerdo de licencia de Mech-Eye SDK, consulte el Acuerdo
de Licencia de Usuario Final.

Preguntas Frecuentes sobre la Instalacién

Error al activar el instalador

Sintoma:

Después de hacer doble clic en el instalador, el asistente de instalacion no se activa correctamente
o se bloguea.

Posibles motivos:
Espacio insuficiente en el disco del sistema.

Procedimientos:
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Revise si el espacio disponible en el disco del sistema es mayor que el tamafio del instalador.

- Si el espacio disponible es menor que el tamafio del instalador, elimine los archivos
innecesarios para liberar espacio, e intente de nuevo la instalacion. Si el problema persiste,
contacte con el Soporte Técnico de Mech-Mind.

- Si el espacio disponible es mayor que el tamafio del instalador, contacte con el Soporte
Técnico de Mech-Mind.

Error de instalacion

Sintoma:

Durante la instalacion del software, aparece el mensaje de Error de instalacién.
Posibles motivos:

» Instalador dafiado o archivos perdidos.
+ El usuario actual no tiene permiso de administrador en la computadora.
+ Otro asistente esta realizando la instalacion o el sistema Windows se esta actualizando.

+ Otros motivos.
Procedimientos:

1. Obtenga otra vez el paquete de instalacion, verifique la integridad e intente de nuevo la
instalacion.
o Siel problema esta resuelto, se ha completado la solucion de problemas.

o En caso contrario, proceda con el paso 2.

2. Haga clic derecho en el instalador y seleccione la opcion de Ejecutar como administrador para

instalar el software.
o Siel problema esta resuelto, se ha completado la solucion de problemas.
o En caso contrario, proceda con el paso 3.

3. Intente de nuevo la instalacion una vez que el otro asistente haya finalizado su tarea, o el
sistema Windows haya completado la actualizacion.

o Siel problema esta resuelto, se ha completado la solucion de problemas.
o En caso contrario, proceda con el paso 4.
4. Reinicie la computadora e intente de nuevo la instalacion.

o Siel problema esta resuelto, se ha completado la solucion de problemas.

o Siel problema persiste, haga clic en registro de instalacion de la ventana de Finalizar para

apuntar y enviarlo al Soporte Técnico.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Cédmara Industrial 3D de Mech-Eye

5. Mech-Eye Viewer

Mech-Eye Viewer es un software de interfaz grafica basado en Mech-Eye API. Segun las
caracteristicas del objeto, puede ajustar los parametros de la camara y adquirir la imagen 2D el

mapa de profundidad y la nube de puntos de alta calidad convenientemente mediante Mech-Eye
Viewer.

De momento Mech-Eye Viewer solo es compatible con Windows. Los usuario de Ubuntu
pueden usar la camara mediante Mech-Eye API.

Introduccién sobre la interfaz de usuario.

Interfaz de Usuario

Instrucciones para conectar la camara, adquirir los datos y ajustar los parametros.

Manual de Instrucciones

Informaciones detalladas sobre los parametros.

Asistente de Referencia de Parametros

Instrucciones sobre el uso de las herramientas de Mech-Eye Viewer.

Herramientas

5.1. Interfaz de Usuario

Cuando abre Mech-Eye Viewer, vera la interfaz de abajo.
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Esta interfaz sirve para ver las camaras disponibles y su informacion correspondiente, y ajustar la
direccion IP de camara y conectar la camara.

Coloque el cursor sobre [ haga clic en Camara 3D Industrial para ver las soluciones de
problemas de conexion.

Una vez conectada la cdmara con éxito, vera la interfaz de abajo.

i1

5

La interfaz contiene las siguientes partes:

1. MenU: Proporciona menu de Archivo, Herramientas, Ver y Ayuda.

2. Panel de adquisicion de datos: Sirve para ajustar un nombre personalizado, adquirir y guardar
datos, desconectar el dispositivo y ver los registros.

3. Panel de visualizacion de datos: Se visualiza los datos adquiridos desde la camara.

4. Panel de parametros e info de adquisicion: Sirve para ajustar los parametros, gestionar grupos
de parametro y ver las informaciones sobre la adquisicion.

5. Barra de estado: Se visualiza el estado de funcionamiento de la camara. Haga clic en el boton
[ Anterior] o el [ Siguiente ] para cambiar mensajes.

Menu

El menu incluye Archivo, Herramientas, Ver, Ayuda y cambio de usuario.
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Menu Opcidn

Guardar Archivo de

. Dispositivo Virtual
Archivo .
Cargar Archivo de

Dispositivo Virtual

Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye

Descripcion

Guarda el archivo del dispositivo virtual (.mraw) para las
consultas posteriores, soluciones de problemas y andlisis.

Carga el archivo del dispositivo virtual guardado (.mraw) para
ver los parametros al guardar el dispositivo virtual.

Herramie Incluye herramientas complementarias. Para obtener informacion detallada, consulte

ntas el capitulo Herramientas.

Herramientas

Caja de Informacion de
Imagen

Ver Boton de Exhibir Nube
de Puntos

Descripcion de
parametro

Cuadricula de mapa de
profundidad

Sobre
Notas de la Version

Ayuda Manual del Usuario

Comunidad en Linea

Opciones

Marca para visualizar las herramientas. No esta marcada por
defecto.

Marca para visualizar la caja de informacion de imagen en
imagen 2D y mapa de profundidad. Esta marcada por
defecto.

Marca para visualizar el botén [ Reproducir] en el visor de
nube de puntos, y sirve para Exhibir nube de puntos. No esta
marcada por defecto.

Marca para visualizar la Descripcion de Parametro en la
pestafia de Parametros. Esta marcada por defecto.

Selecciona si visualiza las cuadriculas y su formato.

Consulta la version del software.

Abre las notas de la version de Mech-Eye SDK en su
navegador.

Abre el Manual del Usuario en su navegador.
Abre la comunidad en linea de Mech-Mind en su navegador.

Cambia idioma del software. El cambio se aplicara después
de reiniciar el software.

Hace clic para cambiar la cuenta de usuario. La cuenta predeterminada es Estandar.
@ Para cambiar a Administrador, es necesario contactar con el Soporte Técnico de

Mech-Mind.

Panel de Adquisicion de Datos

En el panel de adquisicion de datos, puede:

+ Ajustar un Nombre Personalizado

+ Adquirir Datos
+ Guardar los Datos Adquiridos
+ Ver registros

- Desconectar la camara

Panel de Visualizacion de Datos

Visualizaran los datos generados por la céamara. Puede alternar entre imagen 2D, mapa de

profundidad y nube de puntos.
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Para obtener informacion detallada sobre la funcion del area, consulte la seccion Ajustar la
Visualizacion de Datos.

Panel de Parametros e Info de Adquisicion

Este panel contiene dos pestafias: Parametros e Info de Adquisicién.

Pestafia de Parametros

La pestafia de Parametros incluye las siguientes cuatro partes:
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Grupo de Parametros

calib

Guardar Restablecer Importar Exportar

Visibilidad Principiante

Nombre de Parametro

Parametros 3D
Multiplicador de Exposicién
Tiempo de Exposicion
Tiempo de Exposicion 2

Parametros 2D
Modo de Exposicion de Imagen 2D (Textura)
Mapeo de Tono

Secuencia de Exposicion

Modo de Exposicion de Imagen 2D (Fuente de Pre
Tiempo de Exposicion de Imagen 2D (Fuente de P

Procesamiento de Nube de Puntos
Suavizando Superficie
Retirada de Valores Atipicos
Umbral de Contraste de Rayas
Rango de Profundidad

Descripcion de Parametro

Retirada de Valores Atipicos

Retira los valores atipicos en la nube de puntos. Los
valores atipicos son puntos agrupados alejados de la
nube de puntos del objeto.

Nota: Si la nube de puntos del objeto contiene puntos
agrupados que representan diferencias de profundidad
de otras partes del objeto, las altas intensidades de
retirada de valores atipicos pueden retirar estos
puntos.

Parametro de APl  PointCloudOutlierRemoval

Rango de valor -
Valor
predeterminado
Visibilidad Principiante

Tipo de datos Enum
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1. Grupo de Parametros: Crea un grupo de parametros nuevo, guarda valores de parametros en
un grupo, elimina un grupo de parametros, renombra un grupo de parametros, e importa y
exporta grupos de parametros.

2. Visibilidad: Modifica la visibilidad de los parametros.
3. Lista de Parametros: Ajusta los parametros.

4. Descripcion de Parametro: Consulta mas informacion del parametro seleccionado.

Pestafia de Info de Adquisicidn

En la pestafia de Info de adquisicién se visualizan las informaciones sobre la actual ronda de
adquisicion de datos:
+ Nombre personalizado de la camara y tiempo de completar la adquisicion

- Tiempo de adquisicion: el tiempo transcurrido para adquirir imagen 2D, mapa de profundidad y
nube de puntos

o Imagen 2D/Imagen 2D (textura): el tiempo transcurrido para adquirir imagen 2D/imagen
2D (textura)

o Datos de profundidad: tiempo transcurrido para adquirir mapa de profundidad y nube de
puntos

+ Resoluciones: se visualizan segun el modelo

Modelo Contenido visualizado Descripcion
Modelos aparte de LSR L, Imagen 2D Resolucion de imagen 2D
LSR' Sy DEEP Mapa de profundidad Resolucion de mapa de profundidad
Imagen 2D (textura) Resolucién de imagen 2D (textura)
Imagen 2D (fuente de Resolucién de imagen 2D (fuente de
LSRL LSR Sy DEEP profundidad) profundidad)
Mapa de profundidad Resolucion de mapa de profundidad
Puede cambiar la resolucion de imagen 2D (textura) o mapa de profundidad de LSR L,
LSR Sy DEEP mediante el Controlador de Camara en la cuenta de Administrador.

+ Temperaturas
o CPU: temperatura de CPU de camara

o Proyector: temperatura de proyector de camara

Este capitulo presenta la interfaz de Mech-Eye Viewer, el proximo proporcionara instrucciones
sobre el uso de Mech-Eye Viewer.

5.2. Manual de Instrucciones

Este capitulo proporciona instrucciones sobre el uso de Mech-Eye Viewer para conectar la camara,
adquirir datos, ver los datos, ajustar parametros y guardar los datos.

Antes de ajustar los parametros, revise los parametros intrinsecos de la camara. Las coordenadas
seran precisas solo cuando los parametros intrinsecos de la camara sean precisos.
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Instrucciones para ajustar la direccion IP de la cdmara, conectar la cdmara y ajustar un nombre
personalizado de la camara.

Ajustar la Direccion IP de Camara y Conectar la Camara

Instrucciones para adquirir y revisar los datos.

Adquirir y Revisar Datos

Instrucciones para ajustar los parametros para obtener los datos que cumplan los requisitos.

Ajustar los Parametros

Instrucciones para guardar los datos.

Guardar datos

Informacion sobre acciones relativas al registro en el caso de que tenga problema con el
software.

Gestionar los Registros

5.2.1. Ajustar la Direccion IP de Camara y Conectar la Camara

Para garantizar una conexion exitosa entre Mech-Eye Viewer y la camara, se recomienda ajustar la
direccion IP antes de la conexion. Asegurese de que las dos direcciones IP siguientes sean Unicas
y estén en la misma subred.

« La direccion IP de la camara

+ La direccion IP del puerto Ethernet de la computadora conectado a la camara

Después de ajustar la direccion IP, puede conectar la camara. Tras la conexion, puede ajustar un
nombre personalizado para la camara para distinguir facilmente diferentes dispositivos.

o Si la camara por conectar no aparece en Mech-Eye Viewer, consulte el capitulo Solucion de
Problemas.

Ajustar la Direccion IP de la Camara

Puede ajustar una direccion IP estatica para la cdmara o una dinamica, que se asigna
automaticamente.

Ajustar la Direccién IP Estatica

(5 ] Apunte la direccion IP ajustada de la camara para referencia futura.
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Siga los siguientes pasos para ajustar una direccion IP estatica para la camara:

1. Abra Mech-Eye Viewer, seleccione la tarjeta de informacion de la cdmara por conectar, y haga
clic en [@] ubicado en la parte superior derecha para abrir la ventana de Configuracion de IP.

2. Seleccione Ajustar como IP estatica.

3. Segun la direccion IP y mascara de subred en Configuracion de IP de Computadora,
seleccione Clase de direccion IP, e inserte la direccion IP para la camara y mascara de subred.

o Ladireccion IP debe ser Unica.

o o En Configuracion de IP de Computadora se muestra la direccion IP y mascara de
subred del puerto Ethernet conectado a la camara de la computadora.

4. Haga clic en el boton [ Aplicar] para aplicar la configuracién modificada de IP.

Al hacer clic en el botdn [ Aplicar ], Mech-Eye Viewer tarda unos 5 segundos en revisar si
la nueva direccion IP es valida.

Ajustar la Direccién IP Dinamica
Siga los siguientes pasos para asignar una direccion IP dinamica para la camara:

1. Abra Mech-Eye Viewer, seleccione la tarjeta de informacion de la cdmara por conectar, y haga
clic en [@] ubicado en la parte superior derecha para abrir la ventana de Configuracion de IP.

2. Seleccione Ajustar mediante DHCP, y haga clic en el botén el botén [ Aplicar].

Para ajustar la direccion IP del puerto Ethernet de la computadora conectado a la camara,,
consulte el capitulo Ajustar la Direccion IP en la Computadora.

Conectar la Camara

Cuando en la tarjeta de informacion de la cdmara se muestra el boton [ Conectar ], haga clic en
este botdn para conectar la camara.

La primera vez que conecte la cdmara, es necesario esperar unos minutos hasta que la
cdmara aparezca en Mech-Eye Viewer.

Si en la tarjeta se muestra otras informaciones, siga las instrucciones correspondientes en la
figura de abajo, e intente conectar la camara de nuevo.
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Informaciones Descripcion

Botoén[ Actualiz Es necesario hacer clic en este botdn para actualizar el software o la version del
ar] firmware de la camara.

La camara ya esta conectada por un cliente de GenlCam u otra computadora.

Conectado . .
Desconecte la camara del cliente de GenlCam o de la otra computadora.

A Coloque el cursor sobre esta informacion para ver el motivo y la solucion, y siga
las instrucciones para solucionar el problema.

Ajustar un Nombre Personalizado

El nombre personalizado de la camara sirve para distinguir diferentes dispositivos, aclarar los usos
y ubicaciones de los dispositivos. Ajuste segun sus demandas reales. Tras el ajuste, el nombre
personalizado se visualizara en la Lista de Dispositivo.

Después de conectar la camara, haga clic en [ ubicado a la izquierda del panel de adquisicion de
datos, o las letras de Ajustar nombre del dispositivo para ajustar el nombre personalizado.

* No se puede usar los siguientes signo: \ /, : * ? " <, > |,
o + Haga clic en el nombre personalizado de nuevo para modificarlo.

+ No se puede personalizar el nombre de una camara virtual.

Este capitulo describe como ajustar la direccion IP de la camara y conectar la camara. Después de
conectar la camara, puede comenzar a adquirir datos. El siguiente capitulo describe cémo adquirir
datos y cambiar sus tipos.

5.2.2. Adquirir y Revisar Datos

Después de una conexion exitosa con la camara, se visualiza la siguiente interfaz, en la cual puede
adquirir y revisar los datos.

1. Adquirir Datos
2. Cambiar el Tipo de Datos
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Adquirir Datos

Hay dos formas de adquirir datos:

* IEX: Adquiere datos una vez.

- [IEX: Adquiere datos de manera continua a intervalos de tiempo predeterminados. Hace clic de
nuevo para terminar la adquisicion de datos.

Para conocer el mecanismo de la camara de luz estructurada, consulte el capitulo
Mecanismo de Camara 3D de Luz Estructurada.

Cambiar el Tipo de Datos

Son diversos los tipos de datos transmitidos por la camara a Mech-Eye Viewer. Haga clic en el
boton correspondiente para cambiar el tipo de datos visualizado.

Los tipos de datos generados varian segun los modelos de la camara.

- Los tipos de datos de los modelos excepto las series de DEEP (V4) y LSR (V4) son:

Tipo de Datos Descripcion Ejemplo

La imagen 2D para
Imagen 2D texturizar la nube de
puntos

Una imagen 2D que
contiene datos de
profundidad

Mapa de
profundidad

Una coleccion de puntos
de datos que representan
la forma 3D de la
superficie de un objeto

Nube de puntos

- Los tipos de datos de las series de DEEP (V4) y LSR (V4) son:

Tipo de Datos Descripcion Ejemplo
[
La imagen 2D para |

texturizar la nube de
puntos

Imagen 2D
(textura)

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 35



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye

Tipo de Datos Descripcion Ejemplo

Las imagenes 2D

Imagenes 2D

(fuente de capturadas por las
rofundidad) camaras 2D que adquieren

P datos de profundidad

Mapa de Una imagen 2D que

contiene datos de

profundidad profundidad

Una coleccion de puntos
de datos que representan
la superficie de un objeto
de forma tridimensional

Nube de puntos

Las imagenes 2D (fuente de profundidad) sirven para la calibracion ojo a mano, la revisiéon de
parametros intrinsecos y el ajuste de ROI.

Ajustar la Visualizacion de Datos

En el panel de visualizacion de datos, puede ajustar la visualizacion de los datos mediante las
acciones del raton, el teclado y los botones y menus de la interfaz del software.

Consulte las instrucciones correspondientes con los tipos de datos.

Ajustar la Visualizacion de Imagen 2D

En el visor de imagen 2D, puede realizar las siguientes acciones:
+ Acercar/Alejar: Cuando el cursor esta en la imagen 2D, desplace la rueda del raton para
acercar o alejar la imagen.

+ Mover: Cuando la imagen 2D esta acercada, mantenga pulsado el boton izquierdo del raton y
arrastre para mover la imagen.

- Restablecer el tamafo: Haga clic derecho y seleccione Restablecer Ver para ajustar la imagen
2D al tamafio adecuado para la ventana.

- Revisar la posicién de pixel y valor de RGB/escala de grises: Puede revisar la posicion del
pixel en que esta el cursor, asi como su valor de RGB/escala de grises en la caja de
informacion de imagen, ubicado en la parte inferior derecha de la imagen 2D.

o La posicién del pixel de la parte superior izquierda de la imagen es de (0, 0).

0 o Para ocultar la caja de informacion de imagen, desmarque la opcion de Caja de
Informacién de Imagen en el ment de Ver.

Ajustar la Visualizacion de Mapa de Profundidad

En el visor de mapa de profundidad, puede realizar las siguientes acciones:
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+ Acercar/Alejar: Cuando el cursor esta en el mapa de profundidad, desplace la rueda del raton
para acercar o alejar el mapa.

+ Mover: Cuando el mapa de profundidad esta acercado, mantenga pulsado el botén izquierdo
del ratén y arrastre para mover el mapa de profundidad.

- Restablecer tamafio: Haga clic derecho y seleccione Restablecer Ver para ajustar el mapa de
profundidad al tamafio adecuado para la ventana.

- Revisar la posicién de pixel y las coordenadas: Puede revisar la posicion del pixel donde esta
el cursor, y sus coordenadas en el marco de referencia (Unidad: metro) de la cdmara, en la caja
de informacion de imagen, ubicado en la parte inferior derecha del mapa de profundidad.

o La posicion del pixel de la parte superior izquierda de la imagen es de (0, 0).

o o Para ocultar la caja de informacion de imagen, desmarque la opcion de Caja de
Informacién de Imagen en el menu de Ver.

- Ajustar la visualizacion de los datos de profundidad: Puede ajustar la visualizacién de los
datos de profundidad en el panel izquierdo. Para obtener instrucciones mas detalladas,
consulte la seccion Ajustar la Visualizacion de Datos de Profundidad.

Se puede visualizar cuadriculas en el mapa de profundidad para ayudar a localizar el centro
de FOV. Mediante la opcion Cuadricula de Mapa de Profundidad en el Menu Ver, puede
- seleccionar cuadriculas de2x2 03 x 3.

(2

Ajustar la Visualizacion de Nube de Puntos

En el visor de nube de puntos, puede realizar las siguientes acciones:
+ Acercar/Alejar: Cuando el cursor esta en la nube de puntos, desplace la rueda del raton para
acercar o alejar la nube de puntos.
* Rotar:

o Rotar en espacio 3D: Mantenga pulsado el boton izquierdo del raton y arrastre para rotar la
nube de puntos.

o Rotar en plano 2D: Mantenga pulsado el teclado Ctrl y el botén izquierdo del raton, y
arrastre para rotar la nube de puntos.

- Trasladar: Mantenga pulsada la rueda del raton y arrastre para trasladar la nube de puntos.
+ Restablecer Ver:

o Hagaclic en el teclado R para restablecer la traslacion de punto de vista y el tamafio
procesado de nube de puntos al tamafio original.

o Haga clic en el teclado Backspace para restablecer la traslacion y rotacion de punto de
vista y el tamafio procesado de nube de puntos al tamafio original.

Mostrar conos de ver: Haga clic derecho y seleccione Mostrar Frustrum para visualizar en
forma de conos de ver el FOV de cada camara 2D y del proyector.

- Mostrar marco de referencia de camara: Haga clic derecho y seleccione Mostrar Ejes para
visualizar los ejes del marco de referencia de la camara.

- Ajustar la visualizacion de los datos de profundidad: Puede ajustar la visualizacion de los
datos de profundidad en el panel izquierdo. Para obtener instrucciones mas detalladas,
consulte la seccion Ajustar la Visualizacion de Datos de Profundidad.

Exhibir Nube de Puntos: Permite exhibir la nube de puntos desde varias perspectivas,
moviéndola a lo largo de una trayectoria fija. Para obtener instrucciones mas detalladas,
consulte la seccion Exhibir Nube de Puntos.
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Ajustar la Visualizacion de Datos de Profundidad

En el panel izquierdo del visor del mapa de profundidad o el de la nube de puntos, puede ajustar el
marco de referencia para visualizar los datos de profundidad, asi como el esquema de color y el
rango de los datos de profundidad.

Cambiar el Marco de Referencia

En el menu de Marco de Referencia, ubicado en la parte superior del panel izquierdo, puede
seleccionar un marco de referencia para visualizar los datos de profundidad.

- Dispositivo (predeterminado): Se visualizan los datos de profundidad en el marco de
referencia de la camara.

- Personalizado: Se visualizan los datos de profundidad en el marco de referencia personalizado
definido por el usuario.

El ajuste del marco de referencia se aplica simultaneamente al mapa de profundidad y la
nube de puntos.

Cambiar el Esquema de Color

En el menu de Color del panel izquierdo, puede seleccionar el esquema de color para visualizar los
datos de profundidad.

Las opciones de Jet, Escala de grises y Jet + intensidad estan disponibles tanto para el mapa de
profundidad y la nube de puntos. Al seleccionar estas tres opciones, puede ajustar el rango de
profundidad del degradado de colores.

Opciodn Descripcion Ejemplo

Los valores de profundidad se
Jet visualizan en diferentes colores del
esquema de color jet.

Los valores de profundidad se

Escala de grises : : . )
9 visualizan en diferentes tonos de gris.

La informacion de intensidad de la
superficie del objeto se superpone en
el esquema de color jet. Adecuado
para revisar las caracteristicas de la
superficie del objeto y las variaciones
de profundidad al mismo tiempo.

Jet + intensidad

Las opciones de Sin textura y Con textura solo estan disponibles para la nube de puntos.
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Opciodn Descripcion Ejemplo

Se visualiza la nube de puntos en

Sin textura blanco y sin textura.

Se visualiza la nube de puntos con

Con textura textura con imagen 2D.

después de visitar el del mapa de profundidad, la configuracion de Color se ajustara

o Cuando se selecciona Sin textura o Con textura, si regresa al visor de la nube de puntos
automaticamente a la opcion seleccionada en el mapa de profundidad.

Ajustar el Rango de Profundidad del Degradado de Colores

Al seleccionar el esquema de color Jet, Escala de grises o Jet + intensidad para visualizar el mapa
de profundidad y la nube de puntos, Mech-Eye Viewer ajusta automaticamente el degradado de
colores segun el rango de profundidad de los datos adquiridos en cada captura.

Mediante las funciones de la seccion de Rango ubicado en el panel izquierdo, puede ajustar el
rango de profundidad del degradado de colores para facilitar la observacion de las variaciones de
profundidad en un rango especifico.

El rango de profundidad del degradado de colores se aplica simultdneamente al mapa de
profundidad y la nube de puntos.

Ejemplos de escenarios adecuados:
+ Observa la variacion de profundidad de una zona particular de la superficie de un objeto
de trabajo para evaluar su nivelacion.

- Visualiza un objeto de trabajo con una variedad de tonos de colores.

Siga los siguientes pasos para ajustar el rango de profundidad del degradado de colores:

1. Ajuste el parametro de Rango de Profundidad en la pestafia de parametros: Min. y Max. del
control deslizante del panel izquierdo corresponden a los valores del parametro de Rango de
Profundidad. Puede ajustar este parametro a un rango adecuado primero para retirar los
datos de profundidad innecesarios.

2. Revise la profundidad gruesa: En el mapa de profundidad, cologque el cursor en la zona por
observar y revise el tercer valor de Coordenadas, es decir, el valor de profundidad, en la caja de
informacion de imagen, ubicado en la parte inferior derecha.

3. Ajuste el rango de profundidad: Mueva los indicadores o inserte valores de profundidad a la
parte derecha del control deslizante, para ajustar el rango de profundidad del degradado de
colores segun sus demandas.

o o Cuando usa la serie de UHP, puede cambiar la unidad a ym en la parte derecha del
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control deslizante.

o Después de ajustar el rango, los valores de profundidad fuera del rango se visualizan
en los colores correspondientes a los valores de profundidad minimo/maximo.

4. Bloquee el rango de profundidad: Para comparar las variaciones de profundidad del mismo
rango entre varias adquisiciones, puede marcar la opcion de Bloquear, ubicado por encima del
control deslizante. Cuando vuelva a adquirir datos, se usara el rango de profundidad ajustado
manualmente.

Para recuperar el rango de profundidad ajustado automaticamente, desmarque Bloquear y
haga clic en el boton [ Restablecer ], ubicado en su superior derecha.

V Ejemplos de ajuste para la aplicacién adecuada 1
Objetivo: Revisa la nivelacion de la superficie sefialada por la flecha.

1. Al revisar el mapa de profundidad, se nota que la superficie muestra una tonalidad uniforme
en toda su extension, lo que dificulta la evaluacion de su nivelacion.

2. Mueva el cursor a la superficie y revise el valor de profundidad en la caja de informacién de
imagen, ubicado en la parte inferior derecha (unos 0,829 m).

3. Ajuste el rango de profundidad del degradado de colores a 825 a 835 mm, moviendo los
controles deslizantes o insertando los valores de profundidad en el panel izquierdo.
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4. Revise de nuevo el mapa de profundidad. Ahora, se puede observar facilmente la variacion
de profundidad de esta superficie mediante el degradado de colores.

V¥ Ejemplos de ajuste para la aplicacion adecuada 2

Objetivo: Visualiza con una variedad de tonos de colores del objeto de trabajo sefalada por la
flecha.

1. En el mapa de profundidad, mueva el cursor a la posicion mas alta y mas baja del objeto de
trabajo, y revise los valores de profundidad correspondientes en la caja de informacion de
imagen, ubicado en la parte inferior derecha (unos 0,795 my 0,829 m).

2. Ajuste el rango de profundidad del degradado de colores a 790 a 850 mm, moviendo los
controles deslizantes o insertando los valores de profundidad en el panel izquierdo.

3. Revise de nuevo el mapa de profundidad. Ahora, el objetos de trabajo se visualiza con una
variedad de tonos de colores, lo que la destaca.
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Exhibir la Nube de Puntos

Esta funcion permite exhibir la nube de puntos desde varias perspectivas, desplazandola a lo largo
de una trayectoria predeterminada. Es adecuada para escenarios como ferias.

Siga los siguientes pasos para usar la funcion de Exhibir Nube de Puntos:
1. Marque la opcion de Botdn de Exhibir Nube de Puntos en el menu de Ver, para que se

visualice el boton [ Reproducir] en la parte superior derecha del visor de nube de puntos.

2. Haga clic en el boton [ Reproducir ] para que la nube de puntos se mueva a lo largo de la
trayectoria predeterminada.

3. En el proceso de la exhibicion, el botdn [ Reproducir | se cambia al [ Parar]. Haga clic en el
boton [ Parar ] para que nube de puntos deje de mover.

Asi se concluye la introduccion sobre la adquisicion de datos y el cambio de los tipos de datos. En
el proximo capitulo, se abordaran las acciones relativas a los parametros.

5.2.3. Ajustar los Parametros

Este capitulo presenta las acciones relativas a los parametros, como el flujo de trabajo general
para ajustar parametros, la gestion de grupos de parametros, la modificacion de visibilidad de los
parametros y la consulta de descripcion de parametro.

Flujo de Trabajo General de Ajustar los Parametros

Al ajustar los parametros, normalmente es necesario adquirir de nuevo los datos para revisar el
efecto del ajuste de parametros. El flujo de trabajo general de ajustar los parametros es el
siguiente:

1. En la parte superior de la pestafia de Parametros, cree un grupo de parametros o seleccione
uno para guardar los valores de los parametros.

para simplificar el flujo de ajuste de parametros. Para obtener descripciones detalladas,

o Puede seleccionar un grupo de parametros predefinidos segun la situacion especifica
consulte el capitulo Grupos de Parametros Integrados.

2. Haga clic en g} para adquirir datos y revisar su calidad.
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o Imagen 2D: No debe estar ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las
caracteristicas de la superficie del objeto.

Demasiado oscura Adecuada Demasiado brillante

o Mapa de profundidad y nube de puntos: Los datos necesarios deben estar completos. En
los siguientes ejemplos, los datos necesarios son el borde superior del contenedor y los
rotores dentro del contenedor.

Determine qué parte de los datos son necesarios seguin sus demandas reales. Por
ejemplo, si desea agarrar boles metalicos con la apertura hacia arriba desde el
borde, normalmente solo necesita asegurarse de que los datos del borde de los
boles estén completos.

Datos necesarios incompletos Datos necesarios completos

3. Sila calidad de los datos no es buena, ajuste los parametros correspondientes en la pestafia
de Parametros ubicado a la derecha.

o Sila calidad de la imagen 2D no es buena, ajuste los parametros en la categoria de
Parametros 2D.

o Sila calidad del mapa de profundidad no es buena, ajuste los parametros en las categorias
de Parametros 3D, Rango de Profundidad y ROI.

o Sila calidad de la nube de puntos no es buena, ajuste los parametros en las categorias de
Pardametros 3D, Procesamiento de Nube de Puntos, Rango de Profundidad y ROI.
= Al ajustar los parametros, puede consultar la Descripcion de parametro ubicada
o en la parte inferior de la pestafia de Parametros.
= Para obtener descripciones detalladas de cada parametro, consulte el capitulo
Asistente de Referencia de Parametros.

4. Rehaga los pasos 2y 3 hasta que la calidad de datos cumpla los requisitos, y haga clic en el
boton [ Guardar], ubicado en la parte superior de la pestafia de Parametros.
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o Se aplicara de inmediato el ajuste de los parametros en las categorias de
Procesamiento de Nube de Puntos, Rango de Profundidad y ROI. No es necesario

o adquirir datos de nuevo.

o Sila calidad de los datos auln no es buena, puede modificar la visibilidad y ajustar los
parametros recién visualizados.

Gestionar los Grupos de Parametros

Los grupos de parametro sirven para guardar los valores de parametros empleados en diferentes
aplicaciones, proyectos y objetos de trabajo, etc. Cuando cambie la aplicacion, el proyecto, el
objeto de trabajo, u otros aspectos similares, puede aplicar los valores de parametros
correspondientes al cambiar el grupo de parametro en uso.

En Mech-Eye Viewer, puede crear un nuevo grupo de parametros nuevo, guardar los valores de
parametros en un grupo, eliminar un grupo de parametros, renombrar un grupo de parametros, e
importar y exportar grupos de parametros.

Crear un Grupo de Parametros

Siga los siguientes pasos para crear un grupo de parametros basado en los ajustes actuales de
parametros:
1. Haga clic en [@] ubicado a la derecha de la seccion de Grupo de Parametros.
2. Inserte el nombre del grupo de parametros en la ventana emergente, y haga clic en el botén
[ Aceptar].

(5 ] El nombre del grupo de parametros no puede tener mas que 32 caracteres.

3. Después de la creacion, se visualizara el grupo de parametros recién creado en el menu
desplegable de la seccion de Grupo de Parametros.

Guardar los Valores de Parametros en un Grupo de Parametros

Siga los siguientes pasos para guardar valores de parametros en un grupo de parametros:
1. Haga clic en el menu desplegable de la seccion de Grupo de Parametros, y seleccione el grupo
de parametros para guardar los valores de parametros.
2. Ajuste los Parametros.

3. Enla seccion de Grupo de Paréametros, haga clic en el boton [ Guardar] o use el atajo del
teclado Ctrl + S para guardar los valores modificados en el grupo de pardmetros actualmente
seleccionado.

sido guardado en el grupo de parametros. Al desconectar la camara de la alimentacion, se

o Un asterisco (*) tras el nombre de un parémetro indica que el valor de este pardmetro no ha
descartaran las modificaciones sin guardar.

Eliminar un Grupo de Parametros

Puede eliminar el grupo de parametros que ya no se necesita. Siga los siguientes pasos para
eliminarlo:

1. Haga clic en el menu desplegable de la seccion de Grupo de Parametros, y seleccione el grupo
de parametros por eliminar.

2. Hagaclicen @y en el boton [ Aceptar | para eliminar el grupo de parametros.
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(5 ] No puede eliminar los grupos de parametros predefinidos.

Renombrar un Grupo de Parametros

Siga los siguientes pasos para renombrar un grupo de parametros:
1. Haga clic en el menu desplegable de la seccion de Grupo de Parametros, y seleccione el grupo
de parametros por renombrar.
2. Haga clic en & inserte un nuevo nombre en la ventana emergente, y haga clic en el boton
[ Aceptar].

(5 ] El nombre del grupo de parametros no puede tener mas que 32 caracteres.

3. Después de la modificacion, se visualizara el nombre nuevo en el menu desplegable de la
seccion de Grupo de Parametros.

(5 ] No puede renombrar los grupos de parametros predefinidos.

Exportar Todos los Grupos de Parametros

Puede exportar todos los grupos de parametros guardados en la camara actual a un archivo
JSON. Siga los siguientes pasos para exportarlos:

1. Haga clic en el botén [ Exportar ] en la seccion de Grupo de Parametro, seleccione la ruta del
archivo, y haga clic en el botén [ Guardar].

2. Sevisualizara la ventana emergente de que Se han exportado los grupos de parametros con
éxito. Haga clic en el botén [ Confirmar] en la ventana para cerrarla.

Importar los Grupos de Parametros

Puede importar grupos de parametros desde un archivo JSON para reemplazar todos los grupos
de parametros guardados en la camara actual. Siga los siguientes pasos para importarlos:

1. Haga clic en el botén [ Importar ] en la seccion de Grupo de Pardmetros, localice y seleccione
el archivo JSON donde guarda la informacion de todos los grupos de parametros, y haga clic
en el botdén [ Abrir].

2. Sevisualizara la ventana emergente de que Se han importado los grupos de parametros con
éxito. Haga clic en el botén [ Confirmar] en la ventana para cerrarla.

Restablecer un Grupo de Parametros

Puede restablecer los valores de parametros guardados en un grupo de parametros a los valores
predeterminados. Siga los siguientes pasos para restablecerlos:

1. Haga clic en el menu desplegable de la seccion de Grupo de Parametros, y seleccione el grupo
de parametros por restablecer.

2. Haga clic en el boton [ Restablecer], y luego en el [ Confirmar] en la ventana emergente para
restablecer los valores de parametros a aquellos almacenados en el grupo de parametros
default.

Modificar la Visibilidad

Se clasifica la visibilidad de los parametros de Mech-Eye Viewer en tres niveles: Principiante,
Experto y Maestro. Puede seleccionar la visibilidad en el menu desplegable de Visibilidad para
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modificarla.

« El nivel Principiante abarca los parametros basicos que son mas usados.

+ El nivel Experto abarca todos los paréametros en el nivel Principiante y proporciona mas
parametros.

+ El nivel Maestro abarca todos los parametros en el nivel Experto y proporciona mas
parametros.

Normalmente, ajustar los parametros en el nivel Principiante es suficiente para satisfacer las
demandas. Si la calidad de los datos aun no es satisfactoria, puede ajustar los parametros en el
nivel Experto. En casos particulares, es necesario ajustar los parametros en el nivel Maestro para
satisfacer ciertas demandas.

El nivel Maestro solo esta disponible en la cuenta de Administrador. Si es necesario, contacte
con el Soporte Técnico.

Consultar la Descripcién del Parametro

Después de seleccionar un parametro en la lista de parametros, en la parte inferior de la pestafa
de Parametros se visualizan mas informaciones sobre este parametro, como explicacion del
parametro, parametro de API, rango de valor, valor predeterminado, visibilidad y tipo de datos. Al
ajustar los parametros, la informacion por aqui puede indicarse a titulo informativo.

- Sila lista de parametro esta cubierta por la seccion de Descripcion de Parametro, haga clic en
el boton [ x] ubicado en la parte superior derecha de dicha seccién para cerrarla.

- Para visualizar de nuevo la seccion de Descripcion de Parametro, marque la opcion de
Descripcion de Parametro en el menu de Ver.

5.2.4. Guardar datos

Puede guardar la imagen 2D, el mapa de profundidad, la nube de puntos, y el archivo del
dispositivo virtual.

Guardar los Datos Adquiridos

Mediante esta funcion, puede guardar la imagen 2D, el mapa de profundidad y la nube de puntos
adquiridos en su computadora.

Instrucciones

Siga los siguientes pasos para guardar los datos adquiridos:
1. Hagaclic en ubicado en el panel de adquisicion de Datos para abrir la ventana de Guardar
datos.

2. Marque el tipo de datos por guardar en el Tipo de datos. Para obtener mas informacion,
consulte el tipo de datos y su formato.

3. (Opcional) Modifique el indice del archivo: Si existen ya datos guardados mediante Mech-Eye
Viewer en la ruta para guardar, puede modificar el indice del archivo para que no reemplace el
archivo con el mismo nombre.

Si desea reemplazar archivos con el mismo nombre, marque la opcion de Reemplazar
archivo con el mismo nombre.
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4. Haga clic en [ ubicado a la derecha de ruta para guardar para seleccionar la carpeta para
guardar datos.

5. Después de hacer clic en el botdn [ Guardar], se visualizard una ventana emergente Se ha
guardado los datos con éxito. Haga clic en el botén [ Mostrar en carpeta] en esta ventana
para abrir la carpeta y revisar los datos guardados.

Tipo de Datos y su Formato

Al guardar datos adquiridos, puede seleccionar el formato de datos, estructura de datos y color de
nube de puntos que desea guardar.

- Imagen 2D: Puede guardar como formato PNG (.png) o JPEG (jpg).

+ Mapa de profundidad: Puede guardar como formato PNG (.png) o TIFF (.tiff).

+ Nube de puntos: Puede seleccionar el formato, la estructura de datos y el color que desea

guardar.
* PLY (ply)
Formato + PCD (.pcd)
« CSV (.csv)
+ Organizada: Los puntos se almacenan en forma de una matriz
bidimensional y la estructura de datos es similar a la relacion espacial
Estructura de real entre puntos.
datos ‘ )
- Desorganizada: Los puntos se almacenan en forma de lista
unidimensional.
- Jet
+ Escala de grises
Color + Jet + intensidad

« Sin textura

- Con textura

Guardar el Archivo del Dispositivo Virtual

Los dispositivos virtuales sirven para reproducir datos adquiridos previamente, lo que ayuda al
Soporte Técnico a identificar la causa de un problema. Para guardar un dispositivo virtual, haga

clic en el Archivo » Guardar Archivo del Dispositivo Virtual en el menu. El archivo del dispositivo
virtual se guarda en formato MRAW.

Al hacer clic en Guardar Archivo de Dispositivo Virtual, Mech-Eye Viewer adquiere datos
automaticamente y guarda los datos adquiridos.

También puede abrir el dispositivo virtual en Mech-Eye Viewer, y ajustar los parametros de
Procesamiento de Nube de Puntos, Rango de Profundidad y ROI. Para abrir un dispositivo virtual,

haga clic en Archivo » Cargar Archivo de Dispositivo Virtual en el menu.

+ Al usar el dispositivo virtual, puede cambiar la Visibilidad del parametro.

o + Al usar un dispositivo virtual, puede guardar la imagen 2D, el mapa de profundidad y la
nube de puntos.
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5.2.5. Gestionar los Registros

Si se encuentran problemas al usar la camara, puede ver los registros, o exportary enviarlos al
Soporte Técnico para facilitar la solucion de problemas.

Ver registros
Siga los siguientes pasos para ver l0s registros:

1. Haga clic en el botdn [ Registro] del panel de adquisicion de datos para abrir los registros
guardados en la camara.

2. Haga clic en el botén [ Mostrar Entradas de Registro ] ubicado en la parte inferior derecha para
mostrar por completo la lista de registro.

3. Seleccione una entrada de registro en Entradas de Registro para consultar su contenido a la

izquierda.
7 El nombre de la entrada de registro representa el tiempo cuando fue generada. P.ej,, la
entrada de registro con nombre de 20221117171503_887 fue generada el 17 de noviembre
- de 2022 alas 17:15:03.

Exportar Registros

Siga los siguientes pasos para exportar los registros:
1. Haga clic en el boton [ Registro | del panel de adquisicién de datos para abrir los registros

guardados en la camara.

2. Haga clic en el boton [ Mostrar Entradas de Registro ] ubicado en la parte inferior derecha para
mostrar por completo la lista de registro.

3. Seleccione el registro que desea exportar, haga clic en el boton [ Exportar], seleccione la
carpeta para guardar el registro en la ventana emergente, y haga clic en el boton [ Seleccionar

Carpeta].
4. Rehaga el paso 3 para exportar varios registros.

Niveles de Registros

Se clasifican los niveles de registros en cuarto niveles: i, W, C, F.
- i INFO, informacion descriptiva del proceso del funcionamiento.
- W: WARNING, mensaje de alarma de problemas potenciales.

+ C: CRITICAL, errores que quizas no impidan el funcionamiento de la camara.

- F: FATAL, errores fatales que posiblemente impidan el funcionamiento de la camara.

Otras Acciones
En la ventana de Registros de Servidor, puede realizar las siguientes acciones:
» Actualizacion Automatica: Actualiza automaticamente los registros.

- Vaciar: Vacia el contenido del registro visualizado en el software.

- Borrar Registros de Servidor: Borra todos los registros guardados en la camara. Mientras
tanto, se vaciara el contenido del registro visualizado en el software.
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5.3. Asistente de Referencia de Parametros

Este capitulo presenta descripciones detalladas de cada parametro.

Descripciones detalladas de parametros de camaras de diferentes modelos.

+ Parametros de DEEP

+ Parametros de LSR Sy LSR L

+ Parametros de NANO

+ Parametros de NANO ULTRA

+ Parametros de PRO XS

+ Parametros de PROSy PRO M
+ Parametros de UHP-140

« Parametros de Camaras V3

5.3.1. Parametros de DEEP

Este capitulo presenta los parametros de las camaras DEEP. Los parametros se dividen en
parametros que afectan la imagen 2D y parametros que afectan el mapa de profundidad o la nube
de puntos, segun los tipos de datos afectados por ellos.

Parametros que Afectan la Imagen 2D

Las camaras DEEP proporcionan dos tipos de imagenes 2D: imagen 2D (textura) e imagenes 2D
(fuente de profundidad). El uso de cada tipo es el siguiente:

Tipo de imagen 2D Uso
Imagen 2D (textura) Texturiza la nube de puntos
Revisa los parametros intrinsecos
Imagenes 2D (fuente de profundidad) Ajusta ROI
Realiza la calibracion ojo a mano

La imagen 2D no debe estar ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las
caracteristicas de la superficie del objeto.

La calidad de la imagen 2D esta afectada por los parametros en la categoria de Parametros 2D, y
el parametro de Ganancia en la categoria de Parametros 3D.

objetos por la iluminacion de la escena, ajuste el balance de blancos. Para obtener

o Cuando usa una camara en color, si el color de imagen difiere significativamente del de los
instrucciones detalladas, consulte la seccion Ajustar el Balance de Blancos.

Parametros 2D

Modo de Exposicion de Imagen 2D (Textura)
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Descripcio

n de Ajusta el modo de exposicion para capturar imagen 2D (textura).

parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

« Fija: Establece un tiempo de exposicion fijo. Suele usarse en condiciones de
iluminacion estable.

+ Auto: El tiempo de exposicion se ajusta automaticamente. Suele usarse en

Valores - IS .
condiciones de iluminacion variable.
+ HDR: Establece varios tiempos de exposicion y fusiona las imagenes. Suele
usarse para objetos con varios colores o texturas.
Al seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en la
categoria de Parametros 2D para el ajuste:
Instruccio - . , : L
nes + Fija: Se visualiza el Tiempo de Exposicion.

+ Auto: Se visualiza el Valor de Escala de Grises y ROl de Auto-Exposicion.

+ HDR: Se visualiza el Mapeo de Tono y Secuencia de Exposicion.

Fija: Tiempo de Exposicién

_ Afecta el brillo de la imagen.
Descripcio

nde + Un tiempo de exposicion largo aumenta el brillo de imagen.

parametro ) o ) )
+ Un tiempo de exposicion corto reduce el brillo de imagen.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0,7a999 ms

Ajuste este parametro segun la calidad de la imagen 2D. La imagen 2D no debe estar
ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las caracteristicas de la
Instruccio  Superficie del objeto.

nes
- Normalmente, se usa un tiempo de exposicion largo en entornos oscuros.

+ Normalmente, se usa un tiempo de exposicion corto en entornos luminosos.

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

5ms 500 ms
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Auto: Valor de Escala de Grises

Descripcio
n de
parametro

Afecta el brillo de la imagen 2D. Aumenta el valor de grises cuando la imagen esta
demasiado oscura, y reduce cuando la imagen esta demasiado brillante.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0a255

Instruccio
nes

Nada

Iméagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Valor de Escala de Grises (todas las otras
condiciones son idénticas):

50 100 150

El Valor de Escala de Grises de una imagen en blanco y negro equivale al brillo de la imagen,
y el Valor de Grises de una imagen en color equivale al brillo de cada canal de color.

Auto: ROI de Auto-Exposicidn

~* Eltiempo de exposicion de la camara se ajusta automaticamente segun la
DZSC”PCIO iluminacion, los colores de objetos, etc. en la region seleccionada.
n de

pardmetro Cuando no se establece una ROI de auto-exposicion, el tiempo de exposicion se

ajusta automaticamente segun todo el FOV de camara.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

Instruccio Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl de Auto-
nes Exposicion abajo.

Imagenes 2D capturadas con diferentes valores de ROI de Auto-Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):
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ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D

.‘_:. / §
Ajustar ROI de Auto-Exposicién

1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de ROI de Auto-Exposicion para abrir
la ventana de Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar] para aplicar la ROI de auto-exposicion ajustada.
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S Adquirir de nuevo

0 Haga clic en el botdn [ Vaciar] para eliminar la ROI de auto-exposicion actual.

4. Adquiera de nuevo los datos y vea la imagen 2D para revisar el resultado de ajuste de auto-
exposicion.

HDR: Mapeo de Tono
Descripcio

n de
parametro

Esta funcién puede hacer que la imagen parezca mas natural. Sila imagen 2D parece
muy diferente de los objetos actuales, puede activar este parametro.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- False
Valores
« True
Instruccio ., .
nes Marque esta opcion para activar el Mapeo de Tono.

Imagenes 2D capturadas con Mapeo de Tono activado o desactivado (todas las otras condiciones
son idénticas):

False True

HDR: Secuencia de Exposicién

Descripcio
n de
parametro

Ajusta varios tiempos de exposicion, y fusiona las imagenes capturadas para generar
una imagen 2D que conserva mas detalles en los destacados y las sombras.
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Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Nada

1. Haga doble clic en el boton [ Editar ] ubicado a la derecha de Secuencia de
Exposicion para abrir la ventana para editar la secuencia de exposicion.

2. Haga clic en el boton [ +] para afiadir y ajustar un nuevo tiempo de exposicion.

3. Para eliminar un tiempo de exposicion, seleccione y haga clic en el boton [-].

Instruccio
nes 4. Después de editar, haga clic en el botén [ Aplicar] para aplicar la secuencia de
exposicion.
o o Boton [ Cancelar]: no guarda el ajuste actual y sale de esta ventana.
o Botdn [ Restablecer ]: borra todos los tiempos de exposicion.

Imagenes 2D capturadas con tiempo de exposicién Unico (todas las otras condiciones son
idénticas):

Imagenes 2D capturadas con diferentes secuencias de exposicion que constan de los tiempos de
exposicion mencionados (todas las otras condiciones son idénticas):

700 ms 500 ms & 900 ms 500 ms & 700 ms & 900 ms

Modo de Exposicién de Imagenes 2D (Fuente de Profundidad)

Descripcid
n de Ajusta el modo de exposicion para capturar imagenes 2D (fuente de profundidad).
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

+ Fija: Establece un tiempo de exposicion fijo. Suele usarse en condiciones de

iluminacion estable.

Valores .
+ Flash: Usar el proyector para luz suplementaria. Suele usarse en entornos

OSCuros.
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Al seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en la
categoria de Parametros 2D para el ajuste:

Instruccio - Fija: Se visualiza el Tiempo de Exposicion de Imagenes 2D (Fuente de
nes Profundidad).

+ Flash: no hace falta ajustar ningun otro parametro. El proyector emite
automaticamente la luz suplementaria durante la captura de imagenes.

Cuando Mech-Vision esta conecto a las camaras DEEP, LSR Sy LSR L, las imagenes 2D
(fuente de profundidad) se insertan en el puerto de “Imagen en Color” de Mech-Vision. Para
ajustar la “Imagen en Color” de Mech-Vision, ajuste Modo de Exposicion de Imagenes 2D

(Fuente de Profundidad).

Fija: Tiempo de Exposicion de Imagenes 2D (Fuente de Profundidad)

~ Afecta el brillo de la imagen.
Descripcio
nde + Un tiempo de exposicion largo aumenta el brillo de imagen.

parametro ) o ) )
+ Un tiempo de exposicion corto reduce el brillo de imagen.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0,7a999 ms

Ajuste este parametro segun la calidad de la imagen 2D. La imagen 2D no debe estar
ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las caracteristicas de la
Instruccio  Superficie del objeto.

nes . -
+ Normalmente, se usa un tiempo de exposicion Iargo en entornos oscuros.

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion corto en entornos luminosos.

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicion de Imagenes 2D (Fuente
de Profundidad) (todas las otras condiciones son idénticas):

10 ms 40 ms 80 ms

Parametros 3D

Ganancia

~ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro 0 puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.
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Visibilidad Experto, Maestro
Valores 0al16dB

Instruccio Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicion,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

0 ) 10

Parametros que Afectan el Mapa de Profundidad o la Nube de Puntos
En el mapa de profundidad y la nube de puntos, los datos necesarios deben estar completos.

desea agarrar boles metalicos con la apertura hacia arriba desde el borde, normalmente solo

o Determine qué parte de los datos son necesarios segun sus demandas reales. Por ejemplo, si
necesita asegurarse de que los datos del borde de los boles estén completos.

Los parametros de las siguientes categorias afectan la calidad del mapa de profundidad y la nube
de puntos.

Categoria de
parametros

Parametros 3D @

Procesamiento de Nube
de Puntos

Rango de Profundidad @
@

Mapa de profundidad Nube de puntos

VOO
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Parametros 3D

Los parametros en esta categoria afectan las imagenes usadas para calcular los datos de
profundidad, influyendo asi la calidad del mapa de profundidad y la nube de puntos.

Use el Asistente de Exposicion para obtener las combinaciones de valores recomendados de
pardmetros de exposicion. Haga doble clic en el botdn [ Auto Ajustar] ubicado a la derecha de
Parametros 3D para abrir la ventana de Asistente de Exposicion.

Multiplicador de Exposicién

Descripcio
n de Ajusta el numero de Tiempo de Exposicion.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Ta3

+ Si el valor de Multiplicador de exposicion es mayor que 1, debera ajustar
multiples parametros de Tiempos de exposicion.

+ Se capturan las imagenes a diferentes tiempos de exposicion, y luego se
fusionan todas las imagenes para calcular el valor de profundidad. El aumento
Instruccio de multiplicador de exposicion puede mejorar la integridad de los datos de
nes profundidad, pero también prolongara el tiempo de procesamiento.

+ Un mayor numero de multiplicador de exposicion aumenta el tiempo para
obtener el mapa de profundidad y la nube de puntos. Intente reducir el nimero
del multiplicador de exposicion lo maximo posible, sin afectar la calidad de los
datos.

Al ajustar el Modo de Codificacion de Franja en la categoria de Pardmetros 3D a Reflective,
no se puede usar el Multiplicador de Exposicién.

Tiempo de Exposicién

Descripcio Ajusta el tiempo de exposicion para adquirir informacion de profundidad. El niumero
n de de Tiempo de Exposicion por ajustar depende del valor de Multiplicador de
parametro Exposicién.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores + Rango de valor: 0,17 a 99 ms

+ Normalmente, se usa un tiempo de exposicion largo para los objetos oscuros, y
corto para los objetos claros.

+ Los tiempos de exposicion demasiado largos o cortos provocaran la pérdida de
Instruccio informacion de profundidad.

Nes + El'tiempo de exposicion de una camara laser debe ser un multiplo de 4. Si el

numero insertado no es multiplo de 4, dicho valor se ajusta automaticamente. El

valor minimo que se puede ajustar es 4 ms para las series Laser y 8 ms para
otras camaras laser.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicién (todas las otras
condiciones son idénticas):

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.

57



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Cédmara Industrial 3D de Mech-Eye

Tiempo de Exposicién Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion
1ms 4 ms 10 ms 50 ms

A las dreas negras les falta informacién de profundidad para generar la nube de puntos
correspondiente.

Ganancia

~ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.

Visibilidad Experto, Maestro
Valores Oal16dB

Instruccio Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicidn,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

0 5 10

Laser
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Modo de Codificacion de Franja

Descripcio
n de Selecciona el patron de la luz estructurada por proyectar.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro

« Fast: Adecuado para objetos no reflectantes, proporciona una velocidad de
adquisicion rapida, pero la calidad de datos de profundidad es inferior.

- Accurate: Adecuado para objetos no reflectantes, proporciona datos de

el profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

+ Reflective: Adecuado para objetos reflectantes, proporciona datos de
profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

Ajuste este parametro segun el tipo de objeto de destino, sus demandas reales de
Instruccio calidad de datos y velocidad de adquisicion de datos.
nes

Al seleccionar Reflective, se visualizara el parametro Modo de procesamiento.

+ Al seleccionar Reflective, no se puede usar las siguientes herramientas y parametros:
o Herramienta de Asistente de Exposicion 3D

o o ElMultiplicador de Exposicion y Nimero de Porcion de Fotograma Laser en la
categoria de Parametros 3D

o El Umbral Minimo de Intensidad de Franja en la categoria de Procesamiento de
Nube de Puntos

+ Cuando el objeto de destino no es reflectante, las nubes de puntos obtenidas al ajustar el
Modo de Codificacién de Franja a Accurate y Fast (todas las otras condiciones son idénticas):

Accurate Fast

-+ Cuando el objeto de destino es reflectante, las nubes de puntos obtenidas al ajustar el Modo
de Codificacion de Franja a Accurate y Reflective (todas las otras condiciones son idénticas):
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Accurate Reflective

Reflective: Modo de Procesamiento

Descripcid
n de
parametro

Selecciona el modo de procesamiento de datos para el modo de codificacion de
franja en la opcién de Reflective.

Visibilidad Experto, Maestro
« Faster: Proporciona una velocidad mas rapida de procesar datos, pero puede

haber puntos perdidos en los datos de profundidad. Adecuado para escenarios
con condiciones de reflexion bastante simples.

Valores + More complete: Proporciona datos de profundidad mas completos, pero la
velocidad de procesar datos es mas lenta. Adecuado para escenarios con
condiciones de reflexion complejas, como un contenedor cuyas paredes causan
la reflexion multiple.

Instruccio Ajuste este parametro segun sus demandas reales de calidad de datos y velocidad
nes de adquisicion de datos.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Modo de Codificacion de Franja (todas las
otras condiciones son idénticas):

Faster More complete
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More complete

Potencia de Laser

Descripcid
n de
parametro

Ajusta la potencia del proyector laser, que afecta el brillo de la luz estructurada
proyectada.

Visibilidad Experto, Maestro

Valores 50% a 100%

Normalmente basta con usar el valor predeterminado.

+ Un valor mas alto aumenta el brillo de luz estructurada, y un valor mas bajo
reduce el brillo de luz estructurada.

Instruccio
nes

« La alta potencia sirve para escanear objetos oscuros. La baja potencia sirve para
escanear objetos reflectantes.

Procesamiento de Nube de Puntos

Ajustar los parametros en la categoria de Procesamiento de Nube de Puntos puede mejorar la
calidad de la nube de puntos.

Principios de Ajustar los Parametros de Procesamiento de Nube de Puntos

Cuando ajusta los parametros de Procesamiento de Nube de Puntos, siga los siguientes
principios para reducir el tiempo de adquisicion y el tiempo de ciclo de la camara.

1. Ajuste primero Retirada de Valores Atipicos. El tiempo de calculo para diferentes intensidades
de este parametro es casi igual. Usar una intensidad mas alta no aumentara demasiado el
tiempo de calculo.

2. Se recomienda usar intensidades bajas de Suavizando Superficie y Retirada de Ruidos. A mas
altas las intensidades de los dos parametros, mayor sera el tiempo de calculo.

Suavizando Superficie

Descripcido Reduce la fluctuacion de profundidad en la nube de puntos y mejora su semejanza
n de con la superficie del objeto actual, pero puede provocar la pérdida de detalles de
parametro superficie del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
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- Off
+ Weak
Valores
« Normal
+ Strong

+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone mas pérdidas de los
detalles del objeto, una intensidad mas baja supone menos pérdidas de los

Instruccio detalles del objeto.
nes _ . , . - . .
+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone un calculo mas lento,

una intensidad mas baja supone un calculo mas rapido.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Suavizando Superficie (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong

Retirada de Valores Atipicos

Descripcio
n de
parametro

Retira los valores atipicos en la nube de puntos. Los valores atipicos son puntos
agrupados alejados de la nube de puntos del objeto.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak
Valores
+ Normal

+ Strong
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+ Una intensidad mas alta retira mas valores atipicos, una intensidad mas baja
retira menos valores atipicos.

Instruccio - Sila nube de puntos del objeto contiene multiples partes, las altas intensidades

nes de retirada de valores atipicos pueden retirar algunas partes. Por ejemplo, si el
objeto es una taza, la retirada de valores atipicos puede retirar la nube de puntos
del asa de la taza.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retiracién de Valores Atipicos (todas las
otras condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong

Retirada de Ruidos

Descripcio Retira los ruidos en la nube de puntos, reduciendo el impacto en la precision del
n de calculo posterior. Los ruidos son los puntos dispersos cercanos a la superficie del
parametro objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 63



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Cédmara Industrial 3D de Mech-Eye

+ Una intensidad mas alta retira mas ruidos, pero también puede retirar las
caracteristicas del objeto. Una intensidad mas baja retira menos ruidos, pero

Instruccio conserva mejor las caracteristicas del objeto.

nes
+ Una intensidad mas alta aumenta el tiempo de calculo, una intensidad mas baja

reduce el tiempo de célculo.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retirada de Ruidos (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong

Si esta funcion retira las caracteristicas requeridas del objeto, reduce la intensidad de
Retirada de Ruidos. Sin embargo, se conservara mas ruidos.

Preservacion de Bordes

Descripcio

n de Preserva la nitidez de los bordes del objeto durante la suavizacion de superficie.
parametro

Visibilidad Maestro

+ Sharp: Preserva al maximo la nitidez de los bordes del objeto. Sin embargo, se
reducird el efecto de suavizar superficie.

« Normal: Conserva la nitidez de los bordes de objeto durante la suavizacion de

Valores iy
superficie.

« Smooth: No preserva los bordes. La superficie del objeto se suavizara bien, pero
los bordes del objeto se distorsionaran.

Instruccio Ajuste este parametro segun sus demandas para preservar los bordes de objetos de
nes trabajo.
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Umbral de Contraste de Rayas

Descripcio
n de
parametro

Retira los ruidos en la nube de puntos. Ajuste este parametro si el nivel de ruido sigue
siendo alto después de ajustar Retirada de Valores Atipicos y Retirada de Ruidos.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Ta100

+ Un valor mas alto de este parametro retira mas puntos, un valor mas bajo retira
Instruccio menos puntos.

nes « Aumentar el valor de este parametro puede retirar los ruidos en la nube de
puntos, pero los puntos de objetos oscuros pueden perderse.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Umbral de Contraste de Rayas (todas las
otras condiciones son idénticas):

Rango de Profundidad

Descripci

6n de Ajusta una ROI de direccion Z para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Ajusta

el valor de Rango de Profundidad dentro del rango de distancia de trabajo de la

garametr camara para retirar los datos fuera del rango de profundidad.
:j/'s'b'hda Principiante, Experto, Maestro

+ Limite Inferior de Profundidad: 1 a 4.000 mm
Valores o , ,

+ Limite Superior de Profundidad: T a 5.000 mm

- Ajuste el Rango de Profundidad a un rango adecuado para garantizar la integridad

de mapa de profundidad y nube de puntos. Un rango demasiado grande puede

Instrucci causar interferencias, y un rango demasiado pequefio puede retirar los datos de
ones caracteristicas claves.

+ Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar el Rango
de Profundidad abajo.

La misma nube de puntos con diferentes valores de Rango de profundidad (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefio

Ajustar el Rango de Profundidad
Siga los siguientes pasos para ajustar el valor de Rango de Profundidad:

1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de Rango de Profundidad para abrir
la ventana de Ajustar Rango de Profundidad.

2. Haga clic en el botdn [ Actualizar nube de puntos ] ubicado en la parte superior derecha para
adquirir la Ultima nube de puntos.

3. Ajuste la posicion de la nube de puntos: Ajuste la posicion hasta que pueda ver los dos
rectangulos grises que representan los limites superior e inferior de Rango de Profundidad.

4. Ajuste el rango de profundidad: Arrastre los controles deslizantes para ajustar el valor de
Rango de Profundidad gruesamente. Inserte valores especificos para ajustar el valor de Rango
de Profundidad finamente.

requeridas del objeto estan entre los dos rectangulos grises, y la mayoria de los ruidos y

o Norma para ajustar un rango de profundidad adecuado: Todas las caracteristicas
valores atipicos estan afuera.
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5. Una vez completado el ajuste, haga clic en el botén [ Guardar ] ubicado en la parte inferior

derecha.
+ Haga clic en el boton [ Rango recomendado ] para ajustar el valor de Rango de
o Profundidad a la distancia de trabajo recomendada de la camara actual.
+ Haga clic en el botdn [ Restablecer] para ajustar el valor de Rango de Profundidad a los
ultimos valores guardados.
ROI
Descripcid .
n de P Establece la ROl en el plano XY para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Se
. retiran los puntos fuera de la region seleccionada.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Nada

Instruccio

nes Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl abajo.

Ajustar ROI
1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de ROI para abrir la ventana de
Ajustar ROI.

2. Seleccioney ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl ajustada.

., Arrastre enla imagen izquierda para s
una ROl

Parametros de ROI:

rior-izquierdas

Y 0

o Haga clic en el botén [ Vaciar] para eliminar la ROl actual.

o o Para las series de DEEP (V4) y LSR (V4), se visualizan la imagen 2D (fuente de
profundidad) en esta ventana. Si la imagen estd demasiado oscura o brillante, ajuste
el Modo de Exposicién de imagen 2D (fuente de profundidad).

4. Adquiera de nuevo los datos y vea el mapa de profundidad o la nube de puntos para revisar el
resultado de ajuste de ROI.
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5.3.2. Parametros de LSRSy LSRL

Este capitulo presenta los parametros de las camaras LSR Sy LSR L. Los parametros se dividen
en parametros que afectan la imagen 2D y parametros que afectan el mapa de profundidad o la
nube de puntos, segun los tipos de datos afectados por ellos.

Parametros que Afectan la Imagen 2D

Las cdmaras LSR Sy LSR L proporcionan dos tipos de iméagenes 2D: imagen 2D (textura) e
imagenes 2D (fuente de profundidad). El uso de cada tipo es el siguiente:

Tipo de imagen 2D Uso
Imagen 2D (textura) Texturiza la nube de puntos
Revisa los parametros intrinsecos
Imagenes 2D (fuente de profundidad) Ajusta ROI
Realiza la calibracién ojo a mano

La imagen 2D no debe estar ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las
caracteristicas de la superficie del objeto.

La calidad de la imagen 2D esta afectada por los parametros en la categoria de Parametros 2D, y
el parametro de Ganancia en la categoria de Parametros 3D.

objetos por la iluminacion de la escena, ajuste el balance de blancos. Para obtener
instrucciones detalladas, consulte la seccion Ajustar el Balance de Blancos.

o Cuando usa una camara en color, si el color de imagen difiere significativamente del de los
Parametros 2D
Modo de Exposicién de Imagen 2D (Textura)
Descripcio

n de Ajusta el modo de exposicion para capturar imagen 2D (textura).
parametro
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Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

« Fija: Establece un tiempo de exposicion fijo. Suele usarse en condiciones de
iluminacion estable.

+ Auto: El tiempo de exposicion se ajusta automaticamente. Suele usarse en

Valores - oo _
condiciones de iluminacion variable.
+ HDR: Establece varios tiempos de exposicion y fusiona las imagenes. Suele
usarse para objetos con varios colores o texturas.
Al seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en la
categoria de Parametros 2D para el ajuste:
Instrucci - . . . s
nesst ucelo + Fija: Se visualiza el Tiempo de Exposicién.

+ Auto: Se visualiza el Valor de Escala de Grises y ROl de Auto-Exposicion.

« HDR: Se visualiza el Mapeo de Tono y Secuencia de Exposicion.

Fija: Tiempo de Exposicién

~_ Afecta el brillo de la imagen.
Descripcio

n dg + Un tiempo de exposicion largo aumenta el brillo de imagen.
parametro ) L . .
+ Un tiempo de exposicién corto reduce el brillo de imagen.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores 0,17a999 ms

Ajuste este parametro segun la calidad de la imagen 2D. La imagen 2D no debe estar
ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las caracteristicas de la
Instruccio  Superficie del objeto.

nes
« Normalmente, se usa un tiempo de expaosicion Iargo en entornos oscuros.

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion corto en entornos luminosos.

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

5ms 500 ms

e A,
£ ARV A
LA g ‘.‘
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) ,/,’?
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Auto: Valor de Escala de Grises

Descripcio . . . . ,
n de P Afecta el brillo de la imagen 2D. Aumenta el valor de grises cuando la imagen esta

. demasiado oscura, y reduce cuando la imagen esta demasiado brillante.
parametro
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Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores 0a?255

Instruccio
nes

Nada

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Valor de Escala de Grises (todas las otras
condiciones son idénticas):

50

El Valor de Escala de Grises de una imagen en blanco y negro equivale al brillo de la imagen,
y el Valor de Grises de una imagen en color equivale al brillo de cada canal de color.

Auto: ROI de Auto-Exposicion

+ El tiempo de exposicion de la camara se ajusta automaticamente segun la

Descripcio iluminacion, los colores de objetos, etc. en la region seleccionada.
n de

pardmetro Cuando no se establece una ROI de auto-exposicion, el tiempo de exposicion se

ajusta automaticamente segun todo el FOV de camara.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

Instruccio Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl de Auto-

nes Exposicion abajo.

Imagenes 2D capturadas con diferentes valores de ROl de Auto-Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D
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ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D

—

Ajustar ROI de Auto-Exposicién

1. Haga doble clic en el botén [ Editar | ubicado a la derecha de ROI de Auto-Exposicion para abrir
la ventana de Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl de auto-exposicion ajustada.

© Adquirir de nuevo ; A -
- Arrastre en laimagen izquierda para seleccionar

" unaRol
Parametros de ROI: Vaciar

Coordenadas superior-izquierdas
Y 0
Dimensiones

Anchura 0 Alura 0

Aplicar Cancelar

0 Haga clic en el botdn [ Vaciar ] para eliminar la ROI de auto-exposicion actual.

4. Adquiera de nuevo los datos y vea la imagen 2D para revisar el resultado de ajuste de auto-
exposicion.
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HDR: Mapeo de Tono

Descripcio
n de
parametro

Esta funcién puede hacer que la imagen parezca mas natural. Sila imagen 2D parece
muy diferente de los objetos actuales, puede activar este parametro.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- False
Valores
« True
Instruccio ., .
nes Marque esta opcion para activar el Mapeo de Tono.

Iméagenes 2D capturadas con Mapeo de Tono activado o desactivado (todas las otras condiciones
son idénticas):

False True

HDR: Secuencia de Exposicién

Descripcio
n de
parametro

Ajusta varios tiempos de exposicion, y fusiona las imagenes capturadas para generar
una imagen 2D que conserva mas detalles en los destacados y las sombras.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

1. Haga doble clic en el botdn [ Editar ] ubicado a la derecha de Secuencia de
Exposicion para abrir la ventana para editar la secuencia de exposicion.

2. Haga clic en el botodn [+] para afiadir y ajustar un nuevo tiempo de exposicion.

3. Para eliminar un tiempo de exposicién, seleccione y haga clic en el botén [-].

Instruccio
nes 4. Después de editar, haga clic en el botén [ Aplicar ] para aplicar la secuencia de
exposicion.
0 o Botdn [ Cancelar]: no guarda el ajuste actual y sale de esta ventana.
o Boton [ Restablecer ]: borra todos los tiempos de exposicion.

Imagenes 2D capturadas con tiempo de exposicion unico (todas las otras condiciones son
idénticas):
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Imagenes 2D capturadas con diferentes secuencias de exposicion que constan de los tiempos de
exposicién mencionados (todas las otras condiciones son idénticas):

700 ms 500 ms & 900 ms 500 ms & 700 ms & 900 ms

Modo de Exposicion de Imagenes 2D (Fuente de Profundidad)

Descripcio
n de Ajusta el modo de exposicion para capturar imagenes 2D (fuente de profundidad).
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

« Fija: Establece un tiempo de exposicion fijo. Suele usarse en condiciones de

iluminacion estable.
Valores _
+ Flash: Usar el proyector para luz suplementaria. Suele usarse en entornos

0SCUros.
Al seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en la
categoria de Parametros 2D para el ajuste:

Instruccio - Fija: Se visualiza el Tiempo de Exposicion de Imagenes 2D (Fuente de
nes Profundidad).

+ Flash: no hace falta ajustar ningun otro parametro. El proyector emite
automaticamente la luz suplementaria durante la captura de imagenes.

Cuando Mech-Vision esta conecto a las camaras DEEP, LSR Sy LSR L, las imagenes 2D
(fuente de profundidad) se insertan en el puerto de “Imagen en Color” de Mech-Vision. Para
ajustar la “Imagen en Color” de Mech-Vision, ajuste Modo de Exposicion de Imagenes 2D
(Fuente de Profundidad).

Fija: Tiempo de Exposicion de Imagenes 2D (Fuente de Profundidad)
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~_ Afecta el brillo de la imagen.
Descripcio

nde + Un tiempo de exposicion largo aumenta el brillo de imagen.

parametro . L , ‘
+ Un tiempo de exposicion corto reduce el brillo de imagen.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0,17a999 ms

Ajuste este parametro segun la calidad de la imagen 2D. La imagen 2D no debe estar
ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las caracteristicas de la
Instruccio  Superficie del objeto.

nes
- Normalmente, se usa un tiempo de exposicion largo en entornos oscuros.

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion corto en entornos luminosos.

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicion de Imagenes 2D (Fuente
de Profundidad) (todas las otras condiciones son idénticas):

10 ms 40 ms 80 ms

Parametros 3D

Ganancia

~ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parémetro 0 puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.

Visibilidad Experto, Maestro
Valores 0al16dB

Instruccio Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicion,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):
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Parametros que Afectan el Mapa de Profundidad o la Nube de Puntos
En el mapa de profundidad y la nube de puntos, los datos necesarios deben estar completos.

Determine qué parte de los datos son necesarios seguiin sus demandas reales. Por ejemplo, si
o desea agarrar boles metalicos con la apertura hacia arriba desde el borde, normalmente solo
necesita asegurarse de que los datos del borde de los boles estén completos.

Los parametros de las siguientes categorias afectan la calidad del mapa de profundidad y la nube
de puntos.

Categoria de

. Mapa de profundidad Nube de puntos
parametros
Parametros 3D @ @
Procesamiento de Nube
de Puntos

Rango de Profundidad @ @
© ©

Parametros 3D

Los parametros en esta categoria afectan las imagenes usadas para calcular los datos de
profundidad, influyendo asi la calidad del mapa de profundidad y la nube de puntos.

Use el Asistente de Exposicién para obtener las combinaciones de valores recomendados de

parametros de exposicion. Haga doble clic en el botdn [ Auto Ajustar] ubicado a la derecha de
Parametros 3D para abrir la ventana de Asistente de Exposicion.
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Multiplicador de Exposicién

Descripcio
n de Ajusta el numero de Tiempo de Exposicion.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Ta3

+ Si el valor de Multiplicador de exposicién es mayor que 1, debera ajustar
multiples parametros de Tiempos de exposicion.

+ Se capturan las imagenes a diferentes tiempos de exposicion, y luego se
fusionan todas las imagenes para calcular el valor de profundidad. El aumento
Instruccio de multiplicador de exposicion puede mejorar la integridad de los datos de
nes profundidad, pero también prolongara el tiempo de procesamiento.

+ Un mayor numero de multiplicador de exposicion aumenta el tiempo para
obtener el mapa de profundidad y la nube de puntos. Intente reducir el nimero
del multiplicador de exposicién lo maximo posible, sin afectar la calidad de los
datos.

Al ajustar el Modo de Codificacion de Franja en la categoria de Parametros 3D a Reflective,
no se puede usar el Multiplicador de Exposicion.

Tiempo de Exposicién

Descripcié Ajusta el tiempo de exposicion para adquirir informacion de profundidad. El nimero
n de de Tiempo de Exposicion por ajustar depende del valor de Multiplicador de
parametro Exposicion.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores + Rango de valor: 0,1 2 99 ms

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion largo para los objetos oscuros, y
corto para los objetos claros.

+ Los tiempos de exposicion demasiado largos o cortos provocaran la pérdida de
Instruccio informacion de profundidad.

nes El tiempo de exposicion de una camara laser debe ser un multiplo de 4. Si el
numero insertado no es multiplo de 4, dicho valor se ajusta automaticamente. El
valor minimo que se puede ajustar es 4 ms para las series Laser y 8 ms para
otras camaras laser.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicién (todas las otras
condiciones son idénticas):

Tiempo de Exposiciéon Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicidn
1ms 4 ms 10 ms 50 ms
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A las areas negras les falta informacién de profundidad para generar la nube de puntos
correspondiente.

Ganancia

~ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.

Visibilidad Experto, Maestro
Valores 0Oal16dB

Instruccio  Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicidn,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

Laser
Modo de Codificacion de Franja
Descripcio

n de Selecciona el patron de la luz estructurada por proyectar.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
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- Fast: Adecuado para objetos no reflectantes, proporciona una velocidad de
adquisicion rapida, pero la calidad de datos de profundidad es inferior.

+ Accurate: Adecuado para objetos no reflectantes, proporciona datos de

Valores profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

+ Reflective: Adecuado para objetos reflectantes, proporciona datos de
profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

Ajuste este parametro segun el tipo de objeto de destino, sus demandas reales de
Instruccio calidad de datos y velocidad de adquisicion de datos.
nes

Al seleccionar Reflective, se visualizara el parametro Modo de procesamiento.

« Al seleccionar Reflective, no se puede usar las siguientes herramientas y parametros:
o Herramienta de Asistente de Exposicion 3D

o o ElMultiplicador de Exposicion y Nimero de Porcion de Fotograma Laser en la
categoria de Parametros 3D

o El'Umbral Minimo de Intensidad de Franja en la categoria de Procesamiento de
Nube de Puntos

- Cuando el objeto de destino no es reflectante, las nubes de puntos obtenidas al ajustar el
Modo de Codificacién de Franja a Accurate y Fast (todas las otras condiciones son idénticas):

Accurate Fast

- Cuando el objeto de destino es reflectante, las nubes de puntos obtenidas al ajustar el Modo
de Codificacién de Franja a Accurate y Reflective (todas las otras condiciones son idénticas):

Accurate Reflective

Reflective: Modo de Procesamiento
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rl?edsecrlpCIO Selecciona el modo de procesamiento de datos para el modo de codificacion de

. franja en la opcion de Reflective.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro

+ Faster: Proporciona una velocidad mas rapida de procesar datos, pero puede
haber puntos perdidos en los datos de profundidad. Adecuado para escenarios
con condiciones de reflexion bastante simples.

Valores - More complete: Proporciona datos de profundidad mas completos, pero la
velocidad de procesar datos es mas lenta. Adecuado para escenarios con
condiciones de reflexion complejas, como un contenedor cuyas paredes causan
la reflexion multiple.

Instruccio Ajuste este parametro segun sus demandas reales de calidad de datos y velocidad
nes de adquisicion de datos.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Modo de Codificacién de Franja (todas las
otras condiciones son idénticas):

Faster More complete

Potencia de Laser

Descripcio
n de
parametro

Ajusta la potencia del proyector laser, que afecta el brillo de la luz estructurada
proyectada.

Visibilidad Experto, Maestro
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Valores 50% a 100%

Normalmente basta con usar el valor predeterminado.
Instruccio + Un valor mas alto aumenta el brillo de luz estructurada, y un valor mas bajo
nes reduce el brillo de luz estructurada.

+ La alta potencia sirve para escanear objetos oscuros. La baja potencia sirve para
escanear objetos reflectantes.

Procesamiento de Nube de Puntos

Ajustar los parametros en la categoria de Procesamiento de Nube de Puntos puede mejorar la
calidad de la nube de puntos.

Principios de Ajustar los Parametros de Procesamiento de Nube de Puntos

Cuando ajusta los parametros de Procesamiento de Nube de Puntos, siga los siguientes
principios para reducir el tiempo de adquisicion y el tiempo de ciclo de la camara.

1. Ajuste primero Retirada de Valores Atipicos. El tiempo de célculo para diferentes intensidades
de este parametro es casi igual. Usar una intensidad mas alta no aumentara demasiado el
tiempo de calculo.

2. Se recomienda usar intensidades bajas de Suavizando Superficie y Retirada de Ruidos. A mas
altas las intensidades de los dos parametros, mayor sera el tiempo de calculo.

Suavizando Superficie

Descripcié Reduce la fluctuacion de profundidad en la nube de puntos y mejora su semejanza
n de con la superficie del objeto actual, pero puede provocar la pérdida de detalles de
parametro superficie del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong

+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone mas pérdidas de los
detalles del objeto, una intensidad mas baja supone menos pérdidas de los

Instruccio detalles del objeto.
nes . . , . - , .
+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone un calculo mas lento,

una intensidad mas baja supone un calculo mas rapido.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Suavizando Superficie (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Off Weak

Normal Strong

Retirada de Valores Atipicos

Descripcio
n de
parametro

Retira los valores atipicos en la nube de puntos. Los valores atipicos son puntos
agrupados alejados de la nube de puntos del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

« Off

+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas valores atipicos, una intensidad mas baja
retira menos valores atipicos.

Instruccio - Sila nube de puntos del objeto contiene multiples partes, las altas intensidades

nes de retirada de valores atipicos pueden retirar algunas partes. Por ejemplo, si el
objeto es una taza, la retirada de valores atipicos puede retirar la nube de puntos
del asa de la taza.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retiracién de Valores Atipicos (todas las
otras condiciones son idénticas):
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Off Weak

Normal Strong

Retirada de Ruidos

Descripcio Retira los ruidos en la nube de puntos, reduciendo el impacto en la precision del
n de calculo posterior. Los ruidos son los puntos dispersos cercanos a la superficie del
parametro objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off

+ Weak
Valores
« Normal

« Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas ruidos, pero también puede retirar las
caracteristicas del objeto. Una intensidad mas baja retira menos ruidos, pero

Instruccio conserva mejor las caracteristicas del objeto.
nes
+ Una intensidad mas alta aumenta el tiempo de calculo, una intensidad mas baja

reduce el tiempo de calculo.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retirada de Ruidos (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Off Weak

Normal Strong

Si esta funcion retira las caracteristicas requeridas del objeto, reduce la intensidad de
Retirada de Ruidos. Sin embargo, se conservara mas ruidos.

Preservacion de Bordes

Descripcio
n de Preserva la nitidez de los bordes del objeto durante la suavizacion de superficie.
parametro

Visibilidad Maestro

+ Sharp: Preserva al maximo la nitidez de los bordes del objeto. Sin embargo, se
reducira el efecto de suavizar superficie.

« Normal: Conserva la nitidez de los bordes de objeto durante la suavizacion de

Valores .y
superficie.

« Smooth: No preserva los bordes. La superficie del objeto se suavizara bien, pero
los bordes del objeto se distorsionaran.

Instruccio Ajuste este parametro segun sus demandas para preservar los bordes de objetos de
nes trabajo.

Umbral de Contraste de Rayas

Descripcio
n de
parametro

Retira los ruidos en la nube de puntos. Ajuste este parametro si el nivel de ruido sigue
siendo alto después de ajustar Retirada de Valores Atipicos y Retirada de Ruidos.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores 1a100
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+ Un valor mas alto de este parametro retira mas puntos, un valor mas bajo retira
Instruccio menos puntos.

nes « Aumentar el valor de este parametro puede retirar los ruidos en la nube de
puntos, pero los puntos de objetos oscuros pueden perderse.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Umbral de Contraste de Rayas (todas las
otras condiciones son idénticas):

Rango de Profundidad

gr?sdcerlpm Ajusta una ROl de direccién Z para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Ajusta
. el valor de Rango de Profundidad dentro del rango de distancia de trabajo de la

parametr . .
o camara para retirar los datos fuera del rango de profundidad.
X'S'b'“da Principiante, Experto, Maestro

+ Limite Inferior de Profundidad: 1 a 4.000 mm
Valores e _ _

« Limite Superior de Profundidad: T a 5.000 mm

- Ajuste el Rango de Profundidad a un rango adecuado para garantizar la integridad

de mapa de profundidad y nube de puntos. Un rango demasiado grande puede

Instrucci causar interferencias, y un rango demasiado pequefio puede retirar los datos de
ones caracteristicas claves.

+ Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar el Rango
de Profundidad abajo.

La misma nube de puntos con diferentes valores de Rango de profundidad (todas las otras
condiciones son idénticas):

Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefo
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Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefio

Ajustar el Rango de Profundidad
Siga los siguientes pasos para ajustar el valor de Rango de Profundidad:

1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de Rango de Profundidad para abrir
la ventana de Ajustar Rango de Profundidad.

2. Haga clic en el botodn [ Actualizar nube de puntos] ubicado en la parte superior derecha para
adquirir la ultima nube de puntos.

3. Ajuste la posicion de la nube de puntos: Ajuste la posicion hasta que pueda ver los dos
rectangulos grises que representan los limites superior e inferior de Rango de Profundidad.

4. Ajuste el rango de profundidad: Arrastre los controles deslizantes para ajustar el valor de
Rango de Profundidad gruesamente. Inserte valores especificos para ajustar el valor de Rango
de Profundidad finamente.

requeridas del objeto estan entre los dos rectangulos grises, y la mayoria de los ruidos y

o Norma para ajustar un rango de profundidad adecuado: Todas las caracteristicas
valores atipicos estan afuera.

5. Una vez completado el ajuste, haga clic en el botén [ Guardar ] ubicado en la parte inferior

derecha.
+ Haga clic en el botén [ Rango recomendado ] para ajustar el valor de Rango de
o Profundidad a la distancia de trabajo recomendada de la cdmara actual.
+ Haga clic en el botdn [ Restablecer] para ajustar el valor de Rango de Profundidad a los

ultimos valores guardados.
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ROI

Descripcio
n de
parametro

Establece la ROl en el plano XY para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Se
retiran los puntos fuera de la region seleccionada.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

Instruccio

nes Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl abajo.

Ajustar ROI
1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de ROI para abrir la ventana de
Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl ajustada.

. Arrastre enlaimagen izquierda para seleccionar
una ROI.

Pardmetros de ROIz

denadas superior-izquierdas

Y 0

o Haga clic en el botdn [ Vaciar] para eliminar la ROl actual.

o o Para las series de DEEP (V4) y LSR (V4), se visualizan la imagen 2D (fuente de
profundidad) en esta ventana. Si la imagen estd demasiado oscura o brillante, ajuste
el Modo de Exposicion de imagen 2D (fuente de profundidad).

4. Adquiera de nuevo los datos y vea el mapa de profundidad o la nube de puntos para revisar el
resultado de ajuste de ROI.
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5.3.3. Parametros de NANO

Este capitulo presenta los parametros de las camaras NANO. Los parametros se dividen en
parametros que afectan la imagen 2D y parametros que afectan el mapa de profundidad o la nube
de puntos, segun los tipos de datos afectados por ellos.

Parametros que Afectan la Imagen 2D

La imagen 2D no debe estar ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las
caracteristicas de la superficie del objeto.

La calidad de la imagen 2D esta afectada por los parametros en la categoria de Pardametros 2D, y
el parametro de Ganancia en la categoria de Parametros 3D.

objetos por la iluminacion de la escena, ajuste el balance de blancos. Para obtener

o Cuando usa una camara en color, si el color de imagen difiere significativamente del de los
instrucciones detalladas, consulte la seccion Ajustar el Balance de Blancos.

Parametros 2D
Modo de Exposicion

Descripcio
n de Ajusta el modo de exposicion para capturar imagen 2D.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- Fija: Establece un tiempo de exposicion fijo. Suele usarse en condiciones de
iluminacion estable.

+ Auto: El tiempo de exposicion se ajusta automaticamente. Suele usarse en

condiciones de iluminacidn variable.

Valores S o _ y
+ HDR: Establece varios tiempos de exposicion y fusiona las imagenes. Suele

usarse para objetos con varios colores o texturas.

+ Flash: Usa el proyector como luz suplementaria. Suele usarse en entornos
OSCUros.
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Al seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en la
categoria de Parametros 2D para el ajuste:

+ Fija: Se visualiza el Tiempo de Exposicién.
Instruccio , , ) o
nes + Auto: Se visualiza el Valor de Escala de Grises y ROl de Auto-Exposicion.
+ HDR: Se visualiza el Mapeo de Tono y Secuencia de Exposicion.

+ Flash: no hace falta ajustar ningun otro parametro. El proyector emite
automaticamente la luz suplementaria durante la captura de imagenes.

Fija: Tiempo de Exposicién

~_ Afecta el brillo de la imagen.
Descripcio
nde + Un tiempo de exposicion largo aumenta el brillo de imagen.

parametro , o , ,
+ Un tiempo de exposicion corto reduce el brillo de imagen.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0,17a999 ms

Ajuste este parametro segun la calidad de la imagen 2D. La imagen 2D no debe estar
ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las caracteristicas de la

Instruccio  Superficie del objeto.

nes
« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion Iargo en entornos oscuros.

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion corto en entornos luminosos.

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

5ms 500 ms
o . A
\ '3 '/'/ ,v \
L e h Yy
Lteart oot 8
’ e e S
N R .
' “'/"“‘ e
A :,_J“(: » ;!-\ lfb,_*
B p
» r "I.,t )
1A ks S

Auto: Valor de Escala de Grises

Descripcid
n de
parametro

Afecta el brillo de la imagen 2D. Aumenta el valor de grises cuando la imagen esta
demasiado oscura, y reduce cuando la imagen esta demasiado brillante.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0a255

Instruccio
nes

Nada
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Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Valor de Escala de Grises (todas las otras
condiciones son idénticas):

50

El Valor de Escala de Grises de una imagen en blanco y negro equivale al brillo de la imagen,
y el Valor de Grises de una imagen en color equivale al brillo de cada canal de color.

Auto: ROI de Auto-Exposicion

+ El tiempo de exposicion de la camara se ajusta automaticamente segun la

Descripcio iluminacion, los colores de objetos, etc. en la region seleccionada.
n de
pardmetro Cuando no se establece una ROI de auto-exposicion, el tiempo de exposicion se

ajusta automaticamente segun todo el FOV de camara.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

Instruccio Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl de Auto-

nes Exposicion abajo.

Imagenes 2D capturadas con diferentes valores de ROl de Auto-Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D
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ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D

—

Ajustar ROI de Auto-Exposicién

1. Haga doble clic en el botén [ Editar | ubicado a la derecha de ROI de Auto-Exposicion para abrir
la ventana de Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl de auto-exposicion ajustada.

© Adquirir de nuevo ; A -
- Arrastre en laimagen izquierda para seleccionar

" unaRol
Parametros de ROI: Vaciar

Coordenadas superior-izquierdas
Y 0
Dimensiones

Anchura 0 Alura 0

Aplicar Cancelar

0 Haga clic en el botdn [ Vaciar ] para eliminar la ROI de auto-exposicion actual.

4. Adquiera de nuevo los datos y vea la imagen 2D para revisar el resultado de ajuste de auto-
exposicion.
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HDR: Mapeo de Tono

Descripcio
n de
parametro

Esta funcién puede hacer que la imagen parezca mas natural. Sila imagen 2D parece
muy diferente de los objetos actuales, puede activar este parametro.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- False
Valores
« True
Instruccio ., .
nes Marque esta opcion para activar el Mapeo de Tono.

Iméagenes 2D capturadas con Mapeo de Tono activado o desactivado (todas las otras condiciones
son idénticas):

False True

HDR: Secuencia de Exposicién

Descripcio
n de
parametro

Ajusta varios tiempos de exposicion, y fusiona las imagenes capturadas para generar
una imagen 2D que conserva mas detalles en los destacados y las sombras.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

1. Haga doble clic en el botdn [ Editar ] ubicado a la derecha de Secuencia de
Exposicion para abrir la ventana para editar la secuencia de exposicion.

2. Haga clic en el botodn [+] para afiadir y ajustar un nuevo tiempo de exposicion.

3. Para eliminar un tiempo de exposicién, seleccione y haga clic en el botén [-].

Instruccio
nes 4. Después de editar, haga clic en el botén [ Aplicar ] para aplicar la secuencia de
exposicion.
0 o Botdn [ Cancelar]: no guarda el ajuste actual y sale de esta ventana.
o Boton [ Restablecer ]: borra todos los tiempos de exposicion.

Imagenes 2D capturadas con tiempo de exposicion unico (todas las otras condiciones son
idénticas):
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900 ms

Imagenes 2D capturadas con diferentes secuencias de exposicion que constan de los tiempos de
exposicién mencionados (todas las otras condiciones son idénticas):

700 ms 500 ms & 900 ms 500 ms & 700 ms & 900 ms

Parametros 3D

Ganancia
~_ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.

Visibilidad Experto, Maestro

Valores 0al16dB

Instruccio  Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicion,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

0 5 10
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Parametros que Afectan el Mapa de Profundidad o la Nube de Puntos

En el mapa de profundidad y la nube de puntos, los datos necesarios deben estar completos.

desea agarrar boles metalicos con la apertura hacia arriba desde el borde, normalmente solo

o Determine qué parte de los datos son necesarios seguin sus demandas reales. Por ejemplo, si
necesita asegurarse de que los datos del borde de los boles estén completos.

Los parametros de las siguientes categorias afectan la calidad del mapa de profundidad y la nube
de puntos.

Categoria de

. Mapa de profundidad Nube de puntos
parametros
Parametros 3D @ @
Procesamiento de Nube
de Puntos

Rango de Profundidad @ @
© ©

Parametros 3D

Los parametros en esta categoria afectan las imagenes usadas para calcular los datos de
profundidad, influyendo asi la calidad del mapa de profundidad y la nube de puntos.

Use el Asistente de Exposicién para obtener las combinaciones de valores recomendados de
parametros de exposicion. Haga doble clic en el botdn [ Auto Ajustar] ubicado a la derecha de
Parametros 3D para abrir la ventana de Asistente de Exposicion.

Multiplicador de Exposicién

Descripcio
n de Ajusta el numero de Tiempo de Exposicion.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Ta3
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« Si el valor de Multiplicador de exposicién es mayor que 1, debera ajustar
multiples parametros de Tiempos de exposicion.

+ Se capturan las imagenes a diferentes tiempos de exposicion, y luego se
fusionan todas las imagenes para calcular el valor de profundidad. El aumento
Instruccio de multiplicador de exposicion puede mejorar la integridad de los datos de
nes profundidad, pero también prolongara el tiempo de procesamiento.

+ Un mayor numero de multiplicador de exposicion aumenta el tiempo para
obtener el mapa de profundidad y la nube de puntos. Intente reducir el nimero
del multiplicador de exposicién lo maximo posible, sin afectar la calidad de los
datos.

Tiempo de Exposicidn

Descripcio Ajusta el tiempo de exposicion para adquirir informacion de profundidad. El niumero
nde de Tiempo de Exposicion por ajustar depende del valor de Multiplicador de
parametro Exposicién.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores + Rango de valor: 0,17 a 99 ms

+ Normalmente, se usa un tiempo de exposicion largo para los objetos oscuros, y
corto para los objetos claros.

Los tiempos de exposicion demasiado largos o cortos provocaran la pérdida de
Instruccio informacion de profundidad.

Nes + El'tiempo de exposicion de una camara laser debe ser un multiplo de 4. Si el

numero insertado no es multiplo de 4, dicho valor se ajusta automaticamente. El
valor minimo que se puede ajustar es 4 ms para las series Laser y 8 ms para
otras camaras laser.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicién (todas las otras
condiciones son idénticas):

Tiempo de Exposicién Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion
1ms 4 ms 10 ms 50 ms

A las dreas negras les falta informacién de profundidad para generar la nube de puntos
correspondiente.

Ganancia

~ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 94



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Cédmara Industrial 3D de Mech-Eye

Visibilidad Experto, Maestro
Valores 0al16dB

Instruccio Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicion,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

0 ) 10

Proyector
Brillo de Luz

Descripcio
n de Afecta el brillo de la luz estructurada proyectada.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
« High: Brillo alto, adecuado para objetos oscuros.
Valores + Normal: Brillo medio, adecuado para objetos regulares.
+ Low: Brillo bajo, adecuado para objetos reflectantes.

Instruccio

nes Ajuste este parametro segun el tipo de objeto.

Modo de Codificacion de Franja

Descripcio
n de Selecciona el patron de la luz estructurada por proyectar.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
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- Fast: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona una
velocidad de adquisicion rapida, pero la calidad de datos de profundidad es
Valores inferior.

+ Accurate: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona datos de
profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

Instruccio Ajuste este parametro segun el tipo de objeto de destino, sus demandas reales de
nes calidad de datos y velocidad de adquisicion de datos.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Modo de Codificacién de Franja (todas las
otras condiciones son idénticas):

Accurate Fast

Modo Anti-Parpadeo

El parpadeo se refiere al cambio rapido y periddico de la intensidad de luz artificial.
Este fendmeno puede causar fluctuaciones en los datos de profundidad. Esta
fluctuacion puede reducirse ajustando la frecuencia de proyeccion de la luz
estructurada.

Descripcio
n de
parametro
Visibilidad Experto, Maestro
- Off
Valores + AC50 Hz
+ AC60 Hz

Seleccione la opcidn que corresponda a la frecuencia de la fuente de alimentacion
usada en su ubicacion. La frecuencia de CA en la mayoria de los paises y regiones es
de 50Hz. La frecuencia de CA en los EE.UU. y algunos paises asiaticos es de 60Hz.

Instruccio
nes

Mapas de profundidad obtenidos con Modo de Anti-Parpadeo off u on (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Off Activo

|

Procesamiento de Nube de Puntos

Ajustar los parametros en la categoria de Procesamiento de Nube de Puntos puede mejorar la
calidad de la nube de puntos.

Principios de Ajustar los Parametros de Procesamiento de Nube de Puntos

Cuando ajusta los parametros de Procesamiento de Nube de Puntos, siga los siguientes
principios para reducir el tiempo de adquisicion y el tiempo de ciclo de la camara.

1. Ajuste primero Retirada de Valores Atipicos. El tiempo de calculo para diferentes intensidades
de este parametro es casi igual. Usar una intensidad mas alta no aumentara demasiado el
tiempo de calculo.

2. Se recomienda usar intensidades bajas de Suavizando Superficie y Retirada de Ruidos. A mas
altas las intensidades de los dos parametros, mayor sera el tiempo de calculo.

Suavizando Superficie

Descripcid Reduce la fluctuacion de profundidad en la nube de puntos y mejora su semejanza
n de con la superficie del objeto actual, pero puede provocar la pérdida de detalles de
parametro superficie del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off

+ Weak

Valores
« Normal

+ Strong

+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone mas pérdidas de los
detalles del objeto, una intensidad mas baja supone menos pérdidas de los

Instruccio detalles del objeto.

nes
- Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone un calculo mas lento,

una intensidad mas baja supone un calculo mas rapido.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Suavizando Superficie (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Off Weak

Normal Strong

Retirada de Valores Atipicos

Descripcio
n de
parametro

Retira los valores atipicos en la nube de puntos. Los valores atipicos son puntos
agrupados alejados de la nube de puntos del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

« Off

+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas valores atipicos, una intensidad mas baja
retira menos valores atipicos.

Instruccio - Sila nube de puntos del objeto contiene multiples partes, las altas intensidades

nes de retirada de valores atipicos pueden retirar algunas partes. Por ejemplo, si el
objeto es una taza, la retirada de valores atipicos puede retirar la nube de puntos
del asa de la taza.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retiracién de Valores Atipicos (todas las
otras condiciones son idénticas):
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Off Weak

Normal Strong

Retirada de Ruidos

Descripcio Retira los ruidos en la nube de puntos, reduciendo el impacto en la precision del
n de calculo posterior. Los ruidos son los puntos dispersos cercanos a la superficie del
parametro objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off

+ Weak
Valores
« Normal

« Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas ruidos, pero también puede retirar las
caracteristicas del objeto. Una intensidad mas baja retira menos ruidos, pero

Instruccio conserva mejor las caracteristicas del objeto.
nes
+ Una intensidad mas alta aumenta el tiempo de calculo, una intensidad mas baja

reduce el tiempo de calculo.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retirada de Ruidos (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Off Weak

Normal Strong

Si esta funcion retira las caracteristicas requeridas del objeto, reduce la intensidad de
Retirada de Ruidos. Sin embargo, se conservara mas ruidos.

Preservacion de Bordes

Descripcio
n de Preserva la nitidez de los bordes del objeto durante la suavizacion de superficie.
parametro

Visibilidad Maestro

+ Sharp: Preserva al maximo la nitidez de los bordes del objeto. Sin embargo, se
reducira el efecto de suavizar superficie.

« Normal: Conserva la nitidez de los bordes de objeto durante la suavizacion de

Valores .y
superficie.

« Smooth: No preserva los bordes. La superficie del objeto se suavizara bien, pero
los bordes del objeto se distorsionaran.

Instruccio Ajuste este parametro segun sus demandas para preservar los bordes de objetos de
nes trabajo.

Umbral de Contraste de Rayas

Descripcio
n de
parametro

Retira los ruidos en la nube de puntos. Ajuste este parametro si el nivel de ruido sigue
siendo alto después de ajustar Retirada de Valores Atipicos y Retirada de Ruidos.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores 1a100
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+ Un valor mas alto de este parametro retira mas puntos, un valor mas bajo retira
Instruccio menos puntos.

nes « Aumentar el valor de este parametro puede retirar los ruidos en la nube de
puntos, pero los puntos de objetos oscuros pueden perderse.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Umbral de Contraste de Rayas (todas las
otras condiciones son idénticas):

Rango de Profundidad

Dl Ajusta una ROl de direccién Z para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Ajusta

on d,e el valor de Rango de Profundidad dentro del rango de distancia de trabajo de la
parametr . .
o camara para retirar los datos fuera del rango de profundidad.
X'S'b'“da Principiante, Experto, Maestro

+ Limite Inferior de Profundidad: 1 a 4.000 mm
Valores s _ _

« Limite Superior de Profundidad: T a 5.000 mm

- Ajuste el Rango de Profundidad a un rango adecuado para garantizar la integridad

de mapa de profundidad y nube de puntos. Un rango demasiado grande puede

Instrucci causar interferencias, y un rango demasiado pequefio puede retirar los datos de
ones caracteristicas claves.

+ Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar el Rango
de Profundidad abajo.

La misma nube de puntos con diferentes valores de Rango de profundidad (todas las otras
condiciones son idénticas):

Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefo
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Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefio

Ajustar el Rango de Profundidad
Siga los siguientes pasos para ajustar el valor de Rango de Profundidad:

1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de Rango de Profundidad para abrir
la ventana de Ajustar Rango de Profundidad.

2. Haga clic en el botodn [ Actualizar nube de puntos] ubicado en la parte superior derecha para
adquirir la ultima nube de puntos.

3. Ajuste la posicion de la nube de puntos: Ajuste la posicion hasta que pueda ver los dos
rectangulos grises que representan los limites superior e inferior de Rango de Profundidad.

4. Ajuste el rango de profundidad: Arrastre los controles deslizantes para ajustar el valor de
Rango de Profundidad gruesamente. Inserte valores especificos para ajustar el valor de Rango
de Profundidad finamente.

requeridas del objeto estan entre los dos rectangulos grises, y la mayoria de los ruidos y

o Norma para ajustar un rango de profundidad adecuado: Todas las caracteristicas
valores atipicos estan afuera.

5. Una vez completado el ajuste, haga clic en el botén [ Guardar ] ubicado en la parte inferior

derecha.
+ Haga clic en el botén [ Rango recomendado ] para ajustar el valor de Rango de
o Profundidad a la distancia de trabajo recomendada de la cdmara actual.
+ Haga clic en el botdn [ Restablecer] para ajustar el valor de Rango de Profundidad a los

ultimos valores guardados.
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ROI

Descripcio
n de
parametro

Establece la ROl en el plano XY para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Se
retiran los puntos fuera de la region seleccionada.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

Instruccio

nes Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl abajo.

Ajustar ROI
1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de ROI para abrir la ventana de
Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl ajustada.

. Arrastre enlaimagen izquierda para seleccionar
una ROI.

Pardmetros de ROIz

denadas superior-izquierdas

Y 0

o Haga clic en el botdn [ Vaciar] para eliminar la ROl actual.

o o Para las series de DEEP (V4) y LSR (V4), se visualizan la imagen 2D (fuente de
profundidad) en esta ventana. Si la imagen estd demasiado oscura o brillante, ajuste
el Modo de Exposicion de imagen 2D (fuente de profundidad).

4. Adquiera de nuevo los datos y vea el mapa de profundidad o la nube de puntos para revisar el
resultado de ajuste de ROI.
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5.3.4. Parametros de NANO ULTRA

Este capitulo presenta los parametros de las camaras NANO ULTRA. Los parametros se dividen
en parametros que afectan la imagen 2D y parametros que afectan el mapa de profundidad o la
nube de puntos, segun los tipos de datos afectados por ellos.

Parametros que Afectan la Imagen 2D

La imagen 2D no debe estar ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las
caracteristicas de la superficie del objeto.

La calidad de la imagen 2D esta afectada por los parametros en la categoria de Pardametros 2D, y
el parametro de Ganancia en la categoria de Parametros 3D.

objetos por la iluminacion de la escena, ajuste el balance de blancos. Para obtener

o Cuando usa una camara en color, si el color de imagen difiere significativamente del de los
instrucciones detalladas, consulte la seccion Ajustar el Balance de Blancos.

Parametros 2D
Modo de Exposicion

Descripcio
n de Ajusta el modo de exposicion para capturar imagen 2D.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- Fija: Establece un tiempo de exposicion fijo. Suele usarse en condiciones de
iluminacion estable.

+ Auto: El tiempo de exposicion se ajusta automaticamente. Suele usarse en

condiciones de iluminacidn variable.

Valores S o _ y
+ HDR: Establece varios tiempos de exposicion y fusiona las imagenes. Suele

usarse para objetos con varios colores o texturas.

+ Flash: Usa el proyector como luz suplementaria. Suele usarse en entornos
OSCUros.
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Al seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en la
categoria de Parametros 2D para el ajuste:

+ Fija: Se visualiza el Tiempo de Exposicién.
Instruccio , , ) o
nes + Auto: Se visualiza el Valor de Escala de Grises y ROl de Auto-Exposicion.
+ HDR: Se visualiza el Mapeo de Tono y Secuencia de Exposicion.

+ Flash: no hace falta ajustar ningun otro parametro. El proyector emite
automaticamente la luz suplementaria durante la captura de imagenes.

Fija: Tiempo de Exposicién

~_ Afecta el brillo de la imagen.
Descripcio
nde + Un tiempo de exposicion largo aumenta el brillo de imagen.

parametro , o , ,
+ Un tiempo de exposicion corto reduce el brillo de imagen.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0,17a999 ms

Ajuste este parametro segun la calidad de la imagen 2D. La imagen 2D no debe estar
ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las caracteristicas de la

Instruccio  Superficie del objeto.

nes
« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion Iargo en entornos oscuros.

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion corto en entornos luminosos.

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

5ms 500 ms
o . A
\ '3 '/'/ ,v \
L e h Yy
Lteart oot 8
’ e e S
N R .
' “'/"“‘ e
A :,_J“(: » ;!-\ lfb,_*
B p
» r "I.,t )
1A ks S

Auto: Valor de Escala de Grises

Descripcid
n de
parametro

Afecta el brillo de la imagen 2D. Aumenta el valor de grises cuando la imagen esta
demasiado oscura, y reduce cuando la imagen esta demasiado brillante.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0a255

Instruccio
nes

Nada
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Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Valor de Escala de Grises (todas las otras
condiciones son idénticas):

50

El Valor de Escala de Grises de una imagen en blanco y negro equivale al brillo de la imagen,
y el Valor de Grises de una imagen en color equivale al brillo de cada canal de color.

Auto: ROI de Auto-Exposicion

+ El tiempo de exposicion de la camara se ajusta automaticamente segun la

Descripcio iluminacion, los colores de objetos, etc. en la region seleccionada.
n de
pardmetro Cuando no se establece una ROI de auto-exposicion, el tiempo de exposicion se

ajusta automaticamente segun todo el FOV de camara.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Nada

Instruccio Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl de Auto-
nes Exposicion abajo.

Imagenes 2D capturadas con diferentes valores de ROl de Auto-Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D
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ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D

—

Ajustar ROI de Auto-Exposicién

1. Haga doble clic en el botén [ Editar | ubicado a la derecha de ROI de Auto-Exposicion para abrir
la ventana de Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl de auto-exposicion ajustada.

© Adquirir de nuevo ; A -
- Arrastre en laimagen izquierda para seleccionar

" unaRol
Parametros de ROI: Vaciar

Coordenadas superior-izquierdas
Y 0
Dimensiones

Anchura 0 Alura 0

Aplicar Cancelar

0 Haga clic en el botdn [ Vaciar ] para eliminar la ROI de auto-exposicion actual.

4. Adquiera de nuevo los datos y vea la imagen 2D para revisar el resultado de ajuste de auto-
exposicion.
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HDR: Mapeo de Tono

Descripcio
n de
parametro

Esta funcién puede hacer que la imagen parezca mas natural. Sila imagen 2D parece
muy diferente de los objetos actuales, puede activar este parametro.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- False
Valores
« True
Instruccio ., .
nes Marque esta opcion para activar el Mapeo de Tono.

Iméagenes 2D capturadas con Mapeo de Tono activado o desactivado (todas las otras condiciones
son idénticas):

False True

HDR: Secuencia de Exposicién

Descripcio
n de
parametro

Ajusta varios tiempos de exposicion, y fusiona las imagenes capturadas para generar
una imagen 2D que conserva mas detalles en los destacados y las sombras.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

1. Haga doble clic en el botdn [ Editar ] ubicado a la derecha de Secuencia de
Exposicion para abrir la ventana para editar la secuencia de exposicion.

2. Haga clic en el botodn [+] para afiadir y ajustar un nuevo tiempo de exposicion.

3. Para eliminar un tiempo de exposicién, seleccione y haga clic en el botén [-].

Instruccio
nes 4. Después de editar, haga clic en el botén [ Aplicar ] para aplicar la secuencia de
exposicion.
0 o Botdn [ Cancelar]: no guarda el ajuste actual y sale de esta ventana.
o Boton [ Restablecer ]: borra todos los tiempos de exposicion.

Imagenes 2D capturadas con tiempo de exposicion unico (todas las otras condiciones son
idénticas):
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900 ms

Imagenes 2D capturadas con diferentes secuencias de exposicion que constan de los tiempos de
exposicién mencionados (todas las otras condiciones son idénticas):

700 ms 500 ms & 900 ms 500 ms & 700 ms & 900 ms

Parametros 3D

Ganancia
~_ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.

Visibilidad Experto, Maestro

Valores 0al16dB

Instruccio  Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicion,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

0 5 10
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Parametros que Afectan el Mapa de Profundidad o la Nube de Puntos

En el mapa de profundidad y la nube de puntos, los datos necesarios deben estar completos.

desea agarrar boles metalicos con la apertura hacia arriba desde el borde, normalmente solo

o Determine qué parte de los datos son necesarios seguin sus demandas reales. Por ejemplo, si
necesita asegurarse de que los datos del borde de los boles estén completos.

Los parametros de las siguientes categorias afectan la calidad del mapa de profundidad y la nube
de puntos.

Categoria de

. Mapa de profundidad Nube de puntos
parametros
Parametros 3D @ @
Procesamiento de Nube
de Puntos

Rango de Profundidad @ @
© ©

Parametros 3D

Los parametros en esta categoria afectan las imagenes usadas para calcular los datos de
profundidad, influyendo asi la calidad del mapa de profundidad y la nube de puntos.

Use el Asistente de Exposicién para obtener las combinaciones de valores recomendados de
parametros de exposicion. Haga doble clic en el botdn [ Auto Ajustar] ubicado a la derecha de
Parametros 3D para abrir la ventana de Asistente de Exposicion.

Multiplicador de Exposicién

Descripcio
n de Ajusta el numero de Tiempo de Exposicion.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Ta3
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« Si el valor de Multiplicador de exposicién es mayor que 1, debera ajustar
multiples parametros de Tiempos de exposicion.

+ Se capturan las imagenes a diferentes tiempos de exposicion, y luego se
fusionan todas las imagenes para calcular el valor de profundidad. El aumento
Instruccio de multiplicador de exposicion puede mejorar la integridad de los datos de
nes profundidad, pero también prolongara el tiempo de procesamiento.

+ Un mayor numero de multiplicador de exposicion aumenta el tiempo para
obtener el mapa de profundidad y la nube de puntos. Intente reducir el nimero
del multiplicador de exposicién lo maximo posible, sin afectar la calidad de los
datos.

Al ajustar el Modo de Codificacion de Franja en la categoria de Parametros 3D a Reflective,
no se puede usar el Multiplicador de Exposicion.

Tiempo de Exposicién

Descripcio Ajusta el tiempo de exposicién para adquirir informacion de profundidad. El nimero
n de de Tiempo de Exposicion por ajustar depende del valor de Multiplicador de
parametro Exposicion.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores + Rango de valor: 0,17 a 99 ms

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion largo para los objetos oscuros, y
corto para los objetos claros.

+ Los tiempos de exposicion demasiado largos o cortos provocaran la pérdida de
Instruccio informacion de profundidad.
nes

El tiempo de exposicion de una camara laser debe ser un multiplo de 4. Si el
numero insertado no es multiplo de 4, dicho valor se ajusta automaticamente. El
valor minimo que se puede ajustar es 4 ms para las series Laser y 8 ms para
otras camaras laser.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicién (todas las otras
condiciones son idénticas):

Tiempo de Exposiciéon Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicién
1ms 4 ms 10 ms 50 ms

A las dreas negras les falta informacion de profundidad para generar la nube de puntos
correspondiente.

Ganancia
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Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.

Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro 0 puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular

datos de profundidad.
Visibilidad Experto, Maestro
Valores 0Oal6dB

Instruccio Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicidn,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

Proyector
Brillo de Luz

Descripcio
n de Afecta el brillo de la luz estructurada proyectada.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
« High: Brillo alto, adecuado para objetos oscuros.
Valores « Normal: Brillo medio, adecuado para objetos regulares.
« Low: Brillo bajo, adecuado para objetos reflectantes.

Instruccio

nes Ajuste este parametro segun el tipo de objeto.

Modo de Codificacién de Franja
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Descripcio

n de Selecciona el patron de la luz estructurada por proyectar.

parametro

Visibilidad Experto, Maestro

- Fast: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona una
velocidad de adquisicion rapida, pero la calidad de datos de profundidad es
inferior.

Valores + Accurate: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona datos de
profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

+ Reflective: Adecuado para objetos reflectantes, proporciona datos de
profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

Instruccio Ajuste este parametro segun el tipo de objeto de destino, sus demandas reales de
nes calidad de datos y velocidad de adquisicion de datos.

+ Al seleccionar Reflective, no se puede usar las siguientes herramientas y parametros:
o Herramienta de Asistente de Exposicion 3D

o o El Multiplicador de Exposicion y Modo de Anti-Parpadeo en la categoria de
Parametros 3D

o El'Umbral Minimo de Intensidad de Franja en la categoria de Procesamiento de
Nube de Puntos

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Modo de Codificacién de Franja (todas las
otras condiciones son idénticas):

+ Cuando el objeto de destino es opaco o no reflectante, las nubes de puntos obtenidas al
ajustar el Modo de Codificacién de Franja a Accurate y Fast (todas las otras condiciones son
idénticas):

Accurate Fast

- Cuando el objeto de destino es reflectante, las nubes de puntos obtenidas al ajustar el Modo
de Codificacién de Franja a Accurate y Reflective (todas las otras condiciones son idénticas):
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Accurate Reflective

Modo Anti-Parpadeo

El parpadeo se refiere al cambio rapido y periédico de la intensidad de luz artificial.
Este fendmeno puede causar fluctuaciones en los datos de profundidad. Esta
fluctuacion puede reducirse ajustando la frecuencia de proyeccion de la luz
estructurada.

Descripcio
n de
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
« Off

Valores + AC50 Hz
+ AC60 Hz

Seleccione la opcion que corresponda a la frecuencia de la fuente de alimentacion
usada en su ubicacion. La frecuencia de CA en la mayoria de los paises y regiones es
de 50Hz. La frecuencia de CA en los EE.UU. y algunos paises asiaticos es de 60Hz.

Instruccio
nes

Al ajustar el Modo de Codificacion de Franja en la categoria de Parametros 3D a Reflective,
no se puede usar el Modo de Anti-Parpadeo.

Mapas de profundidad obtenidos con Modo de Anti-Parpadeo off u on (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Activo

—

Procesamiento de Nube de Puntos

Ajustar los parametros en la categoria de Procesamiento de Nube de Puntos puede mejorar la
calidad de la nube de puntos.

Principios de Ajustar los Parametros de Procesamiento de Nube de Puntos

Cuando ajusta los parametros de Procesamiento de Nube de Puntos, siga los siguientes
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principios para reducir el tiempo de adquisicion y el tiempo de ciclo de la camara.

1. Ajuste primero Retirada de Valores Atipicos. El tiempo de célculo para diferentes intensidades
de este parametro es casi igual. Usar una intensidad mas alta no aumentara demasiado el
tiempo de calculo.

2. Se recomienda usar intensidades bajas de Suavizando Superficie y Retirada de Ruidos. A mas
altas las intensidades de los dos parametros, mayor sera el tiempo de calculo.

Suavizando Superficie

Descripcido  Reduce la fluctuacion de profundidad en la nube de puntos y mejora su semejanza
n de con la superficie del objeto actual, pero puede provocar la pérdida de detalles de
parametro superficie del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong

+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone mas pérdidas de los
detalles del objeto, una intensidad mas baja supone menos pérdidas de los

Instruccio detalles del objeto.

nes
+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone un calculo mas lento,

una intensidad mas baja supone un calculo mas rapido.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Suavizando Superficie (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong
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Off Weak

Retirada de Valores Atipicos

Descripcio
n de
parametro

Retira los valores atipicos en la nube de puntos. Los valores atipicos son puntos
agrupados alejados de la nube de puntos del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

Valores
+ Normal

+ Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas valores atipicos, una intensidad mas baja
retira menos valores atipicos.

Instruccio - Sila nube de puntos del objeto contiene multiples partes, las altas intensidades

nes de retirada de valores atipicos pueden retirar algunas partes. Por ejemplo, si el
objeto es una taza, la retirada de valores atipicos puede retirar la nube de puntos
del asa de la taza.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retiracion de Valores Atipicos (todas las
otras condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong
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Off Weak

Retirada de Ruidos

Descripcio Retira los ruidos en la nube de puntos, reduciendo el impacto en la precision del
n de calculo posterior. Los ruidos son los puntos dispersos cercanos a la superficie del
parametro objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas ruidos, pero también puede retirar las
caracteristicas del objeto. Una intensidad mas baja retira menos ruidos, pero

Instruccio conserva mejor las caracteristicas del objeto.

nes
+ Una intensidad mas alta aumenta el tiempo de célculo, una intensidad mas baja

reduce el tiempo de calculo.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retirada de Ruidos (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong
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Off Weak

Si esta funcion retira las caracteristicas requeridas del objeto, reduce la intensidad de
Retirada de Ruidos. Sin embargo, se conservara mas ruidos.

Relleno de Hueco

Descripcio
n de
parametro

Rellena los huecos en la nube de puntos para que las caracteristicas de superficie del
objeto estén completas.

Visibilidad Experto, Maestro

- Off
+ Weak
Valores
+ Normal
+ Strong
LneSStI’UCCIO Ajusta segun el numero de huecos en la nube de puntos.

+ Este parametro solo esta disponible en la siguiente condicion: Cuando ajusta el
parametro Modo de Codificacion de Franja en la categoria de Parametros 3D a

o Translucent.

+ Un relleno de huecos mas intenso permite rellenar mas puntos perdidos, pero también
puede distorsionar los bordes del objeto.

Preservacion de Bordes

Descripcio

nde Preserva la nitidez de los bordes del objeto durante la suavizacion de superficie.
parametro

Visibilidad Maestro

+ Sharp: Preserva al maximo la nitidez de los bordes del objeto. Sin embargo, se
reducira el efecto de suavizar superficie.

« Normal: Conserva la nitidez de los bordes de objeto durante la suavizacion de

Valores o
superficie.

+ Smooth: No preserva los bordes. La superficie del objeto se suavizara bien, pero
los bordes del objeto se distorsionaran.

Instruccio Ajuste este parametro segun sus demandas para preservar los bordes de objetos de
nes trabajo.
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Umbral de Contraste de Rayas

Descripcio
n de
parametro

Retira los ruidos en la nube de puntos. Ajuste este parametro si el nivel de ruido sigue
siendo alto después de ajustar Retirada de Valores Atipicos y Retirada de Ruidos.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Ta100

+ Un valor mas alto de este parametro retira mas puntos, un valor mas bajo retira
Instruccio menos puntos.

nes « Aumentar el valor de este parametro puede retirar los ruidos en la nube de
puntos, pero los puntos de objetos oscuros pueden perderse.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Umbral de Contraste de Rayas (todas las
otras condiciones son idénticas):

Rango de Profundidad

Descripci

6n de Ajusta una ROI de direccion Z para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Ajusta

el valor de Rango de Profundidad dentro del rango de distancia de trabajo de la

garametr camara para retirar los datos fuera del rango de profundidad.
:j/'s'b'hda Principiante, Experto, Maestro

+ Limite Inferior de Profundidad: 1 a 4.000 mm
Valores o , ,

+ Limite Superior de Profundidad: T a 5.000 mm

- Ajuste el Rango de Profundidad a un rango adecuado para garantizar la integridad

de mapa de profundidad y nube de puntos. Un rango demasiado grande puede

Instrucci causar interferencias, y un rango demasiado pequefio puede retirar los datos de
ones caracteristicas claves.

+ Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar el Rango
de Profundidad abajo.

La misma nube de puntos con diferentes valores de Rango de profundidad (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefio

Ajustar el Rango de Profundidad
Siga los siguientes pasos para ajustar el valor de Rango de Profundidad:

1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de Rango de Profundidad para abrir
la ventana de Ajustar Rango de Profundidad.

2. Haga clic en el botdn [ Actualizar nube de puntos ] ubicado en la parte superior derecha para
adquirir la Ultima nube de puntos.

3. Ajuste la posicion de la nube de puntos: Ajuste la posicion hasta que pueda ver los dos
rectangulos grises que representan los limites superior e inferior de Rango de Profundidad.

4. Ajuste el rango de profundidad: Arrastre los controles deslizantes para ajustar el valor de
Rango de Profundidad gruesamente. Inserte valores especificos para ajustar el valor de Rango
de Profundidad finamente.

requeridas del objeto estan entre los dos rectangulos grises, y la mayoria de los ruidos y

o Norma para ajustar un rango de profundidad adecuado: Todas las caracteristicas
valores atipicos estan afuera.
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5. Una vez completado el ajuste, haga clic en el botén [ Guardar ] ubicado en la parte inferior

derecha.
+ Haga clic en el boton [ Rango recomendado ] para ajustar el valor de Rango de
o Profundidad a la distancia de trabajo recomendada de la camara actual.
+ Haga clic en el botdn [ Restablecer] para ajustar el valor de Rango de Profundidad a los
ultimos valores guardados.
ROI
Descripcid .
n de P Establece la ROl en el plano XY para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Se
. retiran los puntos fuera de la region seleccionada.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Nada

Instruccio

nes Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl abajo.

Ajustar ROI
1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de ROI para abrir la ventana de
Ajustar ROI.

2. Seleccioney ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl ajustada.

., Arrastre enla imagen izquierda para s
una ROl

Parametros de ROI:

rior-izquierdas

Y 0

o Haga clic en el botén [ Vaciar] para eliminar la ROl actual.

o o Para las series de DEEP (V4) y LSR (V4), se visualizan la imagen 2D (fuente de
profundidad) en esta ventana. Si la imagen estd demasiado oscura o brillante, ajuste
el Modo de Exposicién de imagen 2D (fuente de profundidad).

4. Adquiera de nuevo los datos y vea el mapa de profundidad o la nube de puntos para revisar el
resultado de ajuste de ROI.
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5.3.5. Parametros de PRO XS

Este capitulo presenta los parametros de las camaras PRO XS. Los parametros se dividen en
parametros que afectan la imagen 2D y parametros que afectan el mapa de profundidad o la nube
de puntos, segun los tipos de datos afectados por ellos.

Parametros que Afectan la Imagen 2D

La imagen 2D no debe estar ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las
caracteristicas de la superficie del objeto.

La calidad de la imagen 2D esta afectada por los parametros en la categoria de Pardametros 2D, y
el parametro de Ganancia en la categoria de Parametros 3D.

objetos por la iluminacion de la escena, ajuste el balance de blancos. Para obtener

o Cuando usa una camara en color, si el color de imagen difiere significativamente del de los
instrucciones detalladas, consulte la seccion Ajustar el Balance de Blancos.

Parametros 2D
Modo de Exposicion

Descripcio
n de Ajusta el modo de exposicion para capturar imagen 2D.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- Fija: Establece un tiempo de exposicion fijo. Suele usarse en condiciones de
iluminacion estable.

+ Auto: El tiempo de exposicion se ajusta automaticamente. Suele usarse en

condiciones de iluminacidn variable.

Valores S o _ y
+ HDR: Establece varios tiempos de exposicion y fusiona las imagenes. Suele

usarse para objetos con varios colores o texturas.

+ Flash: Usa el proyector como luz suplementaria. Suele usarse en entornos
OSCUros.
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Al seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en la
categoria de Parametros 2D para el ajuste:

+ Fija: Se visualiza el Tiempo de Exposicién.
Instruccio , , ) o
nes + Auto: Se visualiza el Valor de Escala de Grises y ROl de Auto-Exposicion.
+ HDR: Se visualiza el Mapeo de Tono y Secuencia de Exposicion.

+ Flash: no hace falta ajustar ningun otro parametro. El proyector emite
automaticamente la luz suplementaria durante la captura de imagenes.

Fija: Tiempo de Exposicién

~_ Afecta el brillo de la imagen.
Descripcio
nde + Un tiempo de exposicion largo aumenta el brillo de imagen.

parametro , o , ,
+ Un tiempo de exposicion corto reduce el brillo de imagen.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0,17a999 ms

Ajuste este parametro segun la calidad de la imagen 2D. La imagen 2D no debe estar
ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las caracteristicas de la

Instruccio  Superficie del objeto.

nes
« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion Iargo en entornos oscuros.

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion corto en entornos luminosos.

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

5ms 500 ms
o . A
\ '3 '/'/ ,v \
L e h Yy
Lteart oot 8
’ e e S
N R .
' “'/"“‘ e
A :,_J“(: » ;!-\ lfb,_*
B p
» r "I.,t )
1A ks S

Auto: Valor de Escala de Grises

Descripcid
n de
parametro

Afecta el brillo de la imagen 2D. Aumenta el valor de grises cuando la imagen esta
demasiado oscura, y reduce cuando la imagen esta demasiado brillante.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0a255

Instruccio
nes

Nada
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Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Valor de Escala de Grises (todas las otras
condiciones son idénticas):

50

El Valor de Escala de Grises de una imagen en blanco y negro equivale al brillo de la imagen,
y el Valor de Grises de una imagen en color equivale al brillo de cada canal de color.

Auto: ROI de Auto-Exposicion

+ El tiempo de exposicion de la camara se ajusta automaticamente segun la

Descripcio iluminacion, los colores de objetos, etc. en la region seleccionada.
n de
pardmetro Cuando no se establece una ROI de auto-exposicion, el tiempo de exposicion se

ajusta automaticamente segun todo el FOV de camara.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Nada

Instruccio Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl de Auto-
nes Exposicion abajo.

Imagenes 2D capturadas con diferentes valores de ROl de Auto-Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D
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ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D

—

Ajustar ROI de Auto-Exposicién

1. Haga doble clic en el botén [ Editar | ubicado a la derecha de ROI de Auto-Exposicion para abrir
la ventana de Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl de auto-exposicion ajustada.

© Adquirir de nuevo ; A -
- Arrastre en laimagen izquierda para seleccionar

" unaRol
Parametros de ROI: Vaciar

Coordenadas superior-izquierdas
Y 0
Dimensiones

Anchura 0 Alura 0

Aplicar Cancelar

0 Haga clic en el botdn [ Vaciar ] para eliminar la ROI de auto-exposicion actual.

4. Adquiera de nuevo los datos y vea la imagen 2D para revisar el resultado de ajuste de auto-
exposicion.
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HDR: Mapeo de Tono

Descripcio
n de
parametro

Esta funcién puede hacer que la imagen parezca mas natural. Sila imagen 2D parece
muy diferente de los objetos actuales, puede activar este parametro.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- False
Valores
« True
Instruccio ., .
nes Marque esta opcion para activar el Mapeo de Tono.

Iméagenes 2D capturadas con Mapeo de Tono activado o desactivado (todas las otras condiciones
son idénticas):

False True

HDR: Secuencia de Exposicién

Descripcio
n de
parametro

Ajusta varios tiempos de exposicion, y fusiona las imagenes capturadas para generar
una imagen 2D que conserva mas detalles en los destacados y las sombras.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

1. Haga doble clic en el botdn [ Editar ] ubicado a la derecha de Secuencia de
Exposicion para abrir la ventana para editar la secuencia de exposicion.

2. Haga clic en el botodn [+] para afiadir y ajustar un nuevo tiempo de exposicion.

3. Para eliminar un tiempo de exposicién, seleccione y haga clic en el botén [-].

Instruccio
nes 4. Después de editar, haga clic en el botén [ Aplicar ] para aplicar la secuencia de
exposicion.
0 o Botdn [ Cancelar]: no guarda el ajuste actual y sale de esta ventana.
o Boton [ Restablecer ]: borra todos los tiempos de exposicion.

Imagenes 2D capturadas con tiempo de exposicion unico (todas las otras condiciones son
idénticas):
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900 ms

Imagenes 2D capturadas con diferentes secuencias de exposicion que constan de los tiempos de
exposicién mencionados (todas las otras condiciones son idénticas):

700 ms 500 ms & 900 ms 500 ms & 700 ms & 900 ms

Parametros 3D

Ganancia
~_ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.

Visibilidad Experto, Maestro

Valores 0al16dB

Instruccio  Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicion,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

0 5 10
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Parametros que Afectan el Mapa de Profundidad o la Nube de Puntos

En el mapa de profundidad y la nube de puntos, los datos necesarios deben estar completos.

desea agarrar boles metalicos con la apertura hacia arriba desde el borde, normalmente solo

o Determine qué parte de los datos son necesarios seguin sus demandas reales. Por ejemplo, si
necesita asegurarse de que los datos del borde de los boles estén completos.

Los parametros de las siguientes categorias afectan la calidad del mapa de profundidad y la nube
de puntos.

Categoria de

. Mapa de profundidad Nube de puntos
parametros
Parametros 3D @ @
Procesamiento de Nube
de Puntos

Rango de Profundidad @ @
© ©

Parametros 3D

Los parametros en esta categoria afectan las imagenes usadas para calcular los datos de
profundidad, influyendo asi la calidad del mapa de profundidad y la nube de puntos.

Use el Asistente de Exposicién para obtener las combinaciones de valores recomendados de
parametros de exposicion. Haga doble clic en el botdn [ Auto Ajustar] ubicado a la derecha de
Parametros 3D para abrir la ventana de Asistente de Exposicion.

Multiplicador de Exposicién

Descripcio
n de Ajusta el numero de Tiempo de Exposicion.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Ta3
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« Si el valor de Multiplicador de exposicién es mayor que 1, debera ajustar
multiples parametros de Tiempos de exposicion.

+ Se capturan las imagenes a diferentes tiempos de exposicion, y luego se
fusionan todas las imagenes para calcular el valor de profundidad. El aumento
Instruccio de multiplicador de exposicion puede mejorar la integridad de los datos de
nes profundidad, pero también prolongara el tiempo de procesamiento.

+ Un mayor numero de multiplicador de exposicion aumenta el tiempo para
obtener el mapa de profundidad y la nube de puntos. Intente reducir el nimero
del multiplicador de exposicién lo maximo posible, sin afectar la calidad de los
datos.

Tiempo de Exposicidn

Descripcio Ajusta el tiempo de exposicion para adquirir informacion de profundidad. El niumero
nde de Tiempo de Exposicion por ajustar depende del valor de Multiplicador de
parametro Exposicién.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores + Rango de valor: 0,17 a 99 ms

+ Normalmente, se usa un tiempo de exposicion largo para los objetos oscuros, y
corto para los objetos claros.

Los tiempos de exposicion demasiado largos o cortos provocaran la pérdida de
Instruccio informacion de profundidad.

Nes + El'tiempo de exposicion de una camara laser debe ser un multiplo de 4. Si el

numero insertado no es multiplo de 4, dicho valor se ajusta automaticamente. El
valor minimo que se puede ajustar es 4 ms para las series Laser y 8 ms para
otras camaras laser.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicién (todas las otras
condiciones son idénticas):

Tiempo de Exposicién Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion
1ms 4 ms 10 ms 50 ms

A las dreas negras les falta informacién de profundidad para generar la nube de puntos
correspondiente.

Ganancia

~ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.
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Visibilidad Experto, Maestro
Valores 0al16dB

Instruccio Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicion,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

0 ) 10

Proyector
Brillo de Luz

Descripcio
n de Afecta el brillo de la luz estructurada proyectada.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
« High: Brillo alto, adecuado para objetos oscuros.
Valores + Normal: Brillo medio, adecuado para objetos regulares.
+ Low: Brillo bajo, adecuado para objetos reflectantes.

Instruccio

nes Ajuste este parametro segun el tipo de objeto.

Modo de Codificacion de Franja

Descripcio
n de Selecciona el patron de la luz estructurada por proyectar.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
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- Fast: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona una
velocidad de adquisicion rapida, pero la calidad de datos de profundidad es

Valores inferior.

+ Accurate: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona datos de
profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

Instruccio Ajuste este parametro segun el tipo de objeto de destino, sus demandas reales de
nes calidad de datos y velocidad de adquisicion de datos.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Modo de Codificacién de Franja (todas las
otras condiciones son idénticas):

Accurate Fast

Procesamiento de Nube de Puntos

Ajustar los parametros en la categoria de Procesamiento de Nube de Puntos puede mejorar la
calidad de la nube de puntos.

Principios de Ajustar los Parametros de Procesamiento de Nube de Puntos

Cuando ajusta los parametros de Procesamiento de Nube de Puntos, siga los siguientes
principios para reducir el tiempo de adquisicion y el tiempo de ciclo de la camara.

1. Ajuste primero Retirada de Valores Atipicos. El tiempo de calculo para diferentes intensidades
de este parametro es casi igual. Usar una intensidad mas alta no aumentara demasiado el
tiempo de célculo.

2. Se recomienda usar intensidades bajas de Suavizando Superficie y Retirada de Ruidos. A mas
altas las intensidades de los dos parametros, mayor sera el tiempo de calculo.

Suavizando Superficie

Descripcido Reduce la fluctuacion de profundidad en la nube de puntos y mejora su semejanza
n de con la superficie del objeto actual, pero puede provocar la pérdida de detalles de
parametro superficie del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
« Off
+ Weak

Valores
« Normal

+ Strong
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+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone mas pérdidas de los
detalles del objeto, una intensidad mas baja supone menos pérdidas de los

Instruccio detalles del objeto.
nes . . 7 . . . s s
+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone un calculo mas lento,

una intensidad mas baja supone un calculo mas rapido.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Suavizando Superficie (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong

Retirada de Valores Atipicos

Descripcio
n de
parametro

Retira los valores atipicos en la nube de puntos. Los valores atipicos son puntos
agrupados alejados de la nube de puntos del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

 Off

+ Weak

+ Normal

Valores

+ Strong
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+ Una intensidad mas alta retira mas valores atipicos, una intensidad mas baja
retira menos valores atipicos.

Instruccio - Sila nube de puntos del objeto contiene multiples partes, las altas intensidades

nes de retirada de valores atipicos pueden retirar algunas partes. Por ejemplo, si el
objeto es una taza, la retirada de valores atipicos puede retirar la nube de puntos
del asa de la taza.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retiracién de Valores Atipicos (todas las
otras condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong

Retirada de Ruidos

Descripcio Retira los ruidos en la nube de puntos, reduciendo el impacto en la precision del
n de calculo posterior. Los ruidos son los puntos dispersos cercanos a la superficie del
parametro objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong
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+ Una intensidad mas alta retira mas ruidos, pero también puede retirar las
caracteristicas del objeto. Una intensidad mas baja retira menos ruidos, pero

Instruccio conserva mejor las caracteristicas del objeto.

nes
+ Una intensidad mas alta aumenta el tiempo de calculo, una intensidad mas baja

reduce el tiempo de célculo.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retirada de Ruidos (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong

Si esta funcion retira las caracteristicas requeridas del objeto, reduce la intensidad de
Retirada de Ruidos. Sin embargo, se conservara mas ruidos.

Preservacion de Bordes

Descripcio

n de Preserva la nitidez de los bordes del objeto durante la suavizacion de superficie.
parametro

Visibilidad Maestro

+ Sharp: Preserva al maximo la nitidez de los bordes del objeto. Sin embargo, se
reducird el efecto de suavizar superficie.

« Normal: Conserva la nitidez de los bordes de objeto durante la suavizacion de

Valores iy
superficie.

« Smooth: No preserva los bordes. La superficie del objeto se suavizara bien, pero
los bordes del objeto se distorsionaran.

Instruccio Ajuste este parametro segun sus demandas para preservar los bordes de objetos de
nes trabajo.
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Umbral de Contraste de Rayas

Descripcio
n de
parametro

Retira los ruidos en la nube de puntos. Ajuste este parametro si el nivel de ruido sigue
siendo alto después de ajustar Retirada de Valores Atipicos y Retirada de Ruidos.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Ta100

+ Un valor mas alto de este parametro retira mas puntos, un valor mas bajo retira
Instruccio menos puntos.

nes « Aumentar el valor de este parametro puede retirar los ruidos en la nube de
puntos, pero los puntos de objetos oscuros pueden perderse.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Umbral de Contraste de Rayas (todas las
otras condiciones son idénticas):

Rango de Profundidad

Descripci

6n de Ajusta una ROI de direccion Z para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Ajusta

el valor de Rango de Profundidad dentro del rango de distancia de trabajo de la

garametr camara para retirar los datos fuera del rango de profundidad.
:j/'s'b'hda Principiante, Experto, Maestro

+ Limite Inferior de Profundidad: 1 a 4.000 mm
Valores o , ,

+ Limite Superior de Profundidad: T a 5.000 mm

- Ajuste el Rango de Profundidad a un rango adecuado para garantizar la integridad

de mapa de profundidad y nube de puntos. Un rango demasiado grande puede

Instrucci causar interferencias, y un rango demasiado pequefio puede retirar los datos de
ones caracteristicas claves.

+ Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar el Rango
de Profundidad abajo.

La misma nube de puntos con diferentes valores de Rango de profundidad (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefio

Ajustar el Rango de Profundidad
Siga los siguientes pasos para ajustar el valor de Rango de Profundidad:

1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de Rango de Profundidad para abrir
la ventana de Ajustar Rango de Profundidad.

2. Haga clic en el botdn [ Actualizar nube de puntos ] ubicado en la parte superior derecha para
adquirir la Ultima nube de puntos.

3. Ajuste la posicion de la nube de puntos: Ajuste la posicion hasta que pueda ver los dos
rectangulos grises que representan los limites superior e inferior de Rango de Profundidad.

4. Ajuste el rango de profundidad: Arrastre los controles deslizantes para ajustar el valor de
Rango de Profundidad gruesamente. Inserte valores especificos para ajustar el valor de Rango
de Profundidad finamente.

requeridas del objeto estan entre los dos rectangulos grises, y la mayoria de los ruidos y

o Norma para ajustar un rango de profundidad adecuado: Todas las caracteristicas
valores atipicos estan afuera.
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5. Una vez completado el ajuste, haga clic en el botén [ Guardar ] ubicado en la parte inferior

derecha.
+ Haga clic en el boton [ Rango recomendado ] para ajustar el valor de Rango de
o Profundidad a la distancia de trabajo recomendada de la camara actual.
+ Haga clic en el botdn [ Restablecer] para ajustar el valor de Rango de Profundidad a los
ultimos valores guardados.
ROI
Descripcid .
n de P Establece la ROl en el plano XY para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Se
. retiran los puntos fuera de la region seleccionada.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Nada

Instruccio

nes Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl abajo.

Ajustar ROI
1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de ROI para abrir la ventana de
Ajustar ROI.

2. Seleccioney ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl ajustada.

., Arrastre enla imagen izquierda para s
una ROl

Parametros de ROI:

rior-izquierdas

Y 0

o Haga clic en el botén [ Vaciar] para eliminar la ROl actual.

o o Para las series de DEEP (V4) y LSR (V4), se visualizan la imagen 2D (fuente de
profundidad) en esta ventana. Si la imagen estd demasiado oscura o brillante, ajuste
el Modo de Exposicién de imagen 2D (fuente de profundidad).

4. Adquiera de nuevo los datos y vea el mapa de profundidad o la nube de puntos para revisar el
resultado de ajuste de ROI.
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5.3.6. Parametros de PRO Sy PRO M

Este capitulo presenta los parametros de las camaras PRO Sy PRO M. Los parametros se dividen
en parametros que afectan la imagen 2D y parametros que afectan el mapa de profundidad o la
nube de puntos, segun los tipos de datos afectados por ellos.

Parametros que Afectan la Imagen 2D

La imagen 2D no debe estar ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las
caracteristicas de la superficie del objeto.

La calidad de la imagen 2D esta afectada por los parametros en la categoria de Pardametros 2D, y
el parametro de Ganancia en la categoria de Parametros 3D.

objetos por la iluminacion de la escena, ajuste el balance de blancos. Para obtener

o Cuando usa una camara en color, si el color de imagen difiere significativamente del de los
instrucciones detalladas, consulte la seccion Ajustar el Balance de Blancos.

Parametros 2D
Modo de Exposicion

Descripcio
n de Ajusta el modo de exposicion para capturar imagen 2D.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- Fija: Establece un tiempo de exposicion fijo. Suele usarse en condiciones de
iluminacion estable.

+ Auto: El tiempo de exposicion se ajusta automaticamente. Suele usarse en

condiciones de iluminacidn variable.

Valores S o _ y
+ HDR: Establece varios tiempos de exposicion y fusiona las imagenes. Suele

usarse para objetos con varios colores o texturas.

+ Flash: Usa el proyector como luz suplementaria. Suele usarse en entornos
OSCUros.
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Al seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en la
categoria de Parametros 2D para el ajuste:

+ Fija: Se visualiza el Tiempo de Exposicién.
Instruccio , , ) o
nes + Auto: Se visualiza el Valor de Escala de Grises y ROl de Auto-Exposicion.
+ HDR: Se visualiza el Mapeo de Tono y Secuencia de Exposicion.

+ Flash: no hace falta ajustar ningun otro parametro. El proyector emite
automaticamente la luz suplementaria durante la captura de imagenes.

Fija: Tiempo de Exposicién

~_ Afecta el brillo de la imagen.
Descripcio
nde + Un tiempo de exposicion largo aumenta el brillo de imagen.

parametro , o , ,
+ Un tiempo de exposicion corto reduce el brillo de imagen.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0,17a999 ms

Ajuste este parametro segun la calidad de la imagen 2D. La imagen 2D no debe estar
ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las caracteristicas de la

Instruccio  Superficie del objeto.

nes
« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion Iargo en entornos oscuros.

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion corto en entornos luminosos.

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

5ms 500 ms
o . A
\ '3 '/'/ ,v \
L e h Yy
Lteart oot 8
’ e e S
N R .
' “'/"“‘ e
A :,_J“(: » ;!-\ lfb,_*
B p
» r "I.,t )
1A ks S

Auto: Valor de Escala de Grises

Descripcid
n de
parametro

Afecta el brillo de la imagen 2D. Aumenta el valor de grises cuando la imagen esta
demasiado oscura, y reduce cuando la imagen esta demasiado brillante.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0a255

Instruccio
nes

Nada
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Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Valor de Escala de Grises (todas las otras
condiciones son idénticas):

50

El Valor de Escala de Grises de una imagen en blanco y negro equivale al brillo de la imagen,
y el Valor de Grises de una imagen en color equivale al brillo de cada canal de color.

Auto: ROI de Auto-Exposicion

+ El tiempo de exposicion de la camara se ajusta automaticamente segun la

Descripcio iluminacion, los colores de objetos, etc. en la region seleccionada.
n de
pardmetro Cuando no se establece una ROI de auto-exposicion, el tiempo de exposicion se

ajusta automaticamente segun todo el FOV de camara.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Nada

Instruccio Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl de Auto-
nes Exposicion abajo.

Imagenes 2D capturadas con diferentes valores de ROl de Auto-Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D
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ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D

—

Ajustar ROI de Auto-Exposicién

1. Haga doble clic en el botén [ Editar | ubicado a la derecha de ROI de Auto-Exposicion para abrir
la ventana de Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl de auto-exposicion ajustada.

© Adquirir de nuevo ; A -
- Arrastre en laimagen izquierda para seleccionar

" unaRol
Parametros de ROI: Vaciar

Coordenadas superior-izquierdas
Y 0
Dimensiones

Anchura 0 Alura 0

Aplicar Cancelar

0 Haga clic en el botdn [ Vaciar ] para eliminar la ROI de auto-exposicion actual.

4. Adquiera de nuevo los datos y vea la imagen 2D para revisar el resultado de ajuste de auto-
exposicion.
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HDR: Mapeo de Tono

Descripcio
n de
parametro

Esta funcién puede hacer que la imagen parezca mas natural. Sila imagen 2D parece
muy diferente de los objetos actuales, puede activar este parametro.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- False
Valores
« True
Instruccio ., .
nes Marque esta opcion para activar el Mapeo de Tono.

Iméagenes 2D capturadas con Mapeo de Tono activado o desactivado (todas las otras condiciones
son idénticas):

False True

HDR: Secuencia de Exposicién

Descripcio
n de
parametro

Ajusta varios tiempos de exposicion, y fusiona las imagenes capturadas para generar
una imagen 2D que conserva mas detalles en los destacados y las sombras.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

1. Haga doble clic en el botdn [ Editar ] ubicado a la derecha de Secuencia de
Exposicion para abrir la ventana para editar la secuencia de exposicion.

2. Haga clic en el botodn [+] para afiadir y ajustar un nuevo tiempo de exposicion.

3. Para eliminar un tiempo de exposicién, seleccione y haga clic en el botén [-].

Instruccio
nes 4. Después de editar, haga clic en el botén [ Aplicar ] para aplicar la secuencia de
exposicion.
0 o Botdn [ Cancelar]: no guarda el ajuste actual y sale de esta ventana.
o Boton [ Restablecer ]: borra todos los tiempos de exposicion.

Imagenes 2D capturadas con tiempo de exposicion unico (todas las otras condiciones son
idénticas):
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900 ms

Imagenes 2D capturadas con diferentes secuencias de exposicion que constan de los tiempos de
exposicién mencionados (todas las otras condiciones son idénticas):

700 ms 500 ms & 900 ms 500 ms & 700 ms & 900 ms

Parametros 3D

Ganancia
~_ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.

Visibilidad Experto, Maestro

Valores 0al16dB

Instruccio  Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicion,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

0 5 10
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Parametros que Afectan el Mapa de Profundidad o la Nube de Puntos

En el mapa de profundidad y la nube de puntos, los datos necesarios deben estar completos.

desea agarrar boles metalicos con la apertura hacia arriba desde el borde, normalmente solo

o Determine qué parte de los datos son necesarios seguin sus demandas reales. Por ejemplo, si
necesita asegurarse de que los datos del borde de los boles estén completos.

Los parametros de las siguientes categorias afectan la calidad del mapa de profundidad y la nube
de puntos.

Categoria de

. Mapa de profundidad Nube de puntos
parametros
Parametros 3D @ @
Procesamiento de Nube
de Puntos

Rango de Profundidad @ @
© ©

Parametros 3D

Los parametros en esta categoria afectan las imagenes usadas para calcular los datos de
profundidad, influyendo asi la calidad del mapa de profundidad y la nube de puntos.

Use el Asistente de Exposicién para obtener las combinaciones de valores recomendados de
parametros de exposicion. Haga doble clic en el botdn [ Auto Ajustar] ubicado a la derecha de
Parametros 3D para abrir la ventana de Asistente de Exposicion.

Multiplicador de Exposicién

Descripcio
n de Ajusta el numero de Tiempo de Exposicion.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Ta3
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« Si el valor de Multiplicador de exposicién es mayor que 1, debera ajustar
multiples parametros de Tiempos de exposicion.

+ Se capturan las imagenes a diferentes tiempos de exposicion, y luego se
fusionan todas las imagenes para calcular el valor de profundidad. El aumento
Instruccio de multiplicador de exposicion puede mejorar la integridad de los datos de
nes profundidad, pero también prolongara el tiempo de procesamiento.

+ Un mayor numero de multiplicador de exposicion aumenta el tiempo para
obtener el mapa de profundidad y la nube de puntos. Intente reducir el nimero
del multiplicador de exposicién lo maximo posible, sin afectar la calidad de los
datos.

Al ajustar el Modo de Codificacion de Franja en la categoria de Parametros 3D a Reflective,
no se puede usar el Multiplicador de Exposicion.

Tiempo de Exposicién

Descripcio Ajusta el tiempo de exposicién para adquirir informacion de profundidad. El nimero
n de de Tiempo de Exposicion por ajustar depende del valor de Multiplicador de
parametro Exposicion.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores + Rango de valor: 0,17 a 99 ms

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion largo para los objetos oscuros, y
corto para los objetos claros.

+ Los tiempos de exposicion demasiado largos o cortos provocaran la pérdida de
Instruccio informacion de profundidad.
nes

El tiempo de exposicion de una camara laser debe ser un multiplo de 4. Si el
numero insertado no es multiplo de 4, dicho valor se ajusta automaticamente. El
valor minimo que se puede ajustar es 4 ms para las series Laser y 8 ms para
otras camaras laser.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicién (todas las otras
condiciones son idénticas):

Tiempo de Exposiciéon Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicién
1ms 4 ms 10 ms 50 ms

A las dreas negras les falta informacion de profundidad para generar la nube de puntos
correspondiente.

Ganancia
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Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.

Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro 0 puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular

datos de profundidad.
Visibilidad Experto, Maestro
Valores 0Oal6dB

Instruccio Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicidn,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

Proyector
Brillo de Luz

Descripcio
n de Afecta el brillo de la luz estructurada proyectada.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
« High: Brillo alto, adecuado para objetos oscuros.
Valores « Normal: Brillo medio, adecuado para objetos regulares.
« Low: Brillo bajo, adecuado para objetos reflectantes.

Instruccio

nes Ajuste este parametro segun el tipo de objeto.

Modo de Codificacién de Franja
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Descripcio

n de Selecciona el patron de la luz estructurada por proyectar.

parametro

Visibilidad Experto, Maestro

- Fast: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona una
velocidad de adquisicion rapida, pero la calidad de datos de profundidad es
inferior.

+ Accurate: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona datos de
Valores profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

Translucent: Adecuado para objetos translicidos, proporciona datos de
profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

+ Reflective: Adecuado para objetos reflectantes, proporciona datos de
profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

Instruccio Ajuste este parametro segun el tipo de objeto de destino, sus demandas reales de
nes calidad de datos y velocidad de adquisicion de datos.

+ Al seleccionar Translucent, mediante ajustar el Relleno de Hueco en la categoria de
Procesamiento de Nube de Puntos, puede rellenar los huecos en la nube de puntos.

+ Al seleccionar Translucent, no se puede usar las siguientes herramientas y parametros:
o Herramienta de Asistente de Exposicion 3D
o El Modo de Anti-Parpadeo en la categoria de Parametros 3D
o LaPreservacion de Bordes y Correccion de Distorsion en la categoria de

o Procesamiento de Nube de Puntos

+ Al seleccionar Reflective, no se puede usar las siguientes herramientas y parametros:

o Herramienta de Asistente de Exposicion 3D

o El Multiplicador de Exposicion y Modo de Anti-Parpadeo en la categoria de
Parametros 3D

o La Correccion de Distorsion y el Umbral Minimo de Intensidad de Franja en |a
categoria de Procesamiento de Nube de Puntos

Los escenarios adecuados para la opcion Translucent
La opcion Translucent puede mejorar la calidad de datos de profundidad de objetos

translucidos de manera notable. Abajo estan los ejemplos tipicos de objetos adecuados:
- Bolsas de suero fisiolégico
+ Tubos de ensayo de plastico esmerilado
- Envases plasticos para mercancias (bolsas, botellas, tarros, cajas, etc.)
Al mismo tiempo, la mejora del efecto de la opcién Translucent tiene los siguientes limites:
- El efecto de aumento en objetos altamente transparentes, como tubos de ensayo de
vidrio sin superficie esmerilada, no es notable.
- El efecto de aumento en partes curvas del objeto no es notable.
- El efecto de aumento de objetos translicidos solapados no es notable.

- El efecto de aumento en objetos con superficies de fondo claras o reflectantes no es
notable.
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+ El efecto de aumento no es notable cuando la luz ambiental es intensa o cambia con
frecuencia.

- Al usar una camara cuya imagen 2D es monocroma, la luz estructurada proyectada por
la camara es luz azul, por lo tanto, si los objetos translicidos contienen objetos azules, el
efecto de aumento no es notable.

+ Cuando el objeto de destino es opaco o no reflectante, las nubes de puntos obtenidas al
ajustar el Modo de Codificacién de Franja a Accurate y Fast (todas las otras condiciones son

idénticas):

Accurate Fast

+ Cuando el objeto de destino es translucido, las nubes de puntos obtenidas al ajustar el Modo
de Codificacién de Franja a Accurate y Translucent (todas las otras condiciones son
idénticas):

Accurate Translucent

- Cuando el objeto de destino es reflectante, las nubes de puntos obtenidas al ajustar el Modo
de Codificacién de Franja a Accurate y Reflective (todas las otras condiciones son idénticas):
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Accurate Reflective

Modo Anti-Parpadeo

El parpadeo se refiere al cambio rapido y periédico de la intensidad de luz artificial.
Este fendmeno puede causar fluctuaciones en los datos de profundidad. Esta
fluctuacion puede reducirse ajustando la frecuencia de proyeccion de la luz
estructurada.

Descripcio
n de
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
« Off

Valores + AC50 Hz
+ AC60 Hz

Seleccione la opcion que corresponda a la frecuencia de la fuente de alimentacion
usada en su ubicacion. La frecuencia de CA en la mayoria de los paises y regiones es
de 50Hz. La frecuencia de CA en los EE.UU. y algunos paises asiaticos es de 60Hz.

Instruccio
nes

Al ajustar el Modo de Codificacion de Franja en la categoria de Parametros 3D a Reflective,
no se puede usar el Modo de Anti-Parpadeo.

Mapas de profundidad obtenidos con Modo de Anti-Parpadeo off u on (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Activo

—

Procesamiento de Nube de Puntos

Ajustar los parametros en la categoria de Procesamiento de Nube de Puntos puede mejorar la
calidad de la nube de puntos.

Principios de Ajustar los Parametros de Procesamiento de Nube de Puntos

Cuando ajusta los parametros de Procesamiento de Nube de Puntos, siga los siguientes
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principios para reducir el tiempo de adquisicion y el tiempo de ciclo de la camara.

1. Ajuste primero Retirada de Valores Atipicos. El tiempo de célculo para diferentes intensidades
de este parametro es casi igual. Usar una intensidad mas alta no aumentara demasiado el
tiempo de calculo.

2. Se recomienda usar intensidades bajas de Suavizando Superficie y Retirada de Ruidos. A mas
altas las intensidades de los dos parametros, mayor sera el tiempo de calculo.

Suavizando Superficie

Descripcido  Reduce la fluctuacion de profundidad en la nube de puntos y mejora su semejanza
n de con la superficie del objeto actual, pero puede provocar la pérdida de detalles de
parametro superficie del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong

+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone mas pérdidas de los
detalles del objeto, una intensidad mas baja supone menos pérdidas de los

Instruccio detalles del objeto.

nes
+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone un calculo mas lento,

una intensidad mas baja supone un calculo mas rapido.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Suavizando Superficie (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 150



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Cédmara Industrial 3D de Mech-Eye

Off Weak

Retirada de Valores Atipicos

Descripcio
n de
parametro

Retira los valores atipicos en la nube de puntos. Los valores atipicos son puntos
agrupados alejados de la nube de puntos del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

Valores
+ Normal

+ Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas valores atipicos, una intensidad mas baja
retira menos valores atipicos.

Instruccio - Sila nube de puntos del objeto contiene multiples partes, las altas intensidades

nes de retirada de valores atipicos pueden retirar algunas partes. Por ejemplo, si el
objeto es una taza, la retirada de valores atipicos puede retirar la nube de puntos
del asa de la taza.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retiracion de Valores Atipicos (todas las
otras condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong
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Off Weak

Retirada de Ruidos

Descripcio Retira los ruidos en la nube de puntos, reduciendo el impacto en la precision del
n de calculo posterior. Los ruidos son los puntos dispersos cercanos a la superficie del
parametro objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas ruidos, pero también puede retirar las
caracteristicas del objeto. Una intensidad mas baja retira menos ruidos, pero

Instruccio conserva mejor las caracteristicas del objeto.

nes
+ Una intensidad mas alta aumenta el tiempo de célculo, una intensidad mas baja

reduce el tiempo de calculo.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retirada de Ruidos (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong
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Off Weak

Si esta funcion retira las caracteristicas requeridas del objeto, reduce la intensidad de
Retirada de Ruidos. Sin embargo, se conservara mas ruidos.

Correccidén de Distorsion

Corrige la distorsion en los datos de profundidad causada por los cambios

Descripcid . )
P repentinos en el color o la altura del objeto.

n de

parametro. ... |, opcion Activar Correccion de Distorsion y ajusta el Valor Actual.

Visibilidad Experto, Maestro
Valores 1a10

Instruccio Ajuste el Valor Actual segun el nivel de distorsion en el mapa de profundidad y la
nes nube de puntos. Adquiera datos de nuevo para observar el efecto.

« Activar la correccion de distorsion puede reducir la velocidad de adquisicion de datos.

- Un valor demasiado grande del Valor Actual puede causar efectos reversos. Adquiera
datos de nuevo después de ajustar los parametros para confirmar los efectos de este
parametro sobre el mapa de profundidad y la nube de puntos.

+ Al ajustar el parametro Modo de Codificacion de Franja en la categoria de Parametros
3D a Translucent o Reflective, no se puede usar el Correccién de Distorsion.

Mapas de profundidad obtenidos con diferentes Valores Actuales de Correccion de Distorsion
(todas las otras condiciones son idénticas):

El objeto de destino es pieza de trabajo metalica con superficie plana, pero presenta cambios
repentinos en la altura de sus bordes.

Desactivada 7 9
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El objeto de destino es una tabla de calibracion con una superficie suavizada y cambio repentino
desde negro a blanco.

Desactivada 3 7 10

Relleno de Hueco

Descripcio
n de
parametro

Rellena los huecos en la nube de puntos para que las caracteristicas de superficie del
objeto estén completas.

Visibilidad Experto, Maestro

- Off
+ Weak
Valores
+ Normal
+ Strong
Lnesstrucmo Ajusta segun el numero de huecos en la nube de puntos.

- Este parametro solo esta disponible en la siguiente condicion: Cuando ajusta el
parametro Modo de Codificacion de Franja en la categoria de Parametros 3D a

o Translucent.

+ Un relleno de huecos mas intenso permite rellenar mas puntos perdidos, pero también
puede distorsionar los bordes del objeto.

Preservacion de Bordes

Descripcid
n de Preserva la nitidez de los bordes del objeto durante la suavizacion de superficie.
parametro

Visibilidad Maestro
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+ Sharp: Preserva al maximo la nitidez de los bordes del objeto. Sin embargo, se
reducira el efecto de suavizar superficie.

« Normal: Conserva la nitidez de los bordes de objeto durante la suavizacion de

etz superficie.

+ Smooth: No preserva los bordes. La superficie del objeto se suavizara bien, pero
los bordes del objeto se distorsionaran.

Instruccio Ajuste este parametro segun sus demandas para preservar los bordes de objetos de
nes trabajo.

Al ajustar el Modo de Codificacion de Franja en la categoria de Parametros 3D a Translucent,
no se puede usar la Preservacion de Bordes.

Umbral de Contraste de Rayas

Descripcid
n de
parametro

Retira los ruidos en la nube de puntos. Ajuste este parametro si el nivel de ruido sigue
siendo alto después de ajustar Retirada de Valores Atipicos y Retirada de Ruidos.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 17a100

+ Un valor mas alto de este parametro retira mas puntos, un valor mas bajo retira
Instruccio menos puntos.

nes « Aumentar el valor de este parametro puede retirar los ruidos en la nube de
puntos, pero los puntos de objetos oscuros pueden perderse.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Umbral de Contraste de Rayas (todas las
otras condiciones son idénticas):

Rango de Profundidad

gﬁsacerlpm Ajusta una ROI de direccion Z para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Ajusta
. el valor de Rango de Profundidad dentro del rango de distancia de trabajo de la
parametr ) >
o camara para retirar los datos fuera del rango de profundidad.
X'S'b'hda Principiante, Experto, Maestro
+ Limite Inferior de Profundidad: 1 a 4.000 mm
Valores

« Limite Superior de Profundidad: T a 5.000 mm
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- Ajuste el Rango de Profundidad a un rango adecuado para garantizar la integridad
de mapa de profundidad y nube de puntos. Un rango demasiado grande puede
causar interferencias, y un rango demasiado pequefio puede retirar los datos de
caracteristicas claves.

Instrucci
ones
+ Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar el Rango
de Profundidad abajo.

La misma nube de puntos con diferentes valores de Rango de profundidad (todas las otras
condiciones son idénticas):

Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefio

Ajustar el Rango de Profundidad
Siga los siguientes pasos para ajustar el valor de Rango de Profundidad:
1. Haga doble clic en el botdn [ Editar ] ubicado a la derecha de Rango de Profundidad para abrir

la ventana de Ajustar Rango de Profundidad.

2. Haga clic en el botén [ Actualizar nube de puntos] ubicado en la parte superior derecha para
adquirir la ultima nube de puntos.

3. Ajuste la posicion de la nube de puntos: Ajuste la posicion hasta que pueda ver los dos
rectangulos grises que representan los limites superior e inferior de Rango de Profundidad.
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4. Ajuste el rango de profundidad: Arrastre los controles deslizantes para ajustar el valor de
Rango de Profundidad gruesamente. Inserte valores especificos para ajustar el valor de Rango
de Profundidad finamente.

Norma para ajustar un rango de profundidad adecuado: Todas las caracteristicas
requeridas del objeto estan entre los dos rectangulos grises, y la mayoria de los ruidos y
valores atipicos estan afuera.

5. Una vez completado el ajuste, haga clic en el botén [ Guardar ] ubicado en la parte inferior

derecha.

ROI

Descripcio
n de
parametro

Visibilidad
Valores
Instruccio
nes

Ajustar ROI

+ Haga clic en el boton [ Rango recomendado ] para ajustar el valor de Rango de
Profundidad a la distancia de trabajo recomendada de la camara actual.

+ Haga clic en el botdn [ Restablecer] para ajustar el valor de Rango de Profundidad a los
ultimos valores guardados.

Establece la ROl en el plano XY para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Se
retiran los puntos fuera de la region seleccionada.

Principiante, Experto, Maestro
Nada

Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl abajo.

1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de ROI para abrir la ventana de
Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl ajustada.
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S Adquirir de nuevo

. Arrastre en laimagen izquierda para seleccionar
unaROI.

Parametros de ROI: Vaciar

rizquierdas
Y 0
Dim:

Anchura 0 Altura 0

o Haga clic en el botén [ Vaciar] para eliminar la ROl actual.

o o Paralas series de DEEP (V4) y LSR (V4), se visualizan la imagen 2D (fuente de
profundidad) en esta ventana. Si la imagen estd demasiado oscura o brillante, ajuste
el Modo de Exposicién de imagen 2D (fuente de profundidad).

4. Adquiera de nuevo los datos y vea el mapa de profundidad o la nube de puntos para revisar el
resultado de ajuste de ROI.

5.3.7. Parametros de UHP-140

Este capitulo presenta los parametros de las camaras UHP-140. Los parametros se dividen en
parametros que afectan la imagen 2D y paréametros que afectan el mapa de profundidad o la nube
de puntos, segun los tipos de datos afectados por ellos.

Parametros que Afectan la Imagen 2D

La imagen 2D no debe estar ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las
caracteristicas de la superficie del objeto.

La calidad de la imagen 2D esta afectada por los parametros en la categoria de Parametros 2D, y
el parametro de Ganancia en la categoria de Parametros 3D.

Cuando usa una camara en color, si el color de imagen difiere significativamente del de los
objetos por la iluminacion de la escena, ajuste el balance de blancos. Para obtener
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instrucciones detalladas, consulte la seccion Ajustar el Balance de Blancos.
Parametros 2D
Modo de Exposicion

Descripcio
n de Ajusta el modo de exposicion para capturar imagen 2D.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

« Fija: Establece un tiempo de exposicion fijo. Suele usarse en condiciones de
iluminacion estable.

+ Auto: El tiempo de exposicion se ajusta automaticamente. Suele usarse en
condiciones de iluminacion variable.

Valores o o _ _
+ HDR: Establece varios tiempos de exposicion y fusiona las imagenes. Suele
usarse para objetos con varios colores o texturas.
+ Flash: Usa el proyector como luz suplementaria. Suele usarse en entornos
0SCUros.
Al seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en la
categoria de Parametros 2D para el ajuste:
: - Fija: Se visualiza el Tiempo de Exposicion.
Instruccio ) _ . o
nes + Auto: Se visualiza el Valor de Escala de Grises y ROI de Auto-Exposicion.

+ HDR: Se visualiza el Mapeo de Tono y Secuencia de Exposicion.

- Flash: no hace falta ajustar ningun otro parametro. El proyector emite
automaticamente la luz suplementaria durante la captura de imagenes.

Fija: Tiempo de Exposicién

_ Afecta el brillo de la imagen.
Descripcio

nde + Un tiempo de exposicion largo aumenta el brillo de imagen.

parametro , o , ,
+ Un tiempo de exposicion corto reduce el brillo de imagen.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores 0,7a999 ms

Ajuste este parametro segun la calidad de la imagen 2D. La imagen 2D no debe estar
ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las caracteristicas de la
Instruccio  Superficie del objeto.

nes , -
+ Normalmente, se usa un tiempo de exposicion largo en entornos oscuros.

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion corto en entornos luminosos.

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):
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5ms 500 ms

Auto: Valor de Escala de Grises

Descripcio
n de
parametro

Afecta el brillo de la imagen 2D. Aumenta el valor de grises cuando la imagen esta
demasiado oscura, y reduce cuando la imagen esta demasiado brillante.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0a255

Instruccio
nes

Nada

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Valor de Escala de Grises (todas las otras
condiciones son idénticas):

50 100 150

El Valor de Escala de Grises de una imagen en blanco y negro equivale al brillo de la imagen,
y el Valor de Grises de una imagen en color equivale al brillo de cada canal de color.

Auto: ROI de Auto-Exposicion

+ El'tiempo de exposicion de la camara se ajusta automaticamente segun la

DZSC”PC'O iluminacion, los colores de objetos, etc. en la region seleccionada.
n de

pardmetro Cuando no se establece una ROI de auto-exposicion, el tiempo de exposicion se

ajusta automaticamente segun todo el FOV de camara.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

Instruccio Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl de Auto-
nes Exposicion abajo.

Imagenes 2D capturadas con diferentes valores de ROI de Auto-Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):
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ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D

.‘_:. / §
Ajustar ROI de Auto-Exposicién

1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de ROI de Auto-Exposicion para abrir
la ventana de Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar] para aplicar la ROI de auto-exposicion ajustada.
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S Adquirir de nuevo

0 Haga clic en el botdn [ Vaciar] para eliminar la ROI de auto-exposicion actual.

4. Adquiera de nuevo los datos y vea la imagen 2D para revisar el resultado de ajuste de auto-
exposicion.

HDR: Mapeo de Tono
Descripcio

n de
parametro

Esta funcién puede hacer que la imagen parezca mas natural. Sila imagen 2D parece
muy diferente de los objetos actuales, puede activar este parametro.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- False
Valores
« True
Instruccio ., .
nes Marque esta opcion para activar el Mapeo de Tono.

Imagenes 2D capturadas con Mapeo de Tono activado o desactivado (todas las otras condiciones
son idénticas):

False True

HDR: Secuencia de Exposicién

Descripcio
n de
parametro

Ajusta varios tiempos de exposicion, y fusiona las imagenes capturadas para generar
una imagen 2D que conserva mas detalles en los destacados y las sombras.
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Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Nada

1. Haga doble clic en el boton [ Editar ] ubicado a la derecha de Secuencia de
Exposicion para abrir la ventana para editar la secuencia de exposicion.

2. Haga clic en el boton [ +] para afiadir y ajustar un nuevo tiempo de exposicion.

3. Para eliminar un tiempo de exposicion, seleccione y haga clic en el boton [-].

Instruccio
nes 4. Después de editar, haga clic en el botén [ Aplicar] para aplicar la secuencia de
exposicion.
o o Boton [ Cancelar]: no guarda el ajuste actual y sale de esta ventana.
o Botdn [ Restablecer ]: borra todos los tiempos de exposicion.

Imagenes 2D capturadas con tiempo de exposicién Unico (todas las otras condiciones son
idénticas):

Imagenes 2D capturadas con diferentes secuencias de exposicion que constan de los tiempos de
exposicion mencionados (todas las otras condiciones son idénticas):

700 ms 500 ms & 900 ms 500 ms & 700 ms & 900 ms

Parametros 3D

Ganancia
~_ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parémetro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.

Visibilidad Experto, Maestro
Valores 0Oal6dB
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Instruccio  Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicidn,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

Parametros que Afectan el Mapa de Profundidad o la Nube de Puntos

En el mapa de profundidad y la nube de puntos, los datos necesarios deben estar completos.

desea agarrar boles metalicos con la apertura hacia arriba desde el borde, normalmente solo

o Determine qué parte de los datos son necesarios seguin sus demandas reales. Por ejemplo, si
necesita asegurarse de que los datos del borde de los boles estén completos.

Los parametros de las siguientes categorias afectan la calidad del mapa de profundidad y la nube
de puntos.

Categoria de

. Mapa de profundidad Nube de puntos
parametros
Parametros 3D @ @
Procesamiento de Nube @
de Puntos

Rango de Profundidad @ @
© ©

Parametros 3D

Los parametros en esta categoria afectan las imagenes usadas para calcular los datos de
profundidad, influyendo asi la calidad del mapa de profundidad y la nube de puntos.
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Use el Asistente de Exposicion para obtener las combinaciones de valores recomendados de
pardmetros de exposicion. Haga doble clic en el botén [ Auto Ajustar] ubicado a la derecha de
Parametros 3D para abrir la ventana de Asistente de Exposicion.

Multiplicador de Exposicién

Descripcio
n de Ajusta el numero de Tiempo de Exposicion.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 1a3

+ Si el valor de Multiplicador de exposicién es mayor que 1, debera ajustar
multiples parametros de Tiempos de exposicion.

+ Se capturan las imagenes a diferentes tiempos de exposicion, y luego se
fusionan todas las imagenes para calcular el valor de profundidad. El aumento
Instruccio de multiplicador de exposicion puede mejorar la integridad de los datos de
nes profundidad, pero también prolongara el tiempo de procesamiento.

+ Un mayor numero de multiplicador de exposicion aumenta el tiempo para
obtener el mapa de profundidad y la nube de puntos. Intente reducir el nimero
del multiplicador de exposicion lo maximo posible, sin afectar la calidad de los
datos.

Tiempo de Exposicién

Descripcid Ajusta el tiempo de exposicién para adquirir informacion de profundidad. El nimero
n de de Tiempo de Exposicion por ajustar depende del valor de Multiplicador de
parametro Exposicion.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores + Rango de valor: 0,1 299 ms

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion largo para los objetos oscuros, y
corto para los objetos claros.

+ Los tiempos de exposicion demasiado largos o cortos provocaran la pérdida de
Instruccio informacion de profundidad.
nes

El tiempo de exposicion de una camara laser debe ser un multiplo de 4. Si el
numero insertado no es multiplo de 4, dicho valor se ajusta automaticamente. El
valor minimo que se puede ajustar es 4 ms para las series Laser y 8 ms para
otras camaras laser.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicién (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Tiempo de Exposicién Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion
1ms 4 ms 10 ms 50 ms

A las dreas negras les falta informacién de profundidad para generar la nube de puntos
correspondiente.

Ganancia

~ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.

Visibilidad Experto, Maestro
Valores Oal16dB

Instruccio Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicidn,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

0 5 10

Proyector
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Brillo de Luz

Descripcio

n de Afecta el brillo de la luz estructurada proyectada.

parametro

Visibilidad Experto, Maestro
+ High: Brillo alto, adecuado para objetos oscuros.
Valores + Normal: Brillo medio, adecuado para objetos regulares.

- Low: Brillo bajo, adecuado para objetos reflectantes.

Instruccio

nes Ajuste este parametro segun el tipo de objeto.

Modo de Codificacién de Franja

Descripcio
n de Selecciona el patron de la luz estructurada por proyectar.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro

+ Fast: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona una
velocidad de adquisicion rapida, pero la calidad de datos de profundidad es

inferior.

+ Accurate: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona datos de
profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

Valores

Instruccio Ajuste este parametro segun el tipo de objeto de destino, sus demandas reales de
nes calidad de datos y velocidad de adquisicion de datos.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Modo de Codificacion de Franja (todas las
otras condiciones son idénticas):

Accurate Fast

Procesamiento de Nube de Puntos

Ajustar los parametros en la categoria de Procesamiento de Nube de Puntos puede mejorar la
calidad de la nube de puntos.
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Principios de Ajustar los Parametros de Procesamiento de Nube de Puntos

Cuando ajusta los parametros de Procesamiento de Nube de Puntos, siga los siguientes
principios para reducir el tiempo de adquisicion y el tiempo de ciclo de la camara.

1. Ajuste primero Retirada de Valores Atipicos. El tiempo de célculo para diferentes intensidades
de este parametro es casi igual. Usar una intensidad mas alta no aumentara demasiado el
tiempo de calculo.

2. Se recomienda usar intensidades bajas de Suavizando Superficie y Retirada de Ruidos. A mas
altas las intensidades de los dos parametros, mayor sera el tiempo de calculo.

Suavizando Superficie

Descripcido  Reduce la fluctuacion de profundidad en la nube de puntos y mejora su semejanza
n de con la superficie del objeto actual, pero puede provocar la pérdida de detalles de
parametro superficie del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

« Normal

Valores

«+ Strong

+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone mas pérdidas de los
detalles del objeto, una intensidad mas baja supone menos pérdidas de los

Instruccio detalles del objeto.

nes
+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone un calculo mas lento,

una intensidad mas baja supone un calculo mas rapido.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Suavizando Superficie (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong
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Off Weak

Retirada de Valores Atipicos

Descripcio
n de
parametro

Retira los valores atipicos en la nube de puntos. Los valores atipicos son puntos
agrupados alejados de la nube de puntos del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

Valores
+ Normal

+ Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas valores atipicos, una intensidad mas baja
retira menos valores atipicos.

Instruccio - Sila nube de puntos del objeto contiene multiples partes, las altas intensidades

nes de retirada de valores atipicos pueden retirar algunas partes. Por ejemplo, si el
objeto es una taza, la retirada de valores atipicos puede retirar la nube de puntos
del asa de la taza.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retiracion de Valores Atipicos (todas las
otras condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong
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Off Weak

Retirada de Ruidos

Descripcio Retira los ruidos en la nube de puntos, reduciendo el impacto en la precision del
n de calculo posterior. Los ruidos son los puntos dispersos cercanos a la superficie del
parametro objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas ruidos, pero también puede retirar las
caracteristicas del objeto. Una intensidad mas baja retira menos ruidos, pero

Instruccio conserva mejor las caracteristicas del objeto.

nes
+ Una intensidad mas alta aumenta el tiempo de célculo, una intensidad mas baja

reduce el tiempo de calculo.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retirada de Ruidos (todas las otras
condiciones son idénticas):

Off Weak

Normal Strong
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Off Weak

Si esta funcion retira las caracteristicas requeridas del objeto, reduce la intensidad de
Retirada de Ruidos. Sin embargo, se conservara mas ruidos.

Correccidén de Distorsion

Corrige la distorsion en los datos de profundidad causada por los cambios

Descripcid . )
P repentinos en el color o la altura del objeto.

n de

parametro. ... |, opcion Activar Correccion de Distorsion y ajusta el Valor Actual.

Visibilidad Experto, Maestro
Valores Ta10
Instruccio Ajuste el Valor Actual segun el nivel de distorsion en el mapa de profundidad y la

nes nube de puntos. Adquiera datos de nuevo para observar el efecto.

« Activar la correccion de distorsion puede reducir la velocidad de adquisicion de datos.

o + Un valor demasiado grande del Valor Actual puede causar efectos reversos. Adquiera
datos de nuevo después de ajustar los parametros para confirmar los efectos de este
parametro sobre el mapa de profundidad y la nube de puntos.

Mapas de profundidad obtenidos con diferentes Valores Actuales de Correccion de Distorsion
(todas las otras condiciones son idénticas):

El objeto de destino es pieza de trabajo metalica con superficie plana, pero presenta cambios
repentinos en la altura de sus bordes.

Desactivada 7 9
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El objeto de destino es una tabla de calibracion con una superficie suavizada y cambio repentino
desde negro a blanco.

Desactivada

Preservacion de Bordes

Descripcio
n de Preserva la nitidez de los bordes del objeto durante la suavizacion de superficie.
parametro

Visibilidad Maestro

+ Sharp: Preserva al maximo la nitidez de los bordes del objeto. Sin embargo, se
reducira el efecto de suavizar superficie.

« Normal: Conserva la nitidez de los bordes de objeto durante la suavizacion de

Valores .y
superficie.

« Smooth: No preserva los bordes. La superficie del objeto se suavizara bien, pero
los bordes del objeto se distorsionaran.

Instruccio Ajuste este parametro segun sus demandas para preservar los bordes de objetos de
nes trabajo.

Umbral de Contraste de Rayas

Descripcio
n de
parametro

Retira los ruidos en la nube de puntos. Ajuste este parametro si el nivel de ruido sigue
siendo alto después de ajustar Retirada de Valores Atipicos y Retirada de Ruidos.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores 1a100
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+ Un valor mas alto de este parametro retira mas puntos, un valor mas bajo retira
Instruccio menos puntos.

nes « Aumentar el valor de este parametro puede retirar los ruidos en la nube de
puntos, pero los puntos de objetos oscuros pueden perderse.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Umbral de Contraste de Rayas (todas las
otras condiciones son idénticas):

Rango de Profundidad

gr?sdcerlpm Ajusta una ROl de direccién Z para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Ajusta
. el valor de Rango de Profundidad dentro del rango de distancia de trabajo de la

parametr . .
o camara para retirar los datos fuera del rango de profundidad.
X'S'b'“da Principiante, Experto, Maestro

+ Limite Inferior de Profundidad: 1 a 4.000 mm
Valores e _ _

« Limite Superior de Profundidad: T a 5.000 mm

- Ajuste el Rango de Profundidad a un rango adecuado para garantizar la integridad

de mapa de profundidad y nube de puntos. Un rango demasiado grande puede

Instrucci causar interferencias, y un rango demasiado pequefio puede retirar los datos de
ones caracteristicas claves.

+ Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar el Rango
de Profundidad abajo.

La misma nube de puntos con diferentes valores de Rango de profundidad (todas las otras
condiciones son idénticas):

Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefo
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Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefio

Ajustar el Rango de Profundidad
Siga los siguientes pasos para ajustar el valor de Rango de Profundidad:

1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de Rango de Profundidad para abrir
la ventana de Ajustar Rango de Profundidad.

2. Haga clic en el botodn [ Actualizar nube de puntos] ubicado en la parte superior derecha para
adquirir la ultima nube de puntos.

3. Ajuste la posicion de la nube de puntos: Ajuste la posicion hasta que pueda ver los dos
rectangulos grises que representan los limites superior e inferior de Rango de Profundidad.

4. Ajuste el rango de profundidad: Arrastre los controles deslizantes para ajustar el valor de
Rango de Profundidad gruesamente. Inserte valores especificos para ajustar el valor de Rango
de Profundidad finamente.

requeridas del objeto estan entre los dos rectangulos grises, y la mayoria de los ruidos y

o Norma para ajustar un rango de profundidad adecuado: Todas las caracteristicas
valores atipicos estan afuera.

5. Una vez completado el ajuste, haga clic en el botén [ Guardar ] ubicado en la parte inferior

derecha.
+ Haga clic en el botén [ Rango recomendado ] para ajustar el valor de Rango de
o Profundidad a la distancia de trabajo recomendada de la cdmara actual.
+ Haga clic en el botdn [ Restablecer] para ajustar el valor de Rango de Profundidad a los

ultimos valores guardados.
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ROI

Descripcio
n de
parametro

Establece la ROl en el plano XY para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Se
retiran los puntos fuera de la region seleccionada.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

Instruccio

nes Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl abajo.

Ajustar ROI
1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de ROI para abrir la ventana de
Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl ajustada.

. Arrastre enlaimagen izquierda para seleccionar
una ROI.

Pardmetros de ROIz

denadas superior-izquierdas

Y 0

o Haga clic en el botdn [ Vaciar] para eliminar la ROl actual.

o o Para las series de DEEP (V4) y LSR (V4), se visualizan la imagen 2D (fuente de
profundidad) en esta ventana. Si la imagen estd demasiado oscura o brillante, ajuste
el Modo de Exposicion de imagen 2D (fuente de profundidad).

4. Adquiera de nuevo los datos y vea el mapa de profundidad o la nube de puntos para revisar el
resultado de ajuste de ROI.
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5.3.8. Parametros de Camaras V3

Este capitulo presenta los parametros de las camaras V3. Los parametros se dividen en
parametros que afectan la imagen 2D y parametros que afectan el mapa de profundidad o la nube
de puntos, segun los tipos de datos afectados por ellos.

Parametros que Afectan la Imagen 2D

La imagen 2D no debe estar ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las
caracteristicas de la superficie del objeto.

La calidad de la imagen 2D esta afectada por los parametros en la categoria de Pardametros 2D, y
el parametro de Ganancia en la categoria de Parametros 3D.

objetos por la iluminacion de la escena, ajuste el balance de blancos. Para obtener

o Cuando usa una camara en color, si el color de imagen difiere significativamente del de los
instrucciones detalladas, consulte la seccion Ajustar el Balance de Blancos.

Parametros 2D
Modo de Exposicion

Descripcio
n de Ajusta el modo de exposicion para capturar imagen 2D.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- Fija: Establece un tiempo de exposicion fijo. Suele usarse en condiciones de
iluminacion estable.

+ Auto: El tiempo de exposicion se ajusta automaticamente. Suele usarse en

condiciones de iluminacidn variable.

Valores S o _ y
+ HDR: Establece varios tiempos de exposicion y fusiona las imagenes. Suele

usarse para objetos con varios colores o texturas.

+ Flash: Usa el proyector como luz suplementaria. Suele usarse en entornos
OSCUros.
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Al seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en la
categoria de Parametros 2D para el ajuste:

+ Fija: Se visualiza el Tiempo de Exposicién.
Instruccio , , ) o
nes + Auto: Se visualiza el Valor de Escala de Grises y ROl de Auto-Exposicion.
+ HDR: Se visualiza el Mapeo de Tono y Secuencia de Exposicion.

+ Flash: no hace falta ajustar ningun otro parametro. El proyector emite
automaticamente la luz suplementaria durante la captura de imagenes.

Fija: Tiempo de Exposicién

~_ Afecta el brillo de la imagen.
Descripcio
nde + Un tiempo de exposicion largo aumenta el brillo de imagen.

parametro , o , ,
+ Un tiempo de exposicion corto reduce el brillo de imagen.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0,17a999 ms

Ajuste este parametro segun la calidad de la imagen 2D. La imagen 2D no debe estar
ni demasiado brillante ni oscura para que puedan ver las caracteristicas de la

Instruccio  Superficie del objeto.

nes
« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion Iargo en entornos oscuros.

« Normalmente, se usa un tiempo de exposicion corto en entornos luminosos.

Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

5ms 500 ms
o . A
\ '3 '/'/ ,v \
L e h Yy
Lteart oot 8
’ e e S
N R .
' “'/"“‘ e
A :,_J“(: » ;!-\ lfb,_*
B p
» r "I.,t )
1A ks S

Auto: Valor de Escala de Grises

Descripcid
n de
parametro

Afecta el brillo de la imagen 2D. Aumenta el valor de grises cuando la imagen esta
demasiado oscura, y reduce cuando la imagen esta demasiado brillante.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores 0a255

Instruccio
nes

Nada
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Imagenes 2D obtenidas con diferentes valores de Valor de Escala de Grises (todas las otras
condiciones son idénticas):

50

El Valor de Escala de Grises de una imagen en blanco y negro equivale al brillo de la imagen,
y el Valor de Grises de una imagen en color equivale al brillo de cada canal de color.

Auto: ROI de Auto-Exposicion

+ El tiempo de exposicion de la camara se ajusta automaticamente segun la

Descripcio iluminacion, los colores de objetos, etc. en la region seleccionada.
n de
pardmetro Cuando no se establece una ROI de auto-exposicion, el tiempo de exposicion se

ajusta automaticamente segun todo el FOV de camara.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores Nada

Instruccio Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl de Auto-
nes Exposicion abajo.

Imagenes 2D capturadas con diferentes valores de ROl de Auto-Exposicion (todas las otras
condiciones son idénticas):

ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D
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ROI de Auto-Exposicion Imagen 2D

—

Ajustar ROI de Auto-Exposicién

1. Haga doble clic en el botén [ Editar | ubicado a la derecha de ROI de Auto-Exposicion para abrir
la ventana de Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl de auto-exposicion ajustada.

© Adquirir de nuevo ; A -
- Arrastre en laimagen izquierda para seleccionar

" unaRol
Parametros de ROI: Vaciar

Coordenadas superior-izquierdas
Y 0
Dimensiones

Anchura 0 Alura 0

Aplicar Cancelar

0 Haga clic en el botdn [ Vaciar ] para eliminar la ROI de auto-exposicion actual.

4. Adquiera de nuevo los datos y vea la imagen 2D para revisar el resultado de ajuste de auto-
exposicion.
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HDR: Mapeo de Tono

Descripcio
n de
parametro

Esta funcién puede hacer que la imagen parezca mas natural. Sila imagen 2D parece
muy diferente de los objetos actuales, puede activar este parametro.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- False
Valores
« True
Instruccio ., .
nes Marque esta opcion para activar el Mapeo de Tono.

Iméagenes 2D capturadas con Mapeo de Tono activado o desactivado (todas las otras condiciones
son idénticas):

False True

HDR: Secuencia de Exposicién

Descripcio
n de
parametro

Ajusta varios tiempos de exposicion, y fusiona las imagenes capturadas para generar
una imagen 2D que conserva mas detalles en los destacados y las sombras.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

1. Haga doble clic en el botdn [ Editar ] ubicado a la derecha de Secuencia de
Exposicion para abrir la ventana para editar la secuencia de exposicion.

2. Haga clic en el botodn [+] para afiadir y ajustar un nuevo tiempo de exposicion.

3. Para eliminar un tiempo de exposicién, seleccione y haga clic en el botén [-].

Instruccio
nes 4. Después de editar, haga clic en el botén [ Aplicar ] para aplicar la secuencia de
exposicion.
0 o Botdn [ Cancelar]: no guarda el ajuste actual y sale de esta ventana.
o Boton [ Restablecer ]: borra todos los tiempos de exposicion.

Imagenes 2D capturadas con tiempo de exposicion unico (todas las otras condiciones son
idénticas):
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900 ms

Imagenes 2D capturadas con diferentes secuencias de exposicion que constan de los tiempos de
exposicién mencionados (todas las otras condiciones son idénticas):

700 ms 500 ms & 900 ms 500 ms & 700 ms & 900 ms

Parametros 3D

Ganancia
~_ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.

Visibilidad Experto, Maestro

Valores 0al16dB

Instruccio  Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicion,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

0 5 10
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Parametros que Afectan el Mapa de Profundidad o la Nube de Puntos

En el mapa de profundidad y la nube de puntos, los datos necesarios deben estar completos.

desea agarrar boles metalicos con la apertura hacia arriba desde el borde, normalmente solo

o Determine qué parte de los datos son necesarios seguin sus demandas reales. Por ejemplo, si
necesita asegurarse de que los datos del borde de los boles estén completos.

Los parametros de las siguientes categorias afectan la calidad del mapa de profundidad y la nube
de puntos.

Categoria de

. Mapa de profundidad Nube de puntos
parametros
Parametros 3D @ @
Procesamiento de Nube
de Puntos

Rango de Profundidad @ @
© ©

Parametros 3D

Los parametros en esta categoria afectan las imagenes usadas para calcular los datos de
profundidad, influyendo asi la calidad del mapa de profundidad y la nube de puntos.

Use el Asistente de Exposicién para obtener las combinaciones de valores recomendados de
parametros de exposicion. Haga doble clic en el botdn [ Auto Ajustar] ubicado a la derecha de
Parametros 3D para abrir la ventana de Asistente de Exposicion.

Multiplicador de Exposicién

Descripcio
n de Ajusta el numero de Tiempo de Exposicion.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Ta3
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« Si el valor de Multiplicador de exposicién es mayor que 1, debera ajustar
multiples parametros de Tiempos de exposicion.

+ Se capturan las imagenes a diferentes tiempos de exposicion, y luego se
fusionan todas las imagenes para calcular el valor de profundidad. El aumento
Instruccio de multiplicador de exposicion puede mejorar la integridad de los datos de
nes profundidad, pero también prolongara el tiempo de procesamiento.

+ Un mayor numero de multiplicador de exposicion aumenta el tiempo para
obtener el mapa de profundidad y la nube de puntos. Intente reducir el nimero
del multiplicador de exposicién lo maximo posible, sin afectar la calidad de los
datos.

Tiempo de Exposicidn

Descripcio Ajusta el tiempo de exposicion para adquirir informacion de profundidad. El niumero
nde de Tiempo de Exposicion por ajustar depende del valor de Multiplicador de
parametro Exposicién.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores + Rango de valor: 0,17 a 99 ms

+ Normalmente, se usa un tiempo de exposicion largo para los objetos oscuros, y
corto para los objetos claros.

Los tiempos de exposicion demasiado largos o cortos provocaran la pérdida de
Instruccio informacion de profundidad.

Nes + El'tiempo de exposicion de una camara laser debe ser un multiplo de 4. Si el

numero insertado no es multiplo de 4, dicho valor se ajusta automaticamente. El
valor minimo que se puede ajustar es 4 ms para las series Laser y 8 ms para
otras camaras laser.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Tiempo de Exposicién (todas las otras
condiciones son idénticas):

Tiempo de Exposicién Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion Tiempo de Exposicion
1ms 4 ms 10 ms 50 ms

A las dreas negras les falta informacién de profundidad para generar la nube de puntos
correspondiente.

Ganancia

~ Aumenta el brillo de la imagen capturada, pero puede causar mas ruidos.
Descripcio
n de Este parametro afecta la calidad del mapa de profundidad y la nube de
parametro o puntos, mediante modificar el brillo de las imagenes usadas para calcular
datos de profundidad.
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Visibilidad Experto, Maestro
Valores 0al16dB

Instruccio Sino puede obtener el brillo deseado mediante ajustar el Tiempo de Exposicion,
nes ajuste este parametro.

Imagenes 2D y mapas de profundidad obtenidos con diferentes valores de Ganancia (todas las
otras condiciones son idénticas):

0 ) 10

Proyector

Disponible para: series de Nano (V3), Pro (V3) y Log (V3).

Brillo de Luz

Descripcio
n de Afecta el brillo de la luz estructurada proyectada.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
« High: Brillo alto, adecuado para objetos oscuros.
Valores + Normal: Brillo medio, adecuado para objetos regulares.
« Low: Brillo bajo, adecuado para objetos reflectantes.

Instruccio

nes Ajuste este parametro segun el tipo de objeto.

Modo de Codificacion de Franja

Disponible para: Nano (V3), PRO XS (V3).
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Descripcio

n de Selecciona el patron de la luz estructurada por proyectar.

parametro

Visibilidad Experto, Maestro
- Fast: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona una
velocidad de adquisicion rapida, pero la calidad de datos de profundidad es
Valores inferior.
+ Accurate: Adecuado para objetos opacos y no reflectantes, proporciona datos de
profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

Instruccio Ajuste este parametro segun el tipo de objeto de destino, sus demandas reales de
nes calidad de datos y velocidad de adquisicion de datos.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Modo de Codificacion de Franja (todas las
otras condiciones son idénticas):

Accurate Fast

Modo Anti-Parpadeo

Disponible para: Nano (V3).

El parpadeo se refiere al cambio rapido y periddico de la intensidad de luz artificial.
Este fendmeno puede causar fluctuaciones en los datos de profundidad. Esta
fluctuacion puede reducirse ajustando la frecuencia de proyeccion de la luz
estructurada.

Descripcio
n de
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
- Off

Valores + AC50 Hz
+ AC60 Hz

Seleccione la opcidn que corresponda a la frecuencia de la fuente de alimentacion
usada en su ubicacion. La frecuencia de CA en la mayoria de los paises y regiones es
de 50Hz. La frecuencia de CA en los EE.UU. y algunos paises asiaticos es de 60Hz.

Instruccio
nes

Mapas de profundidad obtenidos con Modo de Anti-Parpadeo off u on (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Off Activo

.

Laser

Disponible para: serie de Laser (V3).

Modo de Codificacién de Franja

Descripcio
n de Selecciona el patrén de la luz estructurada por proyectar.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro

- Fast: Adecuado para objetos no reflectantes, proporciona una velocidad de

adquisicion rapida, pero la calidad de datos de profundidad es inferior.

Valores
+ Accurate: Adecuado para objetos no reflectantes, proporciona datos de

profundidad de alta calidad, pero la velocidad de adquisicion es reducida.

Instruccio Ajuste este parametro segun el tipo de objeto de destino, sus demandas reales de
nes calidad de datos y velocidad de adquisicion de datos.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Modo de Codificacién de Franja (todas las
otras condiciones son idénticas):

Accurate Fast

Potencia de Laser

Descripcio
n de
parametro

Ajusta la potencia del proyector laser, que afecta el brillo de la luz estructurada
proyectada.

Visibilidad Experto, Maestro

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 186



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Cdmara Industrial 3D de Mech-Eye

Valores 50% a 100%

Normalmente basta con usar el valor predeterminado.
Instruccio + Un valor mas alto aumenta el brillo de luz estructurada, y un valor mas bajo
nes reduce el brillo de luz estructurada.

+ La alta potencia sirve para escanear objetos oscuros. La baja potencia sirve para
escanear objetos reflectantes.

Procesamiento de Nube de Puntos

Ajustar los parametros en la categoria de Procesamiento de Nube de Puntos puede mejorar la
calidad de la nube de puntos.

Principios de Ajustar los Parametros de Procesamiento de Nube de Puntos

Cuando ajusta los parametros de Procesamiento de Nube de Puntos, siga los siguientes
principios para reducir el tiempo de adquisicion y el tiempo de ciclo de la camara.

1. Ajuste primero Retirada de Valores Atipicos. El tiempo de célculo para diferentes intensidades
de este parametro es casi igual. Usar una intensidad mas alta no aumentara demasiado el
tiempo de calculo.

2. Se recomienda usar intensidades bajas de Suavizando Superficie y Retirada de Ruidos. A mas
altas las intensidades de los dos parametros, mayor sera el tiempo de calculo.

Suavizando Superficie

Descripcié Reduce la fluctuacion de profundidad en la nube de puntos y mejora su semejanza
n de con la superficie del objeto actual, pero puede provocar la pérdida de detalles de
parametro superficie del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off
+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong

+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone mas pérdidas de los
detalles del objeto, una intensidad mas baja supone menos pérdidas de los

Instruccio detalles del objeto.
nes . . , . - , .
+ Una intensidad mas alta de Suavizando Superficie supone un calculo mas lento,

una intensidad mas baja supone un calculo mas rapido.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Suavizando Superficie (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Off Weak

Normal Strong

Retirada de Valores Atipicos

Descripcio
n de
parametro

Retira los valores atipicos en la nube de puntos. Los valores atipicos son puntos
agrupados alejados de la nube de puntos del objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

« Off

+ Weak

« Normal

Valores

+ Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas valores atipicos, una intensidad mas baja
retira menos valores atipicos.

Instruccio - Sila nube de puntos del objeto contiene multiples partes, las altas intensidades

nes de retirada de valores atipicos pueden retirar algunas partes. Por ejemplo, si el
objeto es una taza, la retirada de valores atipicos puede retirar la nube de puntos
del asa de la taza.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retiracién de Valores Atipicos (todas las
otras condiciones son idénticas):
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Off Weak

Normal Strong

Retirada de Ruidos

Descripcio Retira los ruidos en la nube de puntos, reduciendo el impacto en la precision del
n de calculo posterior. Los ruidos son los puntos dispersos cercanos a la superficie del
parametro objeto.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
- Off

+ Weak
Valores
« Normal

« Strong

+ Una intensidad mas alta retira mas ruidos, pero también puede retirar las
caracteristicas del objeto. Una intensidad mas baja retira menos ruidos, pero

Instruccio conserva mejor las caracteristicas del objeto.
nes
+ Una intensidad mas alta aumenta el tiempo de calculo, una intensidad mas baja

reduce el tiempo de calculo.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Retirada de Ruidos (todas las otras
condiciones son idénticas):
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Off Weak

Normal Strong

Si esta funcion retira las caracteristicas requeridas del objeto, reduce la intensidad de
Retirada de Ruidos. Sin embargo, se conservara mas ruidos.

Preservacion de Bordes

Descripcio
n de Preserva la nitidez de los bordes del objeto durante la suavizacion de superficie.
parametro

Visibilidad Maestro

+ Sharp: Preserva al maximo la nitidez de los bordes del objeto. Sin embargo, se
reducira el efecto de suavizar superficie.

« Normal: Conserva la nitidez de los bordes de objeto durante la suavizacion de

Valores .y
superficie.

« Smooth: No preserva los bordes. La superficie del objeto se suavizara bien, pero
los bordes del objeto se distorsionaran.

Instruccio Ajuste este parametro segun sus demandas para preservar los bordes de objetos de
nes trabajo.

Umbral de Contraste de Rayas

Descripcio
n de
parametro

Retira los ruidos en la nube de puntos. Ajuste este parametro si el nivel de ruido sigue
siendo alto después de ajustar Retirada de Valores Atipicos y Retirada de Ruidos.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores 1a100
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+ Un valor mas alto de este parametro retira mas puntos, un valor mas bajo retira
Instruccio menos puntos.

nes « Aumentar el valor de este parametro puede retirar los ruidos en la nube de
puntos, pero los puntos de objetos oscuros pueden perderse.

Nubes de puntos obtenidas con diferentes valores de Umbral de Contraste de Rayas (todas las
otras condiciones son idénticas):

Rango de Profundidad

Dl Ajusta una ROl de direccién Z para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Ajusta

on d,e el valor de Rango de Profundidad dentro del rango de distancia de trabajo de la
parametr . .
o camara para retirar los datos fuera del rango de profundidad.
X'S'b'“da Principiante, Experto, Maestro

+ Limite Inferior de Profundidad: 1 a 4.000 mm
Valores s _ _

« Limite Superior de Profundidad: T a 5.000 mm

- Ajuste el Rango de Profundidad a un rango adecuado para garantizar la integridad

de mapa de profundidad y nube de puntos. Un rango demasiado grande puede

Instrucci causar interferencias, y un rango demasiado pequefio puede retirar los datos de
ones caracteristicas claves.

+ Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar el Rango
de Profundidad abajo.

La misma nube de puntos con diferentes valores de Rango de profundidad (todas las otras
condiciones son idénticas):

Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefo
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Demasiado grande Adecuado Demasiado pequefio

Ajustar el Rango de Profundidad
Siga los siguientes pasos para ajustar el valor de Rango de Profundidad:

1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de Rango de Profundidad para abrir
la ventana de Ajustar Rango de Profundidad.

2. Haga clic en el botodn [ Actualizar nube de puntos] ubicado en la parte superior derecha para
adquirir la ultima nube de puntos.

3. Ajuste la posicion de la nube de puntos: Ajuste la posicion hasta que pueda ver los dos
rectangulos grises que representan los limites superior e inferior de Rango de Profundidad.

4. Ajuste el rango de profundidad: Arrastre los controles deslizantes para ajustar el valor de
Rango de Profundidad gruesamente. Inserte valores especificos para ajustar el valor de Rango
de Profundidad finamente.

requeridas del objeto estan entre los dos rectangulos grises, y la mayoria de los ruidos y

o Norma para ajustar un rango de profundidad adecuado: Todas las caracteristicas
valores atipicos estan afuera.

5. Una vez completado el ajuste, haga clic en el botén [ Guardar ] ubicado en la parte inferior

derecha.
+ Haga clic en el botén [ Rango recomendado ] para ajustar el valor de Rango de
o Profundidad a la distancia de trabajo recomendada de la cdmara actual.
+ Haga clic en el botdn [ Restablecer] para ajustar el valor de Rango de Profundidad a los

ultimos valores guardados.
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ROI

Descripcio
n de
parametro

Establece la ROl en el plano XY para el mapa de profundidad y la nube de puntos. Se
retiran los puntos fuera de la region seleccionada.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Valores Nada

Instruccio

nes Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROl abajo.

Ajustar ROI
1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de ROI para abrir la ventana de
Ajustar ROI.

2. Seleccione y ajuste la ROl en la izquierda. Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo y los
indicadores blancos en el cuadro para ajustar dimension del cuadro.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar la ROl ajustada.

. Arrastre enlaimagen izquierda para seleccionar
una ROI.

Pardmetros de ROIz

denadas superior-izquierdas

Y 0

o Haga clic en el botdn [ Vaciar] para eliminar la ROl actual.

o o Para las series de DEEP (V4) y LSR (V4), se visualizan la imagen 2D (fuente de
profundidad) en esta ventana. Si la imagen estd demasiado oscura o brillante, ajuste
el Modo de Exposicion de imagen 2D (fuente de profundidad).

4. Adquiera de nuevo los datos y vea el mapa de profundidad o la nube de puntos para revisar el
resultado de ajuste de ROI.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 193



i o/

MECH MIND

Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye

5.4. Herramientas

Mech-Eye Viewer proporciona una serie de herramientas para facilitar el uso de la camara. Este
capitulo presenta las funciones y usos de las herramientas, asi como sus instrucciones detalladas.

Herramienta

Herramienta de Parametro
Intrinseco

Asistente de Exposicion
3D

Analizador de Profundidad

Revisar y Configurar
Camaras 2D

Calculadora de FOV

Marco de Referencia
Personalizado

Controlador de Camara

Simulador de Palé
Completo

Funcion

Revisay corrige los parametros intrinsecos de camara, asi como
restablece los parametros intrinsecos de fabrica.

Obtiene las combinaciones de valore recomendados de parametros
de exposicion de Parametros 3D.

Revisa la calidad de los datos de profundidad.

Revisa y ajusta los parametros de camara 2D.

Calcula el FOV de la camara segun la distancia de trabajo.

Define un marco de referencia personalizado para visualizar mapa de
profundidad y nube de puntos.

Revisa la version del firmware del proyector, tiempo y temperatura de
la camara, asi como cambia la resolucion de la imagen.

Revisa si la capa superior de una carga completa en un palé esta
completamente dentro del FOV de la camara.

Haga clic en Ver, y luego Herramientas para visualizar las herramientas que proporcionan acceso

rapido a las herramientas.

Haga clic en el boton [ Mas Herramientas | para seleccionar las herramientas por visualizar. Haga
clic en el boton [ Aceptar] para guardar los cambios.
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5.4.1. Herramienta de Parametro Intrinseco

Esta herramienta sirve para revisar si los parametros intrinsecos de la camara estan precisos y
corregirlos, asi como restablecer los parametros intrinsecos de fabrica. Las coordenadas seran
precisas solo cuando los parametros intrinsecos sean precisos.

Condiciones Previas

Antes de revisar los parametros intrinsecos, prepare la tabla de calibracién en el paquete de
accesorio de la camara.

1. Cologue la tabla de calibracion en el FOV de la camara, y asegurese de que la tabla de
calibracion esté dentro de la distancia de trabajo recomendada, ademas de estar alineada
verticalmente con el gje central de la camara:

PN

2. Obtenga laimagen 2D y el mapa de profundidad de la tabla de calibracion. Asegurese de que
la imagen 2D y el mapa de profundidad obtenidos cumplan los siguientes requisitos:

o Laregion que contiene los circulos en la tabla de calibracion esta completamente
capturada.

o Laimagen 2D no esta demasiado brillante ni oscura, y los circulos en la tabla de
calibracion estan claros y completos.

o Los circulos en la tabla de calibracion del mapa de profundidad estan completos.

Ejemplos de la imagen 2D de la tabla de calibracion:
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Imagen demasiado

Imagen demasiado ; .
brillante, los circulos

oscura, los circulos en  Los circulos en la tabla de calibracion estan

. » . . en la tabla de
la tabla de calibracion completos, sus limites estan claramente . .,
o . calibraciéon no pueden
no pueden distinguirse visibles. T
. distinguirse
facilmente. P
facilmente.

Silaimagen 2D obtenida no cumple los requisitos, ajuste los parametros que afectan la imagen
2D.

Ejemplos del mapa de profundidad de la tabla de calibracion:

Tiempo de exposicion
demasiado largo,
algunos o todos los
circulos en la tabla de
calibracion estan
perdidos.

Si el mapa de profundidad obtenido no cumple los requisitos, ajuste los parametros que afectan el
mapa de profundidad.

Tiempo de exposicion
demasiado corto, los  Los circulos en la tabla de calibracién estan
circulos en la tablade completos./ Toda la tabla de calibracion esta
calibracion estan completa.
incompletos.

Revisar los Parametros Intrinsecos

Haga clic en el menu Herramientas, y seleccione Herramienta de Parametro Intrinseco para abrir
la ventana de Herramienta de Parametro Intrinseco.

Siga los siguientes pasos para revisar los parametros intrinsecos de la camara con Herramienta
de Parametro Intrinseco.

1. En 1. Colocar tabla de calibracién y revisar calidad de imagen, haga clic en el botén [ Adquirir
imagenes ] para obtener la imagen 2D y el mapa de profundidad de la tabla de calibracion.
Revise si las imagenes adquiridas cumplen los requisitos.

2. En 2. Seleccionar modelo de tabla de calibracién colocada, ajuste las especificaciones de
esta tabla:

o Siusa una tabla de calibracion estandar, seleccione el modelo en el menu desplegable
ubicado a la derecha.

o Siusa una tabla de calibracion personalizada, seleccione Personalizado y ajuste Modelo,
Filas, Columnas y Espacio segun la informacion proporcionada por el ingeniero.
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3. En 3. Revisar parametros intrinsecos, haga clic en el botén [ Revisar parametros intrinsecos ]
para revisar los parametros intrinsecos de la camara. Una vez finalizada la revision, aparecera
una ventana emergente de resultados de revision.

(5 ] Si visualiza un mensaje de error, solucione el problema segun la proxima seccion.

Preguntas Frecuentes

Los siguientes problemas pueden presentarse al revisar los parametros intrinsecos.

No se han Detectado los Circulos en la Tabla de Calibracién
Sintoma:

La ventana de resultados de revision de los parametros intrinsecos indica que No se han
detectado los circulos en la tabla de calibracion.

Solucion:
Intente las siguientes soluciones:

1. Revise si las especificaciones de la tabla de calibracion son correctas.

o Sino son incorrectas, inserte las especificaciones correctas. Luego, revise los parametros
intrinsecos de la camara de nuevo.

o Sison correctas, proceda con el siguiente paso.

2. Revise silaimagen 2D y el mapa de profundidad cumplen los requisitos de la imagen.
Consulte los requisitos de la imagen.

o Silaimagen 2D no cumple los requisitos, ajuste los parametros que afectan la imagen 2D.
Si el mapa de profundidad no cumple los requisitos, ajuste los parametros que afectan el
mapa de profundidad. Luego, revise los parametros intrinsecos de la camara de nuevo.

o Silasimagenes cumplen los requisitos, proceda con el siguiente paso.

3. Use la funcion de Dibujar circulo de ayuda para facilitar la deteccion. Para obtener
instrucciones detalladas, consulte la seccion dibujar circulo de ayuda.

4. En 3. Revisar parametros intrinsecos, haga clic en el boton [ Revisar parametros intrinsecos ]
para revisar los parametros intrinsecos de nuevo.

o Silarevision se realiza con éxito, el problema se ha resuelto.

o Silaventana de resultados de revision de los paréametros intrinsecos sigue indicando que
No se han detectado los circulos en la tabla de calibracion, proceda con el siguiente paso.

5. Use la funcion de Editar pardmetros de Deteccién de Caracteristicas (Avanzado) para facilitar
la deteccion. Para obtener instrucciones detalladas, consulte la seccion editar parametros de
Deteccion de Caracteristicas (Avanzado).

6. En 3. Revisar parametros intrinsecos, haga clic en el botén [ Revisar parametros intrinsecos |
para revisar los parametros intrinsecos de nuevo.

o Silarevision se realiza con éxito, el problema se ha resuelto.

o Sila ventana emergente de resultados de revision de los parametros intrinsecos sigue
indicando que No se han detectado los circulos en la tabla de calibracion, contacte con el
Soporte Técnico.
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No se han Encontrado Puntos de Caracteristica Validos en el Mapa de Profundidad

Sintoma:

La ventana de resultados de revision de los parametros intrinsecos indica que No se han
encontrado puntos de caracteristica validos en el mapa de profundidad.

Solucién:
Revise si el mapa de profundidad cumple los requisitos. Consulte los requisitos de la imagen.

- Si el mapa de profundidad no cumple los requisitos, ajuste los parametros que afectan el
mapa de profundidad. Luego, revise los parametros intrinsecos de la camara de nuevo.

- Si el mapa de profundidad cumple los requisitos, contacte con el Soporte Técnico.

Funciones Complementarias

La Herramienta de Parametro Intrinseco proporciona las siguientes funciones para ayudar a
solucionar los problemas frecuentes.

Corregir los Parametros Intrinsecos

Esta funcion ayuda a solucionar el problema de que los errores en los parametros intrinsecos son
grandes. Si la Diferencia escalar en el resultado de revision de parametros intrinsecos supera el
siguiente valor, se considera un error grande en los parametros intrinsecos, puede usar la funcién
de Corregir los Parametros Intrinsecos:

Modelo Valor de diferencia escalar
DEEP, Log S, Log M 0,6%
LSRL 0,5%
Otros modelos 0,3%
o Las series UHP no puede usar la funcion de Corregir los Pardmetros Intrinsecos. Si el error
en los parametros intrinsecos son grandes, contacte con el Soporte Técnico.

Al usar la funcién de Corregir Parametros Intrinsecos, coloque la tabla de calibracién segun los
siguientes requisitos:

- La tabla de calibracion esta alineada verticalmente con el eje central de la camara:
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- Coloque la tabla de calibracion a las siguientes alturas respectivamente:

o Superficie superior del objeto de destino
o Superficie inferior del objeto de destino
Por ejemplo, para aplicaciones como la recogida de contenedor o

despaletizacion/paletizacion, es necesario colocar la tabla de calibracion en las superficies
superior e inferior del contenedor o del palé respectivamente.

- Adichas alturas, adquiera 5 grupos de datos al colocar la tabla de calibracion en el centro y en
las cuatro esquinas respectivamente del objeto de destino.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 199



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Cédmara Industrial 3D de Mech-Eye

: FOV de la camara : Objeto de destino

- Si el tamano del objeto de destino es cercano al FOV maximo de la camara, se recomienda
evitar colocar la tabla de calibracion en el borde del FOV. Se recomienda que la distancia entre

el borde exterior de la tabla de calibracion y el borde del FOV sea al menos 1/5 de la longitud o
anchura del FOV:

- FOV de la camara - Objeto de destino

Siga los siguientes pasos para usar la funcion de Corregir Parametros Intrinsecos:

1. Coloque la tabla de calibracion segun los requisitos de arriba.

2. Marque la opcién de Corregir Parametros Intrinsecos, y haga clic en el botén [ Adquirir datos |.
3. Mueva la tabla de calibracion y haga clic de nuevo en el botéon [ Adquirir datos .
4,

Después de adquirir al menos 10 grupos de datos segun dichos requisitos, haga clic en el
boton [ Corregir los Parametros Intrinsecos . Una vez finalizada la correccion, aparecera una
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ventana emergente de resultado de correccion.

Dibujar un Circulo de Ayuda

Esta funcion ayuda a solucionar el problema de no se detectan los circulos en la tabla de
calibracion.

Siga los siguientes pasos para usar la funcion de Dibujar Circulo de Ayuda:

1. Haga clic en 3. Revisar parametros intrinsecos, haga clic en el botén [ Dibujar circulo de
ayuda].

2. Localice un circulo completo en la tabla de calibracion en la imagen 2D. Mueva el cursor al
centro del circulo. Mantenga pulsado el teclado Ctrl, haga clic izquierdo y mueva el cursor en
diagonal hacia arriba o hacia abajo para ajustar el tamafio del circulo de ayuda. Haga clic de
nuevo para completar el dibujo del circulo.

o Solo se necesita un circulo de ayuda, que debe estar lo mas cerca posible del borde
del circulo en la tabla de calibracion.

o Para dibujar el circulo de ayuda de nuevo, haga clic otra vez en el boton [ Dibujar
circulo de ayuda].

o Para acercar o alejar la imagen 2D, coloca el cursor en la imagen 2D y desplace la
rueda del raton.

Editar los Pardametros de Deteccion de Caracteristicas (Avanzado)

Esta funcion ayuda a solucionar el problema de no se detectan los circulos en la tabla de
calibracion.

Siga los siguientes pasos para usar la funcion de Editar Pardmetros de Deteccién de
Caracteristicas (Avanzado):

1. En 3. Revisar parametros intrinsecos, haga clic en Editar Parametros de Deteccion de
Caracteristicas (Avanzado).
2. Ajuste los parametros de deteccion de caracteristicas segun la situacion real.

3. Sino se pueden capturar todos los circulos en la tabla de calibracion, marque la opcién de
Permitir ausencia de algunos circulos y edite los parametros recién visualizados de deteccion
de caracteristicas.

4. En 3. Revisar parametros intrinsecos, haga clic en el botdn [ Revisar parametros intrinsecos ]
para revisar los parametros intrinsecos de nuevo.

5.4.2. Asistente de Exposicion 3D

Esta herramienta sirve para obtener el valor recomendado del parametro Tiempo de Exposicion en
la categoria de Parametros 3D.

(i ) De momento solo se puede calcular el tiempo de una sola exposicion.
Siga los siguientes pasos para usar el Asistente de Exposicion 3D:

1. Revise los valores de parametros Rango de Profundidad y ROl en la pestafia de Parametros:
Asegurese de que el objeto esté en el rango de profundidad y la ROI.

2. En la pestafia de Parametros, haga doble clic en el botén [ Auto Ajustar] ubicado a la derecha
de Parametros 3D, 0 haga clic en Asistente de Exposicidon 3D en el menu de Herramientas
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para abrir la ventana de Asistente de Exposicién 3D.

3. Ajuste la RO, y el Asistente de Exposicion 3D calculara automaticamente el tiempo de
exposicion segun esta ROI. Seleccione el area donde se encuentra el objeto de destino y evite,
en la medida de lo posible, los objetos irrelevantes. Haga clic en el botén [ Proximo .

<r> Arrastre el cuadro de seleccion para moverlo, y use los indicadores blancos en el cuadro
o para ajustar la dimension del cuadro.

4. Haga clic en el boton [ Calcular tiempo de exposicion | para calcular el tiempo de una sola
exposicion. El resultado se visualizara en el area de Resultado de calculo.

5. Revise la calidad del mapa de profundidad y la nube de puntos en el drea de imagen ubicada a
laizquierda:

o Sila calidad cumple los requisitos, haga clic en el botén [ Aplicar] para aplicar el resultado
de calculo al grupo de Parametros 3D.

aplicar el resultado de célculo, el valor del parametro Multiplicador de Exposicion se
ajustaraa 1.

o Si el valor establecido del parametro Multiplicador de Exposicion es mayor que 1, al
o Sila calidad no cumple los requisitos, haga clic en el boton [ Atras ] y rehaga los pasos 2 a
4.

5.4.3. Analizador de Profundidad

Esta herramienta sirve para revisar la fluctuacion de profundidad en el mapa de profundidad, asi
como la calidad del mapa de profundidad.

Funciones
Esta herramienta sirve para revisar la fluctuacién de profundidad en mapa de profundidad asi como la calidad del mapa de profundidad.
Instrucciones

3 142 170 199 227 256

Pixel
Actualizar Mapa de Profundidad

Pixel : (521, 964 ) Posici (-0.570m, 0.226 m , 2.385 m ) Campo de Vision: V 0.331 m * H 0.007 m

Siga los siguientes pasos para revisar la fluctuacion de profundidad en el mapa de profundidad:

1. Haga clic en el menu Herramientas » Analizador de Profundidad para abrir la ventana de
Analizador de Profundidad.

2. En el mapa de profundidad ubicado a la izquierda (Figura ), localice el drea donde se revisara
la fluctuacion de profundidad.

3. Mantenga pulsado el boton izquierdo del ratén y arrastre para dibujar una linea. Se visualizaran
los datos de profundidad a lo largo de la linea en la derecha (Figura ).

4. Revise la fluctuacion de profundidad en la figura :

o Sila fluctuacion es menor que la profundidad real, la calidad de los datos de profundidad
es buena.
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o Sila fluctuacion es mayor que la profundidad real, la calidad de los datos de profundidad
es mala. Ajuste los parametros en las categorias de Parametros 3D y Procesamiento de
Nube de Puntos para mejorar la calidad de datos de profundidad.

5.4.4. Revisar y Configurar Cdmaras 2D

Esta herramienta sirve para revisar y configurar camaras 2D de una camara de Camara Industrial
3D de Mech-Eye.

VerCn
Informacién de Camara 2D
Nimero Serial BD03493AAK00251
Resolucion 2000x1500
Tipo d o Colores
Version del Dispositivo  V1.000.00.0.R(20220526,204409)

Version del Firmware

Configuracion de Ca

Nombre de Parame Valor
Balance de Blancos Automatico Off ¥

Aplicar Sincronizar

Revisar la Informacion de Camara 2D

En Informacién de Camara 2D, puede revisar el nimero de serie, la resolucién, el tipo de color, la
version del dispositivo y el firmware de la camara 2D.

Para revisar dicha informacion de una camara 2D, seleccione primero la camara 2D en el menu de
Seleccionar Camara 2D.

Ajustar el Balance de Blancos

Solo esta disponible para camaras 2D en color. Seleccione una camara 2D y revise el Tipo de
Color en Informacién de Cadmara 2D para confirmar si es una camara en color.

Si el color de la imagen 2D obtenida difiere significativamente del color real de los objetos, debe
ajustar el balance de blancos. De lo contrario, el color de imagen 2D y nube de puntos se
distorsionara, lo que afectara al procesamiento posterior. Para el aprendizaje profundo, si se usan
imagenes 2D con colores distorsionados para entrenar el modelo, se extraeran y entrenaran las
distorsiones como caracteristicas de objetos, por lo tanto afectara el rendimiento de dicho modelo
en reconocimiento de objetos.

Ejemplo de Comparacion
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Color real de tabla Color de imagen de tabla sin balance de
blancos

Condiciones Previas

Haga las preparaciones antes de ajustar el balance de blancos:

1. Asegurese de que la imagen 2D no esté subexpuesta o sobreexpuesta. Ajuste los parametros
que afectan imagen 2D cuando la imagen 2D no cumpla los requisitos.

2. Prepare una tabla de gris-neutral, la siguiente imagen se presenta a titulo informativo. Coloque
la tabla cerca de la camara para asegurarse de que se capture solamente la tabla en color
tanto como sea posible.

R(50)-G(50)-B(50) R(100)-G(100)-B(100) R(150)-G(150)-B(150) R(200)-G(200)-B(200)

Instrucciones

Siga los siguientes pasos para ajustar el balance de blancos de una camara 2D en color:
1. Seleccione la cdmara 2D por ajustar y haga clic en el botén [ Ver On] para adquirir datos
continuamente.

2. En Configuracién de Camara 2D, cambie el Balance de Blancos Automatico a Once o
Continuous.

o Para escenarios con luz ambiental estable, el valor recomendado es Once.
o Para escenarios con luz ambiental variable, el valor recomendado es Continuous.
3. Revise laimagen de tabla de color gris.

o Siel color se distorsiona constantemente, mueva la tabla hasta que el color parezca
coherente con el de la tabla real.

o Sino se distorsiona, cambie el Balance de Blancos Automatico a Off y haga clic en el
boton [ Ver Off ] para completar el ajuste del balance de blancos.

4. Haga clic en el boton [ Aplicar] para guardar los ajustes en la cdmara.
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5.4.5. Calculadora de FOV

Esta herramienta sirve para determinar la altura de montaje de la camara segun las demandas del
FOV de la camara. Segun la distancia de trabajo insertada, esta herramienta calcula la anchura y
altura del FOV para la camara a esta distancia.

Este resultado se indica solamente a titulo informativo.

Calcular el FOV de la Camara

Siga los siguientes pasos para calcular el FOV de la camara:
1. Seleccione el modelo de la camara en Seleccionar modelo de cdmara.

Si el modelo en uso no esta en el menu desplegable, haga clic en Otros modelos ubicado
en el fondo del menu para ver mas modelos.

2. Al Insertar la distancia de trabajo en Insertar distancia de trabajo, se calcularan la longitud de
FOV y la anchura de FOV segun la distancia insertada. Si el resultado de calculo del FOV no
cumple las demandas, proceda con el siguiente paso.

o Elrango de distancia de trabajo de la camara es la distancia de trabajo
recomendada de la cdmara. Para obtener mas informacion, consulte la distancia de

o trabajo de la Camara.

o Ladistancia de trabajo insertada de la camara debe estar dentro del rango
recomendado. De lo contrario, el valor insertado se ajustara automaticamente.

3. Haga clic en las flechas ubicadas a la derecha o desplace la rueda del ratén para ajustar la
distancia de trabajo, hasta que el FOV calculado cumpla las demandas. Determine la altura de
montaje de la camara segun dicha distancia de trabajo.

Distancia de Trabajo de la Camara

La siguiente tabla muestra los valores predeterminados y rangos de distancia de trabajo de
cdmara (unidad: m).

: Distancia de trabajo
Modelo de Camara
Valor predeterminado Rango de valor

DEEP 3 1,2a35
LSR L 2,5 12a3
LSRS 1 05a1,5
LogM 2 08a2
Log S 1 05a
NANO 0,5 03a0,6
NANO ULTRA 0,5 04a08
PROM 2 Ta?2
PRO S 1 05al
PRO XS 0,5 03a0,6
UHP-140 0,3 0,28a0,32
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Deep 3 12a35

Laser L 2,5 1,5a3

Laser L Enhanced 2,5 1,5a3

Pro M Enhanced 2 08a2

Pro S Enhanced 1 05arl

5.4.6. Marco de Referencia Personalizado

Esta herramienta sirve para definir un marco de referencia personalizado para la visualizacion. El
mapa de profundidad y la nube de puntos se pueden visualizar en este marco de referencia.

El marco de referencia personalizado solo afecta la visualizacion en Mech-Eye Viewer, y no
afecta los datos actuales en el mapa de profundidad y la nube de puntos.

Escenarios Adecuados

Un marco de referencia personalizado esta adecuado para escenarios en los que la camara no
esta montada directamente encima del objeto, como se muestra a continuacion.

[

7

En la figura arriba, los puntos (D y @) estén a la misma altura del punto de vista de un observador.
Sin embargo, el eje Z no esta perpendicular al plano donde esta el objeto, los valores de
profundidad de los dos puntos se difieren en el mapa de profundidad y la nube de puntos
obtenidos.
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Ademas, en el marco de referencia de camara, el grosor de un objeto fino puede quedar oculto por
el cambio del valor de profundidad del plano en el que se encuentra, lo que dificulta la observacion
del objeto.

Mediante un marco de referencia personalizado, puede ajustar la visualizacion del mapa de
profundidad y la nube de puntos para que los valores de profundidad de los puntos @y @ sean
iguales, y asi observar con mayor facilidad objetos finos, como se muestra a continuacion.
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Instrucciones

Siga los siguientes pasos para definir un marco de referencia personalizado:
1. Ajuste la posicion de nube de puntos y localice la superficie para servir como plano XY del
marco de referencia personalizado.

2. Mantenga pulsado el teclado Shift y haga clic en la nube de puntos para seleccionar tres
puntos. Los tres puntos cumplen las siguientes funciones:

o El primer punto es el origen del marco de referencia.
o El'segundo punto determina la direccion positiva del eje X.
o Eltercer punto determina la direccion positiva del eje Y.

3. Al seleccionar los tres puntos, el marco de referencia se genera segun la regla de la mano
derecha. Rote y amplie la nube de puntos para revisar si el marco de referencia cumple las
demandas:

o Revise silos tres puntos estan en la misma superficie.

o Revise sila direccion del eje Z es correcta.

Sino, haga clic en el botén [ Restablecer | ubicado en la parte inferior derecha y rehaga el
paso 2.

4. Haga clic en el botén [ Aceptar ] para guardar el marco de referencia personalizado.

Usar el Marco de Referencia Personalizado

Siga los siguientes pasos para visualizar el mapa de profundidad y la nube de puntos en el marco
de referencia personalizado:
1. En el panel de visualizacion de datos, cambie a Mapa de Profundidad o Nube de Puntos.

2. Haga clic en el menu desplegable de Marco de Referencia ubicado en la parte superior del
panel izquierdo, y seleccione Personalizado. Se visualizaran el mapa de profundidad y la nube
de puntos en el marco de referencia personalizado.
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El ajuste del marco de referencia se aplica simultaneamente al mapa de profundidad y la
nube de puntos.

5.4.7. Controlador de Camara

Esta herramienta sirve para revisar la version de firmware del proyector, el tiempo y la temperatura
de la camara, asi como cambiar la resolucion de imagen.

Controlador de Camara - O X

Versionde

Firmware del
Proyector O Proyectar patron de prueba de tablero a cuadro

Fechay Tiempo de Camara 2023-11-29 11:48:45  Sincronizar a Camara

Temperatura CPU: 31.0°C Proyector: 22.9°C Actualizar

Aplicar ajustes y reiniciar camara

Revisar la Informacion de Camara
Puede revisar la siguiente informacion en Controlador de Cdmara.

+ Version de firmware del proyector: La version del firmware del proyector de la cémara
actualmente conectada.

o Proyectar patron de prueba de tablero a cuadros: Marque esta opcion para revisar la
conexién y el enfoque del proyector.

(i ] Esta opcion solo esta disponible para camaras DLP.

= Sjel patron se proyecta con éxito, el proyector esta conectado.

= Siel patrén esta claro y no borroso, el proyector esta enfocado.

= Siel patron no se proyecta o esta borroso, contacte con el Soporte Técnico.
-+ Fechay Tiempo de Camara: fecha y tiempo guardados en la camara.

o Haga clic en el botdn [ Sincronizar a cdmara] para sincronizar la camara con la fecha y el
tiempo de la computadora.

+ Temperatura: temperatura de CPU y del proyector.

Haga clic en el boton [ Actualizar] para obtener los Ultimos datos de temperatura.

Cambiar la Resolucién de la Imagen

(i ) Esta funcion solo esta disponible en la cuenta de Administrador.
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Puede ajustar la resolucion de la imagen 2D o el mapa de profundidad de algunos modelos de
camara. Una resolucion mas baja puede acelerar efectivamente la adquisicion de datos, y
adaptarse mejor las aplicaciones con tiempo de ciclo corto.

+ LSR Sy LSR L: La resolucion de la imagen 2D puede ser de 4000 x 3000 o 2000 x 1500.

- DEEP: La resolucion del mapa de profundidad puede ser de 2048 x 1536 0 1024 x 768.
Siga los siguientes pasos para cambiar la resolucion de la imagen:

1. Cambie a la cuenta de Administrador y abra la ventana de Controlador de Camara.

2. En Resolucién, seleccione la resolucion deseada para Imagen 2D o Mapa de Profundidad en el
menu desplegable.

3. Haga clic en el boton [ Aplicar ajustes y reiniciar cdmara], y haga otro clic en el [ Confirmar]
de la ventana emergente para reiniciar la camara.

LLa camara tardara unos minutos en reiniciarse, espere hasta que termine. Haga clic en
8 ubicado en la parte superior izquierda para actualizar la lista.

4. Conecte la camara cuando la camara aparezca de nuevo en la lista. Se aplicara la resolucion
seleccionada para la imagen 2D o el mapa de profundidad.

5.4.8. Simulador de Palé Completo

Esta herramienta sirve para revisar si la capa superior de una carga completa en un palé esta
completamente dentro del FOV de la camara, segun lo cual puede ajustar la altura de montaje de

la camara.

+ Solo esta disponible para aplicaciones en las que la camara esta montada
o perpendicularmente por encima del palé.

- Este resultado se indica solamente a titulo informativo.

Condiciones Previas

Condiciones previas para usar el Simulador de Palé Completo:

- Revise las dimensiones de la carga completa.

- Revise si existen limitaciones en la ubicacion de montaje de la camara, como la altura maxima
de montaje permitida.

« Prepare un palé y coléquelo dentro del FOV de la camara para capturar la nube de puntos 'y
revisar su calidad.

- Ajuste la posicion del palé para que los bordes de la nube de puntos del palé estén paralelos a
los lados del FOV de la camara.

+ Ajuste una ROl para preservar solo la nube de puntos del palé.

Instrucciones

1. Haga clic en el menu Herramientas » Simulador de Palé Completo para abrir la ventana de
Simulador de Palé Completo.

2. Ajuste la posicion de nube de puntos hasta que pueda ver la nube entera desde el lado.

3. Haga clic en el boton [ Crear cuboides ] que representa la carga completa.
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No se puede rotar el cuboides creado. Si los bordes del cuboides y los de la nube de
o puntos del palé no estan paralelos, salga del Simulador de Palé Completo, ajuste la
posicion del palé y adquiera de nuevo los datos.

4. Inserte las dimensiones de la carga completa en Dimensiones de Cuboides.

5. (Opcional) Ajuste la posicién del cuboides: Si el fondo del cuboides no esta en la nube de
puntos del palé, ajuste el valor Z en Centro de Fondo de Cuboides hasta que el fondo esté en
la nube.

(i ) Apunte la modificacién del valor Z.

6. Rote la nube de puntos y revise si la capa superior del cuboides esta dentro de la zona
solapada de los conos. Los ejemplos siguientes se indican solamente a titulo informativo.

La capa superior del cuboides esta La capa superior del cuboides no esta
completamente dentro de la zona solapada completamente dentro de la zona solapada
de los conos. de los conos.

7. Evaluar la altura de montaje de la camara:

o Sila capa superior del cuboides esta completamente dentro de la zona solapada de los
conos, la altura de montaje de la camara es adecuada.

o Sia capa superior del cuboides no esta completamente dentro de la zona solapada de los
conos, la altura de montaje de la camara es demasiado baja. Proceda con el siguiente
paso.

8. Aumente el valor Z en Centro de Fondo de Cuboides hasta que la capa superior del cuboides
esté completamente en la zona solapada de los conos.

(5 ] Apunte la modificacion del valor Z.

9. Calcule la modificacion de altura de montaje de la camara: el valor Z del paso 8 - el Z del paso
5, el resultado de calculo serd la altura a la que debe elevar al montar la camara.

No se guardan las modificaciones del Simulador de Palé Completo Asegurese de haber
apuntado las modificaciones de valores Z.
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6. Interfaz de GenlCam

6.1. ;Qué es GenlCam?

GenlCam es un estandar ampliamente aceptado en la industria de vision artificial desarrollado por
la Asociacion Europea de Vision Artificial (EMVA), que permite el uso de interfaces de
programacion genéricas para controlar las camaras de vision artificial.

El estandar GenlCam proporciona una interfaz de programacion de amplia aplicacion que ofrece
una interfaz de configuracion de extremo a extremo para las interfaces estandar como GigE
Vision, USB 3.0 Vision, Camera Link e IEEE 1394.

Se puede usar los softwares de vision artificial compatibles con el estandar GenlCam, como
HALCON, para conectar y controlar facilmente las camaras que cumplen el estandar GenlCam sin
configuraciones especificadas.

Mecanismo

1. Una camara que cumple el estandar GenlCam proporciona un archivo XML de descripcion,
que sirve para describir los parametros de la camara e indicar las caracteristicas y funciones
que ofrece la camara.

2. Un software de vision artificial compatible con el estandar GenlCam convierte el archivo XML
en interfaces de programacion de aplicaciones de GenAPI o elementos de la interfaz grafica
de usuario.

3. Mediante la interfaz de programacion de aplicaciones o la interfaz grafica de usuario del
software de vision artificial, el usuario puede revisar y usar facilmente las caracteristicas y
funciones que ofrece la cdmara, (como el tiempo de exposicidn, entre otros).

Para obtener mas informaciones sobre GenlCam, visite GenlCam.

Compatibilidad de Camara con el Estandar GenlCam

Después de actualizar el firmware a la version 2.0.0 o superior, la cdmara sera compatible con los
estandares de GenlCam/GigE Vision. Se puede controlar la camara mediante softwares de vision
artificial de terceros(“cliente de GenlCam”), como HALCON.

Para obtener informaciones sobre los parametros disponibles y ajustables de la camara en el
cliente de GenlCam y sus descripciones, consulte el capitulo Parametros de la Camara Disponibles
en el Cliente de GenlCam.

Para obtener instrucciones sobre como conectar y administrar la camara mediante HALCON,
consulte la seccion Guia de Uso de Programa del Ejemplo de HALCON.

6.2. HALCON

Mediante los programas de ejemplo proporcionados por Mech-Mind, puede realizar
procedimientos como la conexion de camara, la adquisicion de datos, la calibracion ojo a mano,
etc.
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Introduccidn sobre los Programas de Ejemplo

Mech-Mind proporciona los siguientes programas de ejemplo de HALCON:

- connect_to_camera_and_capture_images: Sirve para conectar la camara, ajustar los

parametros y adquirir la imagen 2D y nube de puntos.

- configure_camera_ip_address: Sirve para obtener o modificar los ajustes de la direccion IP,

mascara de subred y puerta de enlace de la camara.

obtain_depth_map: Sirve para obtener el mapa de profundidad, es decir, una imagen 2D que
solo contiene el valor Z de los puntos. Sirve para reducir el tiempo de ciclo.

- obtain_textured_point_cloud: Sirve para obtener los datos 3D e imagenes 2D para texturizar la

nube de puntos, y generar nube de puntos con textura.

- hand_eye_calibration: Sirve para realizar la calibracion ojo a mano. Contiene dos programas

de ejemplo, determine_calibration_poses, perform_hand_eye_calibration.

obtain_point_cloud_with_normals: Sirve para obtener la nube de puntos con normal.

Obtener el Programa de Ejemplo

Los programas de ejemplo estan incluidos en la ruta de instalacion de Mech-Eye SDK, o se puede
obtener desde GitHub mediante clonar. Los programas de ejemplo en la ruta de instalacion son de
la version de la publicacion de Mech-Eye SDK. La version en GitHub puede incluir los cambios mas
recientes.

Los programas de ejemplo en la ruta de instalacién estan en la ruta xxx/Mech-Eye SDK-
2.3.4/APIl/samples/halcon/area_scan_3d_camera.

+ Los programas de ejemplo clonados desde GitHub estan en la ruta

xxx/mecheye_halcon_samples/area_scan_3d_camera.

Condiciones Previas

Asegurese de que se han cumplido las siguientes condiciones previas antes de usar los
programas de ejemplo de HALCON:

La camara esta conectada correctamente a la computadora.

Para las series de Nano (V3) y PRO XS (V3), se recomienda conectar directamente la
camara a la computadora, sin usar un conmutador.

Se ha instalado HALCON 20.71 o superior en la computadora.
(5 ] Las versiones de HALCON anteriores a 20.11 no estan completamente probadas.
La version del firmware de la camara debe ser 2.0.0 o superior.

Para actualizar el firmware de la cdmara, después de instalar o actualizar Mech-Eye SDK,
abra Mech-Eye Viewer y haga clic en el botén [ Actualizar .

Las dos direcciones IP siguientes son Unicas y estan en la misma subred:
o Ladireccion IP de la camara

o Ladireccion IP del puerto de Ethernet de la computadora conectado a la camara

Para ajustar la direccion IP, consulte los capitulos Usar Mech-Eye Viewer para
Ajustar la Direccion IP de Camara y Ajustar la Direccion IP en la Computadora.
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Guia de Uso del Programa de Ejemplo

Los siguientes capitulos proporcionan instrucciones sobre el uso de los programas de ejemplo en
el sistema Windows:

- connect_to_camera_and_capture_images: Conectar la Camara, Capturar Imagenes, y Ajustar
los Parametros

+ configure_camera_ip_address: Obtener y Modificar la Direccion [P

obtain_depth_map: Obtener el Mapa de Profundidad
- obtain_textured_point_cloud: Obtener la Nube de Puntos con Textura
+ hand_eye_calibration: Calibracion Ojo a Mano

+ obtain_point_cloud_with_normals: Obtener la Nube de Puntos con Normal

+ Allusar HALCON, si se presentan problemas como no se puede conectar la camara,
puede consultar la HALCON para las soluciones correspondientes.

a
O + Si se presentan otros problemas no mencionados en los capitulos mencionados, visite la
- Comunidad en Linea de Mech-Mind para obtener ayuda (es necesario registrarse e iniciar
sesion).

6.2.1. Conectar la Camara, Capturar Imagenes, y Ajustar los Parametros

Este capitulo describe como usar el programa de ejemplo de
connect_to_camera_and_capture_images para conectar la camara, capturar imagenes y ajustar
los parametros en el sistema Windows.

(5 ] Consulte HALCONpara obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de uso.

Ejecutar el Programa de Ejemplo

Siga los siguientes pasos para ejecutar el programa de ejemplo:
1. Abra el programa de ejemplo en HALCON: abra HDevelop y arrastre el programa de ejemplo a
la ventana de HALCON.

2. Salte el programa (haga clic repetidamente en el botén [i>| en Herramientas) hasta que
aparezca la ventana emergente de Inspeccioén de Variable: MechEyeCameras.

3. Enlaventana se visualizan todas las camaras disponibles. Haga doble clic en la camara que
desea conectar, y copie el nombre de camara tras unique_name: o user_name:.

" | device:GenICam | |unique_name:| | user_name:GenICam |
inter“face:Esen_ITF_chaSlﬁlsszffff@e | producer:Esen”
El user_name es el nombre personalizado de camara. Puede personalizar el nombre de
la camara en Mech-Eye Viewer.

4. Localice la siguiente linea de comandos y sustituya MechEye por el unique_name o
user_name copiado.

DeviceInfo := 'MechEye'

5. Haga clic en | | ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
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de ejemplo.

6. Enla Ventana Grafica se visualizara la nube de puntos obtenida. Haga clic en el botén
[ Continue ] de la ventana para seguir ejecutando el programa.

7. Después de la ejecucion, haga clic en|[3| en Herramientas para restablecer la ejecucion del
programa.

Si no restablece la ejecucion del programa en HALCON, no se puede conectar la camara
en Mech-Eye Viewer.

8. Revise los archivos de la imagen 2D y nube de puntos obtenidas tras esta ejecucion en la
carpeta del programa de ejemplo. El nombre predeterminado de los archivos son
image2d.bmp y PointCloud.ply.

+ Sila camara tarda mucho en adquirir datos, puede aumentar el valor de MTU de la
camaray activar la trama Jumbo en la computadora.

+ Si la conexion de red esta deficiente, puede reducir la pérdida de datos mediante
aumentar el numero maximo de huecos de paquetes permitidos con el siguiente
operador. Sustituya ParameterValues por el nimero establecido de hueco de paquetes

o permitidos.

set_framegrabber_param (AcgHandle,
'[Stream]GevStreamMaxPacketGaps', ParameterValues)

Ajustar los Parametros

Si la calidad de los datos obtenidos no es satisfactoria, puede ajustar los parametros de camara
en la ficha de Parametros.

- La camara es compatible con la funcion de grupo de pardmetros, puede cambiar la
configuracion de camara rapidamente mediante seleccionar un grupo diferente. Los
o parametros de cdmara se deben ajustar y guardar en el grupo determinado de
parametros.

+ Para afiadir o eliminar un grupo de parametros, realice en Mech-Eye Viewer.
Siga los siguientes pasos para ajustar los parametros:

1. Use el siguiente operador para obtener una lista de grupos disponibles de parametros.

get_framegrabber_param (AcgHandle, 'UserSetSelector_values',
ParameterGroupNames)

2. Revise los nombres de todos los parametros en ParameterGroupNames, ubicado en el area de
Variables de Control.

3. Use el siguiente operador para seleccionar el grupo de parametros por modificar.
UserSetSelector y UserSetLoad son parametros de camara que sirven para seleccionary
cargar un grupo de parametros. Sustituya ParameterGroupName por el nombre actual del
grupo de parametros.

El nombre del grupo de parametros visualizado en HALCON corresponde al orden de los
grupos de parametros en Mech-Eye Viewer. Por ejemplo, UserSet0 en HALCON es el
primer grupo de parametros en Mech-Eye Viewer. Para obtener mas informacion,
consulte la seccion Seleccionar un Grupo de Parametros en HALCON.
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set_framegrabber_param (AcgHandle, 'UserSetSelector', 'ParameterGroupName')
set_framegrabber_param (AcgHandle, 'UserSetlLoad', 'ParameterGroupName')

4. Use el siguiente operador para obtener el valor del parametro especificado. Sustituya
ParameterName por el nombre actual del parametro de camara. ParameterValues es la
variable para guardar el valor de parametro, puede modificar segun su demanda. Tenga en
cuenta que esta variable no se es necesario incluir en paréntesis.

get_framegrabber_param (AcgHandle, 'ParameterName', ParameterValues)

5. Haga doble clic en ParameterValues ubicado en el area de Variables de Control para visualizar
el valor de dicho parametro.

6. Use el siguiente operador para ajustar el parametro especificado. Sustituya ParameterName
por el nombre actual del parametro de camara, y NewParameterValue por el valor nuevo del
parametro.

set_framegrabber_param (AcgHandle, 'ParameterName', 'NewParameterValue')

7. Use el siguiente operador para guardar las modificaciones de ajustes de parametro en el
grupo de parametros. UserSetSave es un parametro de camara para guardar los ajustes de
parametro en el grupo de parametros. Sustituya ParameterGroupName por el nombre actual
del grupo de parametros.

set_framegrabber_param (AcgHandle, 'UserSetSave', 'ParameterGroupName')

Referencia

+ Los parametros de la camara disponibles en el cliente de GenlCam coinciden practicamente
con los parametros disponibles en Mech-Eye Viewer. Para obtener la correspondencia
detallada, consulte el capitulo Parametros de la Camara Disponibles en el Cliente de GenlCam.

- Al ajustar los parametros como ROI de Auto-Exposicién, Rango de Profundidad y ROI,
normalmente se requieren herramientas de visualizacion de datos para obtener valores
optimos mediante una serie de ajustes. Debido a que el cliente de GenlCam no proporciona
herramientas de visualizacion, puede ajustar dichos parametros mediante las herramientas de
Mech-Eye Viewer. Para obtener mas informacion, consulte el capitulo Ajustar los Parametros
de Camara con Mech-Eye Viewer.

de HALCON. Si fracasa en conectar la camara en Mech-Eye Viewer, cierre HDevelop e

o Antes de conectar la camara en Mech-Eye Viewer, es necesario desconectar la camara
intente de nuevo.

6.2.2. Obtener y Modificar la Direccion IP

Este capitulo describe como obtener y modificar la direccion IP, mascara de subred y puerta de
enlace de la camara actual en el sistema Windows mediante el programa de ejemplo de
configure_camera_ip_address.
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(5 ] Consulte HALCONpara obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de uso.

Seleccionar la Cadmara

Siga los siguientes pasos para seleccionar la camara cuya direccion IP desea obtener o modificar.
1. Abra el programa de ejemplo en HALCON: abra HDevelop y arrastre el programa de ejemplo a
la ventana de HALCON.

2. Salte el programa (haga clic repetidamente en el botén (| en Herramientas) hasta que
aparezca la ventana emergente de Inspeccioén de Variable: MechEyeCameras.

3. Enlaventana se visualizan todas las camaras disponibles. Haga doble clic en la camara que
desea conectar, y copie el nombre de camara tras unique_name: o user_name:.

' | device:GenICam | lunique_name: | user_name:GenICam |

v interface:Esen_ITF 1c697ac456T4c@agl492ffffffe@ | producer:Esen’

El user_name es el nombre personalizado de camara. Puede personalizar el nombre de
la camara en Mech-Eye Viewer.

4. Localice la siguiente linea de comandos y sustituya MechEye por el unique_name o
user_name copiado.

DeviceInfo := 'MechEye'

Obtener la Direccion IP, Mascara de Subred y Puerta de Enlace de Camara

Siga los siguientes pasos para obtener la direccion IP, mascara de subred y puerta de enlace de la
camara:

Haga clic en || ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa de
ejemplo. En el drea de Variables de Control, revise la direccion IP, mascara de subred y puerta de
enlace actuales de la camara usando los siguientes variables.

+ CurrentlPAddressString: Direccion IP

« CurrentSubnetMaskString: Mascara de Subred

- CurrentDefaultGatewayString: Puerta de Enlace

Si la version de firmware de la camara es 2.0.2 o inferior, no se puede obtener las
informaciones mencionadas. Y se apuntara el mensaje de error en la variable de Exception.

Ajustar la Direccion IP Estatica

Este programa de ejemplo ajusta una direccion IP estatica predeterminada. Siga los siguientes
pasos para modificar la direccion IP, mascara de subred y puerta de enlace de la céamara:

1. Haga clic en [&] en Herramientas para restablecer la ejecucion del programa.

2. Localice las siguientes lineas de comandos y modifique los valores de la direccion IP, la
mascara de subred y la puerta de enlace a los requeridos:

IPAddressString := '192.168.1.100"
SubnetMaskString := '255.255.255.0'
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DefaultGatewayString := '192.168.1.1"

3. Haga clic en > | ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo.

4. Reinicie la camara para que funcionen los ajustes.

Ajustar la Direccion IP Dinamica

Siga los siguientes pasos para asignar dinamicamente una direccion IP a la camara:

1. Haga clic en [%] en Herramientas para restablecer la ejecucion del programa.

2. Localice las siguientes lineas de comandos y sustituya true por false.

set_framegrabber_param (AcgHandle, 'GevCurrentIPConfigurationPersistentIP'
true)

3. Haga clic en |>| ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo.

4. Reinicie la camara para que funcionen los ajustes.

Cuando la cémara esta conectada directamente a la computadora, no se puede asignar
dinamicamente una direccion IP a la camara.

6.2.3. Obtener el Mapa de Profundidad

Este capitulo describe cémo obtener mapas de profundidad que contiene solamente la
informacion de profundidad de objetos en el sistema Windows mediante el programa de ejemplo
de obtain_depth_map. Obtener el mapa de profundidad puede aumentar la velocidad de
transmision de datos y mejorar la eficiencia.

;] Consulte HALCONpara obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de uso.

Obtener el Mapa de Profundidad

Siga los siguientes pasos para obtener el mapa de profundidad:
1. Abra el programa de ejemplo en HALCON: abra HDevelop y arrastre el programa de ejemplo a
la ventana de HALCON.

2. Salte el programa (haga clic repetidamente en el botén (> en Herramientas) hasta que
aparezca la ventana emergente de Inspeccién de Variable: MechEyeCameras.

3. Enla ventana se visualizan todas las camaras disponibles. Haga doble clic en la camara que
desea conectar, y copie el nombre de camara tras unique_name: o user_name:.

" | device:GenICam | lunique_name: | user_name:GenICam |

v interface:Esen_ITF_1c697ac456T4c@ag1492ffffffee | producer:Esen’

El user_name es el nombre personalizado de camara. Puede personalizar el nombre de
la camara en Mech-Eye Viewer.

4. Localice la siguiente linea de comandos y sustituya MechEye por el unique_name o
user_name copiado.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 218



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Cdmara Industrial 3D de Mech-Eye

DeviceInfo := 'MechEye'

5. Haga clic en | | ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo.

6. Revise el mapa de profundidad obtenido en la variable de DepthInM.

6.2.4. Obtener la Nube de Puntos con Textura

Este capitulo describe cémo obtener la nube de puntos con textura en el sistema Windows
mediante el programa de ejemplo de obtain_textured_point_cloud.

(; ] Consulte HALCONpara obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de uso.

Descripcidén sobre los Tipos de Datos

Mediante este programa de ejemplo puede obtener los datos de canales de Range e Intensity.
Abajo estan los detalles de estos canales.

+ Range: unaimagen 2D con los valores X, Y, Z de los puntos. No se puede desactivar este
canal.
- Intensity: la imagen 2D en color o monocroma para texturizar la nube de puntos.

Los pixeles de las imagenes en los dos canales de Range e Intensity estan perfectamente
alineados, que se pueden usar para generar directamente una nube de puntos con textura.

Si es necesario ajustar el drea de captura (los pardmetros de Width, Height, OffsetX y
OffsetY) de las imagenes de los dos canales, asegurese de que los pardmetros sean iguales.
Sino, los pixeles de dichas imagenes no se alinearan, lo que hara imposible la generacion de
nubes de puntos con texturas.

Obtener la Nube de Puntos con Textura

Siga los siguientes pasos para obtener la nube de puntos con textura:

1. Abra el programa de ejemplo en HALCON: abra HDevelop y arrastre el programa de ejemplo a
la ventana de HALCON.

2. Salte el programa (haga clic repetidamente en el botén (> en Herramientas) hasta que
aparezca la ventana emergente de Inspeccién de Variable: MechEyeCameras.

3. En la ventana se visualizan todas las camaras disponibles. Haga doble clic en la camara que
desea conectar, y copie el nombre de camara tras unique_name: o user_name:.

" | device:GenICam | unique_name: user_name:GenICam |
interface:Esen_ITF_1c697ac456T4c@a81492fFffffé@ | producer:Esen’

El user_name es el nombre personalizado de camara. Puede personalizar el nombre de
la camara en Mech-Eye Viewer.

4. Localice la siguiente linea de comandos y sustituya MechEye por el unique_name o

user_name copiado.

DeviceInfo := 'MechEye'
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5. Haga clic en [>| ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo.

6. En la Ventana Grafica se visualizara la nube de puntos con textura obtenida. Haga clic en el
boton [ Continue ] de la ventana para seguir ejecutando el programa.

7. Revise la nube de puntos con textura obtenida en la variable de ObjectModel3D.

Para las series DEEP (V4) y LSR (V4), se usan por defecto imagenes 2D (textura) para generar
nubes de puntos con texturas. Para usar imagenes 2D (fuente de profundidad), localice la
siguiente linea de comandos y activela (quite el comentario).

set_framegrabber_param (AcgHandle, 'SourceSelector!
"Monochrome")

6.2.5. Calibracion Ojo a Mano

Este capitulo describe como realizar la calibracion ojo a mano en el sistema Windows mediante el
programa de ejemplo de hand_eye_calibration.

(i ) Consulte HAL.CONpara obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de uso.
La carpeta hand_eye_calibration contiene los siguientes dos programas de ejemplo:

- determine_calibration_poses: Sirve para determinar las posturas de calibracion al realizar la
calibracion ojo a mano.

- perform_hand_eye_calibration: Sirve para realizar la calibracién ojo a mano.

+ Actualmente, los programas de muestra solo es compatible con la calibracion ojo a

o mano de robots de 6 ejes.
+ Al usar la serie de UHP para realizar la calibracion ojo a mano, el Modo de Capturar debe
estar ajustado a Camera.

Condiciones Previas

Siga los siguientes pasos antes de usar los programas de ejemplo de HALCON para realizar la
calibracion ojo a mano:

1. Asegurese de que la precision del robot sea suficientemente buena, y el robot se pueda operar
correctamente.

2. Prepare la tabla de calibracion que viene con la camara y monte la tabla de calibracion.
3. Asegurese de que la calidad de la imagen 2D y del mapa de profundidad cumpla los requisitos.
4. Asegurese de que los parametros intrinsecos de la camara cumplan los requisitos.

Editar los Programas de Ejemplo

Después de determinar las posturas de calibracion mediante determine_calibration_poses, se
realizara la calibracion ojo a mano mediante perform_hand_eye_calibration.

Las siguientes informaciones de los dos programa de ejemplo deben ser idénticas:

+ La cdmara por conectar
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+ El modelo de tabla de calibracion

Ademas, antes de obtener la postura, es necesario ajustar la convencion de angulo de Euler en el
archivo de robot_pose.json.

Seleccionar la Camara

Antes de ejecutar los programas de ejemplo, es necesario ajustar la camara por conectar en el

programa de ejemplo para que los dos programas de ejemplo estén conectados a la misma
camara. Siga los siguientes pasos:

1. Abra el programa de ejemplo en HALCON: abra HDevelop y arrastre el programa de ejemplo a
la ventana de HALCON.

2. Salte el programa (haga clic repetidamente en el botdn (| en Herramientas) hasta que
aparezca la ventana emergente de Inspeccién de Variable: MechEyeCameras.

3. En la ventana se visualizan todas las camaras disponibles. Haga doble clic en la camara que
desea conectar, y copie el nombre de camara tras unique_name: o user_name:.

0 ' | dewice:GenICam | lunique name: user_name:GenICam |
interface:Esen_ITF 1c697ac456T4c@aB1492f 108 | producer:Esen’

El user_name es el nombre personalizado de cdmara. Puede personalizar el nombre de
la camara en Mech-Eye Viewer.

4. Localice la siguiente linea de comandos y sustituya MechEye por el unique_name o
user_name copiado.

DeviceInfo := 'MechEye'

Ajustar el Modelo de Tabla de Calibracién

Siga los siguientes pasos para ajustar el modelo de tabla de calibracion:

1. Abra el programa de ejemplo en HALCON: abra HDevelop y arrastre el programa de ejemplo a
la ventana de HALCON.

2. Ajuste el modelo de tabla de calibracion: el modelo de table de calibracion predeterminado es
BDB-5; si usa otros modelos de table de calibracion, localice el siguiente operador y sustituya
BDB-5 por el Modelo de tabla de calibracion correspondiente.

set_framegrabber_param (AcgHandle, 'BoardType', 'BDB-5')

Ajustar la Convencién y Unidad de Angulo de Euler

Debe insertar la postura de calibracion obtenida mediante determine_calibration_poses en el
archivo de robot_pose.json, donde la convencién de angulo de Euler predeterminada es sxyz, y la
unidad predeterminada de angulo de Euler es grado. Siga los siguientes pasos para ajustar la
convencion de angulo de Euler:

1. Abra el archivo de robot_pose.json.

2. Ajuste la convencion de angulo de Euler: localice la linea de comandos siguiente y sustituye
sxyz por la convencion de angulo de Euler del robot que usa. Para obtener informaciones
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sobre las convenciones de angulo de Euler compatibles con el programa de ejemplo, consulte
la seccion Convencion de angulo de Euler.

"EulerType" :"sxyz"

3. Ajuste la unidad de angulo de Euler: si desea insertar angulos de Euler en radianes, localice la
linea de comandos siguiente, y sustituya true por false.

"FromDegree"” :true

4. Guarde el archivo de robot_pose.json.

Obtener Posturas de Calibracion

Flujo de Trabajo
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( Comenzar )

'

Ejecutar el programa de gjemplo
determine_calibration_poses

'

Mover el robot

Obtener la imagen 2D

cImagen cumple

 No — requisitos?

Si

Obtener laimagen 2D con
resultados de deteccion de
caracteristicas

cImagen cumple
reguisitos?

No —

S

L

Insertar postura de robot en
robot_pose.json

; Suficientes posturas

— No — afadidas?

|
Si

L

Salir del programa

‘

( Terminar )
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Instruccion

Antes de realizar la calibracion ojo a mano, es necesario obtener al menos 15 posturas de
calibracion. Siga los siguientes pasos para obtener la postura de calibracion:

1. Haga clic en > | ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo. Cuando el programa ejecuta hasta la linea read_char (WindowHandle, Char,
ReCode), se detendra hasta que se inserte un comando manualmente para seguir ejecutando.

Si no se puede conectar la camara con éxito, revise si la camara esta conectada en
Mech-Eye Viewer o en otros clientes de GenlCam.

2. Mueva el robot a la posicion adecuada usando el pedante didactico.

la Referencia HALCON: haga clic en Ayuda » Referencia HALCON y consulte la seccion

o La postura de calibracion debe cumplir ciertos requisitos. los cuales se puede obtener en
Calibracion.

3. Inserte P para obtener laimagen 2D desde la cdmara.

o Silatabla de calibracion no esta completamente capturada, mueva el robot y capture de
nuevo la imagen.

o Silatabla de calibracion esta completamente capturada, proceda con el siguiente paso.
4. Inserte T para obtener la imagen 2D con resultados de deteccion de caracteristicas.

o Sila camara no puede detectar los circulos en la tabla de calibracion, no se visualizaran las
imagenes en HALCON. En este caso, mueva el robot y capture de nuevo la imagen 2D
original y la con resultados de deteccion de caracteristicas.

o Sila camara puede detectar los circulos en la tabla de calibracion, se visualizaran las
imagenes en HALCON (como se muestra a continuacion). Proceda con el siguiente paso.

5. Revise el pedante didactico del robot, e inserte la postura actual del robot en el archivo de
robot_pose.json. La distancia de traslacion de la postura debe estar en mm, y la unidad de
rotacion (angulos de Euler) debe coincidir con el ajuste en el archivo de robot_pose.json.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 224



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye
Se recomienda guardar esta postura en el pedante didactico. Al realizar la calibracion ojo
o a mano, puede usar directamente la postura guardada en el pedante didactico para
mover el robot.

6. Rehaga los pasos 2 a 5 para obtener mas posturas de calibracion.

7. Obtenga al menos 15 posturas para finalizar la adquisicion de datos. Presione Q para salir del
programa.

8. Ajuste el numero de posturas de calibracion en el archivo de robot_pose.json: abra el archivo
de robot_pose.json, localice la linea de comandos siguiente y sustituya 15 por el nimero real
de las posturas de calibracion obtenidas.

"pose_count":15

Realizar la Calibracion Ojo a Mano

Después de obtener la postura de calibracion de robot, puede realizar la calibracion ojo a mano
mediante la ejecucién del programa de ejemplo de perform_hand_eye_calibration.

Flujo de Trabajo
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( Comenzar )

|

Ejecutar el programa de ejemplo
perform_hand_eye_calibration

:

Mover el robot a
postura de calibracion

|

Ejecutar el programa

v

; Hobot ha movido a todas
posturas de calibracion?

No

Si

!

Guardar parametros extrinsecos
en ExtrinsicParameters.txt

'
( Terminar )

Revisar el Método de Montaje de Camara

Antes de realizar la calibracion ojo a mano, ajuste el método de montaje de la camara.
El método predeterminado de montaje de la camara es Eye in Hand. Si su camara esta montada

en el modo de Eye to Hand, localice el siguiente operador y sustituya EyelnHand por EyeToHand.

set_framegrabber_param (AcgHandle, 'CalibrationType', 'EyeInHand')

Cambiar el Marco de Referencia

El proyecto de ejemplo contiene un operador que se puede cambiar el marco de referencia,
mediante lo cual se puede generar nube de puntos del marco de referencia de robot de forma
directa.
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El ajuste predeterminado es no cambiar el marco de referencia. Si desea cambiar al de robot,
localice el siguiente operador en el procedimiento de captureTranformedPointCloud, y sustituya
false por true.

set_framegrabber_param (AcgHandle, 'Scan3dCoordinateTransformEnable', false)

Instruccion

Siga las instrucciones para realizar la calibracion ojo a mano:

1. Haga clic en 1> | ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo. El programa de ejemplo se detendra cuando ejecute al operador de stop.

2. Mueva el robot a la postura de calibracion en el archivo de robot_pose.json.

Mueva el robot en el orden especificado de postura en el archivo de robot_pose.json. Si
no, el calculo posterior de parametros extrinsecos se fallara.

3. Haga clic en|> | ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo. La camara capturara imagenes.

4. En el area de Variables de Control, revise el valor de CollectResult.
o Sise visualiza SUCCESS, proceda con el siguiente paso.

o Siocurre un error, solucione los problemas segun el codigo de error visualizado, y obtenga
la postura de calibracion de nuevo.

5. Aparecera un mensaje diciendo que Move the robot to the next calibration pose. Rehaga los
pasos 2y 3.

cuando ejecute el programa de ejemplo de nuevo, se calcularan automaticamente los

o Después de que el robot ha llegado a todas posiciones del archivo de robot_pose.json,
parametros extrinsecos.

6. En el area de Variables de Control, revise el valor de CalibResult.

o Sise visualiza SUCCESS, se completa la calibracién ojo a mano con éxito. Puede ver el
archivo de Extrinsics.txt de parametros extrinsecos y nube de puntos obtenidos en la
carpeta donde se guarda el programa de ejemplo.

o Siocurre un error, solucione los problemas segun el codigo de error visualizado, y obtenga
la postura de calibracion de nuevo.

Convencién de Angulo de Euler de Robot

El programa de ejemplo de calibracion ya es compatible con la conversion desde convencion de
angulo de Euler en cuaterniones.

Convencion de angulo de

Representaciéon comun Marca de robot

Euler
Z-Y'-7"/OAT rzyz Kawasaki
. , ABB
Z-Y'-X"/yaw, pitch, roll rzyx CUKA
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Convencion de angulo de

Representacion comun Marca de robot

Euler

FANUC

YASKAWA
X-Y-Z/WPR SXyz

Rokae

UR
X-Y'-Z" rxyz /
Z-X-7" rzxz /

+ Aunque se usa la misma convencion de angulo de Euler, el orden de visualizacion de
angulos de Euler en el robot puede ser diferente. Inserte el angulo de Euler segun el
orden especificado arriba.

o + Siel angulo de Euler que usa no esta en la tabla, afiada la conversion desde convencion
de angulo de Euler en cuaterniones. Consulte los codigos existentes en el procedimiento
de euler_to_quad del programa de ejemplo de perform_hand_eye_calibration para afiadir
Su conversion.

Parametros de Calibracién Ojo a Mano

Esta seccion presenta los parametros que se usan al realizar la calibracion ojo a mano.

BoardType
Este parametro sirve para ajustar la tabla de calibracion en uso.

Lista de valor y descripciones:

Valor Descripcion
BDB-5 La distancia recomendada entre la tabla de calibracion y la camaraes < 0,6 m
BDB-6 La distancia recomendada entre la tabla de calibracion y la camara es de 0,6
albm
BDB-7 La distancia recomendada entre la tabla de calibraciony la camaraes>1,5m
OCB-005
OCB-010 _ o o
Solo sirve para los proyectos de Eye to Hand con requisito de alta precision
OCB-015
0OCB-020
CGB-020 La distancia recomendada entre la tabla de calibracion y la camaraes < 0,6 m
La distancia recomendada entre la tabla de calibracion y la camara es de 0,6
CGB-035
albm
CGB-050 La distancia recomendada entre la tabla de calibracion y la camaraes >1,5m
ExtrinErrCode

El parametro de solo lectura sirve para revisar los codigos de estado y de error durante la
calibracion ojo a mano.
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Codigo de estado Descripcién
SUCCESS Ejecutado con éxito.

POSE_INVALID El formato de la postura es incorrecto. Inserte cuaterniones.
IMAGE2D_EMPTY Laimagen 2D es invalida.

FIND_CORNERS_F Error al detectar caracteristicas de la imagen 2D. Ajuste los parametros que
AlL afectan laimagen 2D para obtener la imagen 2D que cumple los requisitos.

DEPTH_EMPTY  El mapa de profundidad es invalido.

CORNERS_3D_IN
VALID

Error al detectar caracteristicas del mapa de profundidad. Ajuste los
parametros que afectan mapa de profundidad para obtener el mapa de
profundidad que cumple con los requisitos.

POSES_INSUFFICI Posturas insertadas insuficientes. Inserte al menos 15 posturas de
ENT calibracion.

6.2.6. Obtener la Nube de Puntos con Normal

Este capitulo describe como obtener la nube de puntos con normal en el sistema Windows
mediante el programa de ejemplo de obtain_point_cloud_with_normals.

(i ) Consulte HALCONpara obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de uso.

Obtener la Nube de Puntos con Normal

Siga los siguientes pasos para obtener la nube de puntos con normal:

1.

Abra el programa de ejemplo en HALCON: abra HDevelop y arrastre el programa de ejemplo a
la ventana de HALCON.

Salte el programa (haga clic repetidamente en el botdn [i> | en Herramientas) hasta que
aparezca la ventana emergente de Inspeccién de Variable: MechEyeCameras.

En la ventana se visualizan todas las camaras disponibles. Haga doble clic en la cémara que
desea conectar, y copie el nombre de camara tras unique_name: o user_name:.

' | dewice:GenICam | lunique name: user_name:GenICam |
interface:Esen_ITF 1c697acA56T4c@aB1l492fFffff@8 | producer:Esen’

El user_name es el nombre personalizado de cadmara. Puede personalizar el nombre de
la camara en Mech-Eye Viewer.

Localice la siguiente linea de comandos y sustituya MechEye por el unique_name o
user_name copiado.

DeviceInfo := 'MechEye'

Haga clic en || ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo.

En la Ventana Grafica se visualizara la nube de puntos con normal obtenida. Haga clic en el
boton [ Continue ] de la ventana para seguir ejecutando el programa.

Revise la nube de puntos con normal obtenida en la variable de ObjectModel3D.
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6.3. Referencia

Este capitulo presenta las informaciones de referencia sobre como controlar la cdmara mediante
el cliente de GenlCam.

Informaciones sobre parametros de camara compatibles con GenlCam y sus descripciones.

Parametros de la Camara Disponibles en el Cliente de GenlCam

Instrucciones sobre como ajustar los pardmetros de la camara para el cliente de GenlCam
usando Mech-Eye Viewer.

Ajustar los Parametros de Camara con Mech-Eye Viewer

Instrucciones sobre como controlar la camara mediante el asistente de adquisicidén de imagenes
de HALCON.

Usar el Asistente de Adquisicion de Imagenes de HALCON para Controlar la Camara

Instrucciones sobre como obtener la nube de puntos legible por HALCON mediante Mech-Eye
API.

Obtener la Nube de Puntos Legible por HALCON mediante Mech-Eye API

6.3.1. Parametros de la Camara Disponibles en el Cliente de GenlCam

Este capitulo presenta los parametros disponibles y ajustables de la camara en el cliente de
GenlCam, y la correspondencia entre dichos parametros y los parametros disponibles en Mech-
Eye Viewer.

Correspondencia entre los Parametros

Los parametros de la camara disponibles en el cliente de GenlCam coinciden practicamente con
los parametros disponibles en Mech-Eye Viewer. Mech-Eye Viewer proporciona informaciones
detalladas como descripciones de parametros y valores de parametros, lo que le ayuda a ajustar
los parametros en el cliente de GenlCam.

La siguiente tabla proporciona la correspondencia entre los parametros:

Parametros disponibles en Parametros disponibles en Visibilid

el cliente de GenlCam Mech-Eye Viewer ad HCIED
Scan2DROIHeight

Scan2DROILeft Parametros 2D Principia
Scan2DROITop + ROl de Auto-Exposicion nte

Scan2DROIWidth
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Parametros disponibles en
el cliente de GenlCam

Scan2DExposureMode

Scan2DExposureTime
Scan2DExpectedGrayValue

Scan2DHDRExposureSeque
nce

Scan2DToneMappingEnable

Scan2DSharpenFactor

Scan2DPatternRoleExposur
eMode

Scan2DPatternRoleExposur
eTime

Scan3DROIHeight
Scan3DROILeft
Scan3DROITop
Scan3DROIWidth

ProjectorLightColor

Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye

Parametros disponibles en
Mech-Eye Viewer

Parametros 2D

+ Modo de Exposicion

+ Modo de Exposicion de
Imagen 2D (Textura)

Parametros 2D

« Tiempo de Exposicion

Parametros 2D

« Escala de grises
Parametros 2D
+ Secuencia de
Exposicion
Parametros 2D

+ Mapeo de Tono

Parametros 2D

+ Factor de Nitidez

Parametros 2D

+ Modo de Exposicion de
Imagenes 2D (Fuente
de Profundidad)

Parametros 2D
+ Tiempo de Exposicion

de Imagenes 2D
(Fuente de Profundidad)

ROI

Parametros 3D

 Proyector

o Colorde Luz
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Visibilid
ad

Principia
nte

Principia
nte

Principia

nte

Principia
nte

Principia
nte

Maestro

Principia
nte

Principia
nte

Principia
nte

Maestro

Notas

DEEP

LSRS

LSRL

Log S
LogM
Pro S Enhanced

Pro M Enhanced
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Parametros disponibles en
el cliente de GenlCam

ProjectorPowerlevel

ProjectorFringeCodingMode

AntiFlickerMode

ProjectorSelectionMode

ProjectorSelector

Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye

Parametros disponibles en Visibilid
Mech-Eye Viewer ad

Parametros 3D

« Proyector Experto

o Brillo de Luz

Parametros 3D

+ Proyector

o Modo de
Codificacion de
Franja

Experto

Parametros 3D

+ Proyector

o Modo de Anti-
Parpadeo

Experto

Parametros 3D

* Proyector Maestro

o Modo de Seleccién
de Protector

Parametros 3D

+ Proyector Maestro

o Seleccion de
Proyector
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Notas

Cémara DLP

Nano

PRO XS
NANO

NANO ULTRA
PRO S
PROM

UHP-140
NANO

NANO ULTRA
PRO S

PROM

Deep

Pro L Enhanced
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Parametros disponibles en

el cliente de GenlCam

LaserFringeCodingMode

LaserPowerlevel

LaserFrameAmplitude

LaserFrameOffset

LaserFramePartitionCount

Scan3DBinningEnable

Scan3DExposureCount

Scan3DExposureTime

Scan3DExposureTime?2

Scan3DExposureTime3

Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye

Parametros disponibles en Visibilid

Mech-Eye Viewer

Parametros 3D

+ Laser

o Modo de
Codificacion de
Franja

Parametros 3D

. Laser
o Potencia de Laser
Parametros 3D
+ Control de Fotograma
de Proyeccion Laser

o Amplitud de
Fotograma Laser

Parametros 3D
+ Control de Fotograma
de Proyeccion Laser

o Desplazamiento de
Fotograma Laser

Parametros 3D
+ Control de Fotograma
de Proyeccion Laser

o Numero de Porcidn

de Fotograma Laser

Parametros 3D

+ Sub-muestreo 3D
Parametros 3D
+ Multiplicador de
Exposicion

Parametros 3D

+ Tiempo de Exposicion

Parametros 3D

+ Tiempo de Exposicion 2

Parametros 3D

+ Tiempo de Exposicion 3
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ad

Experto

Experto

Maestro

Maestro

Maestro

Maestro

Principia
nte

Principia
nte

Principia
nte

Principia
nte

Notas

Laser L

Laser L Enhanced
DEEP

LSRS

LSR L

Laser L Enhanced

Pro L Enhanced
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Parametros disponibles en
el cliente de GenlCam

Scan3DGain

UhpCaptureMode

AcquisitionMode
DepthLowerlLimit
DepthUpperLimit

DeviceScanType

PointCloudSurfaceSmoothi
ng

PointCloudOutlierRemoval
PointCloudNoiseRemoval
PointCloudEdgePreservatio
n

CloudOutlierFilterMode

CloudSmoothMode

FringeContrastThreshold
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Parametros disponibles en
Mech-Eye Viewer

Parametros 3D

« Ganancia

Parametros 3D

« UHP
o Modo de Capturar

aMe
Rango de Profundidad

Procesamiento de Nube de
Puntos

+ Suavizando Superficie
Procesamiento de Nube de
Puntos

- Retirada de Valores

Atipicos

Procesamiento de Nube de
Puntos

+ Retirada de Ruidos
Procesamiento de Nube de
Puntos

+ Preservacion de Bordes
Procesamiento de Nube de
Puntos

+ Retirada de Ruidos
Procesamiento de Nube de
Puntos

+ Suavizacion de Nube de

Puntos

Procesamiento de Nube de
Puntos

« Umbral de Contraste de
Rayas
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Visibilid
ad

Experto

Principia
nte

Principia
nte

Principia

nte

Principia
nte

Experto

Maestro

Principia
nte

Principia
nte

Principia
nte

Notas

UHP-140

Disponible para la version
de firmware 2.1.0 o superior

Disponible para la version
de firmware 2.0.2 o inferior
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Parametros disponibles en Parametros disponibles en Visibilid

el cliente de GenlCam Mech-Eye Viewer ad NEES
Procesamiento de Nube de
Puntos

FringeMinThreshold Maestro

+ Umbral Minimo de
Intensidad de Franja

UserSetDefault - -

Opcion del menu
UserSetSelector desplegable de Grupo de -
Parametros

6.3.2. Ajustar los Parametros de Camara con Mech-Eye Viewer

Al ajustar los parametros como ROl de Auto-Exposicién, Rango de Profundidad y ROI,
normalmente se requieren herramientas de visualizacion de datos para obtener valores optimos
mediante una serie de ajustes. Debido a que el cliente de GenlCam no proporciona herramientas
de visualizacion, puede ajustar dichos parametros mediante las herramientas de Mech-Eye Viewer.

Después de ajustar estos parametros mediante Mech-Eye Viewer, puede leer y usar directamente
los ultimos valores de la camara en el cliente de GenlCam.

Preparativos

Antes de ajustar los parametros de visualizacion en Mech-Eye Viewer, se requiere completar los
siguientes pasos:

1. Guarde los parametros ajustados en el cliente de GenlCam.

2. Desconecte la camara del cliente de GenlCam.
3. Conecte la Camara en Mech-Eye Viewer.
4,

En la pestafia de Parametros ubicada a la derecha de Mech-Eye Viewer, seleccione un grupo
de parametros para guardar los valores de los parametros, o cree un grupo de parametros.

Ajustar los Parametros

Abajo se presentan instrucciones sobre como ajustar ROl de Auto-Exposicion, Rango de
Profundidad y ROI.

Ajustar la ROI de Auto-Exposicion

Siga los siguientes pasos para ajustar la ROl de Auto-Exposicion:
1. Seleccione la categoria de Parametros 2D en la pestafia de Parametros ubicada a la derecha
de Mech-Eye Viewer.
2. Seleccione Auto en el menu desplegable de Modo de Exposicién.

3. Haga doble clic en el botén [ Editar ] ubicado a la derecha de ROI de Auto-Exposicion para
visualizar la ventana de Ajustar ROI.

4. Ajuste la ROI de Auto-Exposicidn. Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la
seccion Ajustar ROl de Auto-Exposicion. Abajo esta la correspondencia entre los parametros
de ROI de Auto-Exposicion del cliente de GenlCam y los de Mech-Eye Viewer:
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Parametros en el cliente de GenlCam Parametros en Mech-Eye Viewer

Scan2DROILeft Coordenadas en la parte superior izquierda: x
Scan2DROITop Coordenadas en la parte superior izquierda: y
Scan2DROIHeight Dimensiones: Altura
Scan2DROIWidth Dimensiones: Ancho

Ajustar el Rango de Profundidad

Siga los siguientes pasos para ajustar el Rango de Profundidad:
1. Seleccione la categoria de Rango de Profundidad en la pestafia de Parametros ubicada a la
derecha de Mech-Eye Viewer.

2. Haga doble clic en el boton [ Editar ] ubicado a la derecha de Rango de Profundidad para
visualizar la ventana de Ajustar Rango de Profundidad.

3. Ajuste el Rango de Profundidad. Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la
seccion Ajustar Rango de Profundidad.

Abajo esta la correspondencia entre los parametros de Rango de Profundidad del cliente de
GenlCam y los de Mech-Eye Viewer:

Pardametros en el cliente de GenlCam Parametros en Mech-Eye Viewer
DepthLowerlLimit Rango de Profundidad: Limite Inferior de Profundidad
DepthUpperLimit Rango de Profundidad: Limite Superior de Profundidad

Ajustar la ROI

Siga los siguientes pasos para ajustar la ROI:

1. Seleccione la categoria de ROl en la pestafia de Parametros ubicada a la derecha de Mech-Eye
Viewer.

2. Haga doble clic en el boton [ Editar ] ubicado a la derecha de ROI para visualizar la ventana de
Ajustar ROI.

3. Ajuste la ROI. Para obtener instrucciones mas detalladas, consulte la seccion Ajustar ROI.

Abajo esta la correspondencia entre los parametros de ROI del cliente de GenlCam y los de Mech-
Eye Viewer:

Parametros en el cliente de GenlCam Parametros en Mech-Eye Viewer

Scan3DROILeft Coordenadas en la parte superior izquierda: x
Scan3DROITop Coordenadas en la parte superior izquierda: y
Scan3DROIHeight Dimensiones: Altura
Scan3DROIWidth Dimensiones: Ancho

Sincronizar el Valor del Parametro

Después de ajustar la ROl de Auto-Exposicion, Rango de Profundidad y ROl en Mech-Eye Viewer,
siga los siguientes pasos para que el cliente de GenlCam pueda leer los uUltimos valores de los
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parametros.

1. En la pestafia de Parametros ubicada en la derecha de Mech-Eye Viewer, haga clic en el boton
[ Guardar ] ubicado a la parte superior para guardar los valores de pardmetros en un grupo de
parametros.

2. Desconecte la camara en Mech-Eye Viewer.
3. Conecte la camara en el cliente de GenlCam.

4. En el cliente de GenlCam, seleccione y cargue el grupo de parametros donde se han guardado
los ultimos valores de los parametros mediante los parametros de UserSetSelector y
UserSetLoad.

6.3.3. Usar el Asistente de Adquisicion de Imagenes de HALCON para Controlar la
Camara

Mediante el asistente de adquisicion de imagenes, puede conectar la camara, capturar imagenes y
ajustar los parametros.

Para abrir el asistente de adquisicion de imagenes, abra HDevelop y seleccione Asistentes » Abrir
Nuevo Image Acquisition.

Conectar la Cdmara

1. Enla ficha de Fuente de la ventana de Image Acquisition, marque Interfaz de adquisicién de
Imagen y seleccione GigEVision2 en el menu desplegable.

—

Avchive Adquisicidn Generacidn de Codigo Ayuda
= S
BB EEEE @
Conexién  Parfmetros  Inspeccionar  Generacién de Cédigo

|@® Interfaz de adquisicién de Imagen |

Autodetectar Interfaces 6igEVision2 '|

() Archivo de Imfigen(es) [ Recursivo

Elegir Archivo(s). Elegir Directorio ...

2 923.5 ms

Si la opcion de GigEVision2 no esta disponible en el menu desplegable, eso se debe a
que no se ha instalado la interfaz de adquisicion de imagen de GigEVision2. Consulte el
Manual de Instalacion de HALCON e instale la interfaz mediante el Administrador de
Software MVTec (SOM).

2. Enla ficha de Conexidn, en el menu desplegable de Dispositivo, seleccione el dispositivo que
desea conectar, y luego, haga clic en el boton [ Conectar] para conectar la camara.
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Archivo Adguisicibn Generacibn de Codigo Ayuda
o) pf
BB G O
Fuente Parfmetros | Inspeccionar (Gemeracin de Codizo

Libreria de Interfaz hicqGigEVision2. d11 (Rev. 18.11.11)

Dispositivo [ . - Puerto 0

Avchivo de Clmara default ~
[ Trigger Seleccionar...
Resolucibn X |Por defecto - Y |Por defecto ¥ Espacio de Color |default v

Campo progressive Profundidad de Bit |-1 I

Genérice =

G i vie T Roset Todos

0 0.0ms

+ Sila cdmara esta conectada con éxito, el botdn [ Conectar ] se cambia al [ Desconectar ];
Si no ocurre este cambio, la conexidn se ha fallado. Para desconectar la camara, haga
clic en el boton [ Desconectar ].

-+ Sila camara esta conectada a otro cliente, la conexion fallara sin duda. Desconecte la
o camara de este cliente e intente conectarla a HALCON.

Mediante Mech-Eye Viewer, se puede personalizar el nombre de la cédmara en
Dispositivo para encontrarla mas facilmente. Después de conectar la camara en Mech-
Eye Viewer, puede personalizar el nombre de la camara. Se recomienda ajustar el
nombre en inglés para evitar que no se visualice.

Capturar Imagenes

Después de conectar la cdmara, en la ficha de Conexion, haga clic en el botdn [ Captura] para
realizar una captura de imagenes.

Si la camara tarda mucho en capturar imagenes, puede aumentar el valor de MTU y activar la
trama Jumbo en la computadora.

Para realizar varias capturas o realizar las capturas de forma continua, es necesario ajustar el
parametro AcquisitionMode primero.
- Instrucciones para realizar varias capturas de imagenes:
o Seleccione la ficha de Parametros y ajuste el parametro AcquisitionMode a MultiFrame.

o Haga clic en el botén [ Refrescar] ubicado en la parte superior derecha , y ajuste el nimero
imagenes por capturar en AcquisitionFrameCount.

o Seleccione la ficha de Conexidn, y haga clic en el botén [ En vivo ] para realizar capturas de
imagenes.

o Una vez que se ha capturado el nimero predeterminado de iméagenes, el botén [ En vivo]
se cambia al [ Stop ]. Haga clic en el botdn [ Stop ] para terminar la captura de imagenes.

- Instrucciones para realizar capturas de imagenes de forma continua:
o Seleccione la ficha de Parametros y ajuste el parametro AcquisitionMode a Continuous.

o Seleccione la ficha de Conexidn, y haga clic en el botén [ En vivo ] para realizar capturas de
imagenes.

o El'botén [En vivo] se cambia al [ Stop ]. Haga clic en el botdn [ Stop ] para terminar la
captura de imagenes.

+ Al ajustar el parametro AcquisitionMode a MultiFrame o Continuous, también puede
o hacer clic en el botén [ Captura ] para realizar una captura de imagen.
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+ Al ajustar el parametro AcquisitionMode a SingleFrame, solo puede realizar una captura
de imagen.

Seleccionar el Tipo de Datos

Después de conectar la camara, el tipo predeterminado de datos adquiridos es la imagen 2D.
Puede seleccionar el tipo de datos (imagen 2D o mapa de profundidad) mediante ajustar el
parametro DeviceScanType.

1. Haga clic en la ficha de Parametros, y ajuste el parametro DeviceScanType al tipo de datos
que desea. Abajo esta la descripcion sobre el tipo de datos:

Valor Tipo de Datos
Areascan Imagen 2D

Areascan3D Mapa de profundidad (una imagen 2D con la informacion de profundidad)

2. Realice una captura para obtener el tipo de datos seleccionado.

Si se ha marcado Refrescar Imagen ubicado en la parte superior derecha en la ficha de
Parametros, y las imagenes en la Ventada Grafica se actualizaran automaticamente.

Ajustar la Region de Captura

Después de conectar la camara, si desea recortar la imagen obtenida, puede ajustar la region de
captura mediante los parametros de Height, Width, OffsetX y OffsetY.

Siga los siguientes pasos para ajustar la region de captura:

1. Seleccione el tipo de datos para ajustar una region de captura.
2. Haga clic en el boton [ Capturar] para realizar la captura de una vez, y revise la imagen actual.

3. Cambie a la ficha de Parametros y ajuste los paréametros de Height, Width, OffsetX y OffsetY.
La siguiente figura muestra la relacién entre los cuatro parametros, la region de captura
establecida (caja de color naranja) y la imagen original.

o Width: la anchura de la region de captura
o Height: la altura de la regién de captura
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o OffsetX: la coordenada x de la esquina superior izquierda de la regién de captura (la
coordenada de dicha esquina de la imagen original es (0,0))

o OffsetY: la coordenada y de la esquina superior izquierda de la region de captura
Los cuatros parametros mencionados deben cumplir los siguientes requisitos:

= (Width + OffsetX) no se puede exceder la anchura de la imagen original

o = (Height + OffsetY) no se puede exceder la altura de la imagen original

La anchura y altura de la imagen original se visualizan en WidthMax y HeightMax en
la categoria de Pardmetros de sélo lectura (es necesario ajustar el nivel de
visibilidad a Experto o superior).

4. Realice otra vez la captura de imagen para revisar el resultado de recorte.

Si se ha marcado Refrescar Imagen ubicado en la parte superior derecha en la ficha de
Parametros, y las imagenes en la Ventada Grafica se actualizaran automaticamente.

1. Cambie a la ficha de Generacion de Codigo, haga clic en el botodn [ Insertar Codigo ] para
generar el codigo correspondiente.

2. Sidesea ajustar una region de captura para otro tipo de datos:
a. Desconecte la camara en el actual asistente de adquisicion de imagenes.
b. Abra un nuevo asistente de adquisicion de imagenes y conecte la camara.

c. Seleccione el otro tipo de datos y rehaga los pasos mencionados.

+ No se guardan los cuatro parametros de la regiéon de captura en el grupo de parametros.
Si la camara se apaga, los valores de dichos parametros se restablecen. Genere el
o cédigo correspondiente para guardar los valores de pardmetros como referencia.

- Las modificaciones de los parametros de DeviceScanType y Scan3DBinningEnable
restablecen los valores de los parametros mencionados de la region de captura.

Comparacion entre la Region de Captura y Scan3DROI

La Camara Industrial 3D de Mech-Eye proporciona otro grupo de parametros para ajustar la ROI:
Scan3DROILeft, Scan3DROITop, Scan3DROIHeight y Scan3DROIWidth (denominados
colectivamente "Scan3DROI").

Abajo se resumen las diferencias entre los parametro de region de captura y los de Scan3DROI.
Seleccione los parametro segun su demanda.

Regidn de captura Scan3DROI
No se guarda en los grupos de parametros, los Se puede guardar en los grupos de
valores se restablecen si la cdmara se apaga parametros

Aplicable para imagen 2D y mapa de profundidad  No aplicable para imagen 2D
Recortar las imagenes No recortar las imagenes

Se puede ajustar mediante las herramientas

Solo se puede ajustar en HDevelop de visualizacion de Mech-Eye Viewer

Ajustar los Parametros

Sila calidad de los datos obtenidos no es satisfactoria, puede ajustar los parametros de camara
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en la ficha de Parametros.

+ La camara es compatible con la funcion de grupo de pardmetros, puede cambiar la

configuracion de camara rapidamente mediante seleccionar un grupo diferente. Al
ajustar los parametros, seleccione primero un grupo de parametros para guardar los
valores de dichos parametros.

+ Para afiadir o eliminar un grupo de parametros, realice en Mech-Eye Viewer. Después de

configurar el grupo de parametros en Mech-Eye Viewer, haga clic en el boton
[ Refrescar] ubicado en la parte superior derecha de la ficha de Parametros en el
asistente de adquisicion de imdgenes, para obtener la Ultima configuracion de camara.

Siga los siguientes pasos para ajustar los parametros:

1. Después de conectar la camara, haga clic en la ficha de Parametros, y cambie el parametro
UserSetSelector al grupo de parametros por modificar.

El nombre del grupo de parametros visualizado en HALCON corresponde al orden de los
grupos de parametros en Mech-Eye Viewer. Por ejemplo, UserSet0 en HALCON es el
primer grupo de parametros en Mech-Eye Viewer. Para obtener mas informacion,
consulte la seccion Seleccionar un Grupo de Parametros en HALCON.

. Localice pardmetro UserSetLoad, y haga clic en el botén [ Aplicar] ubicado a la derecha para

leer la configuracion.

Si los valores de parametros no se actualizan después de hacer clic en el boton
[ Aplicar], haga clic de nuevo.

2. Localice el parametro y modifique su valor.

3. Localice el parametro UserSetSave, y haga clic en el botén [ Aplicar] ubicada a la derecha para
guardar la configuracion.

Cambie a la ficha de Generacion de Cadigo, haga clic en el botdn [ Insertar Cédigo | para
generar el codigo correspondiente.

Referencia

- Los parametros de la camara disponibles en el cliente de GenlCam coinciden practicamente
con los parametros disponibles en Mech-Eye Viewer. Para obtener la correspondencia
detallada, consulte el capitulo Parametros de la Camara Disponibles en el Cliente de GenlCam.

Al ajustar los parametros como ROI de Auto-Exposicion, Rango de Profundidad y RO,
normalmente se requieren herramientas de visualizacion de datos para obtener valores
optimos mediante una serie de ajustes. Debido a que el cliente de GenlCam no proporciona
herramientas de visualizacion, puede ajustar dichos parametros mediante las herramientas de
Mech-Eye Viewer. Para obtener mas informacion, consulte Ajustar los Parametros de Camara
con Mech-Eye Viewer.

Antes de conectar la camara en Mech-Eye Viewer, es necesario desconectar la camara
de HALCON. Si fracasa en conectar la camara en Mech-Eye Viewer, cierre HDevelop e
intente de nuevo.

6.3.4. Obtener la Nube de Puntos Legible por HALCON mediante Mech-Eye API

Obtener nubes de puntos mediante Mech-Eye API seria mas rapido que mediante HALCON.
Ademas, se puede obtener nubes de puntos en color directamente.

Mech-Eye API proporciona un programa de ejemplos de C++ ConvertPointCloudToObjectModel3D.
Al ejecutarlo, puede obtener nubes de puntos sin textura y con textura mediante Mech-Eye APl 'y
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convertir los datos en el formato legible por HALCON. Después de leer estas nubes de puntos en
HALCON, puede realizar los procesamientos posteriores sobre ellas.

Se puede usar este programa de ejemplo en los sistemas operativos Windows y Ubuntu.

Este programa de ejemplo depende de la interfaz de HALCON/C++. Antes del uso, asegurese
de que la licencia de HALCON esté valida.

Usar el Programa de Ejemplo en Windows

Para usar el programa de ejemplo en el sistema Windows, es necesario instalar los softwares
abajo:

+ Mech-Eye SDK

+ Cmake

+ Visual Studio

+ HALCON
Para obtener las instrucciones de la instalacion de software y las de crear y ejecutar

individualmente el programa de ejemplo, consulte la seccion Instrucciones de usar programas de
ejemplo C++ de Mech-Eye API (Windows).

Después de ejecutar el programa de ejemplo, puede obtener nubes de puntos legibles mediante el
operador de read_object_model_3d de HALCON.

Usar el Programa de Ejemplo en Ubuntu

Para usar el programa de ejemplo en Ubuntu, se es necesario instalar los softwares abajo:
+ Mech-Eye SDK
+ Cmake

+ PCL

- HALCON
Para obtener las instrucciones de instalacion de software y las de crear y ejecutar individualmente
el programa de ejemplo, consulte la seccion Instrucciones de usar programas de ejemplo C++ de
Mech-Eye API (Ubuntu).

Después de ejecutar el programa de ejemplo, puede obtener nubes de puntos legibles mediante el
operador de read_object_model_3d de HALCON.
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7. Hardware de Camara

7.1. Modelos de Camara

Este capitulo presenta diferentes modelos de camara, asi como las caracteristicas y aplicaciones

adecuadas de los modelos.

Informacion Basica

Actualmente, los modelos disponibles de camara se dividen en las generaciones V3 'y V4. Abajo
estan las informaciones basicas sobre las dos generaciones.

+ Use el Selector de Producto para seleccionar el modelo adecuado segun el tamafio del
objetos de destino.

- Use la Calculadora de FOV para calcular el FOV de cada modelo a diferentes distancias

o de trabajo.

+ Si desea descargar el manual del usuario del hardware y las especificaciones técnicas en
formato PDF, u obtener los modelos 3D de cdmara, planos de instalaciones,
informaciones sobre accesorios como la tabla de calibracion y los cables, catalogos de
productos, etc.,visite la pagina web Descargas de Mech-Mind.

Camaras V4

Color de

el Imagen 2D

UHP-140 Monocromo

Monocromo
NANO

En color
NANO Monocromo
ULTRA

Monocromo
PRO S

En color

Cddigo de
material

UHP-140-
MP30D300M

NANO-V4D350M
NANO-V4D550M
NANO-V4D350C
NANO-V4D550C

NANO ULTRA-
350M

NANO ULTRA-
700M

PRO S-V4D500M
PRO S-vV4D700M

PRO S-
V4D1000M

PRO S-V4D500C
PRO S-V4D700C

PRO S-
V4D1000C
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Distancia de
enfoque (mm)

300

350
550
350
550

350

700

500
700

1000

500
700

1000

Distancia de trabajo
recomendada (mm)

280a 320

300 a 450
450 a 600
300 a 450
450 a 600

250a 500

400 a 800

500 a 600
600 a 800

800 a 1000

500 a 600
600 a 800

800 a 1000
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Color de
sieee Imagen 2D

Monocromo
PRO M

En color
LSR L En color @
LSRS En color @
DEEP En color

Codigo de
material

PRO M-
V4D1200M

PRO M-
V4D2000M

PRO M-
V4D1200C

PRO M-
V4D2000C

LSR L-
V4D1500A

LSR L-
VAD3000A

LSR S-V4D800A

LSR S-
VADT400A
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Distancia de

enfoque (mm)

1200

2000

1200

2000

1500

3000

800

1400

DEEP-V4AD3000A 3000

Distancia de trabajo
recomendada (mm)

1000 a 1300
1300 a 2000
1000 a 1300
1300 a 2000
1200 a 1800

1800 a 3000
500 a 900
900 a 1500

1200 a 3500

(1) Se refiere al color de la imagen 2D (textura). Para obtener méas informacion, consulte el tipo de
datos y su formato.

Cédmaras V3

Modelo
PRO XS
Log S

LogM

Laser L
Enhanced

Para obtener mds especificaciones técnicas, consulte las Especificaciones Técnicas.

Color de Imagen Distancia de enfoque

2D (mm)
350
Monocromo
550
700
En color
1000
1200
En color
2000
1500
Monocromo
3000

Distancia de trabajo recomendada
(mm)

3002450
450 a 650
500a 750
750 a 1000
1000 a 1300
1300 a 2000
1200a 1700
1700 a 3000

Para obtener mas especificaciones técnicas, consulte las Especificaciones Técnicas de

Camaras V3.

Caracteristicas y Aplicaciones Adecuadas

La siguiente tabla presenta las caracteristicas y aplicaciones adecuadas de diferentes modelos.
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Modelo
UHP-140 (V4)

LSR L (V4)

Laser L Enhanced
(V3)

NANO (V4)

PRO XS (V3)
DEEP (V4)

PRO S (V4)

PRO M (V4)
Log M (V3)
Log S (V3)

Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye

Caracteristicas

Precision micrométrica, algoritmo de
combinacion de imagenes
desarrollado de forma independiente.
Captura bien los objetos de trabajo
reflectantes.

Precision alta, campo de vision
grande, resistencia alta a luz
ambiental.

Volumen pequefio, precision alta,
resistencia alta a luz ambiental.

Campo de vision grande, campo de
profundidad profundo, adquisicion
rapida de datos, nube de puntos
completa, detallada, preciosa y con
colores exactos.

Precision alta, adquisicion rapida de
datos, resistencia alta a luz ambiental,
variante en color disponible.

Adquisicion rapida de datos,
adecuada para rango corto y medio.

Aplicaciones adecuadas

Fabricacion y montaje de piezas de
automocion, inspeccion/medicion de
errores de posicion, hueco y
enrasado.

Planta de fabricacion y otros entornos
con interferencias de luz ambiental.

Montaje en brazo robdtico,
posicionamiento y ensamblaje,
recogida de precision alta, y otras
aplicaciones de precision alta.

Aplicaciones logisticas como
despaletizacion y paletizacion.

Aplicaciones de rango medio con
requisitos de precision alta, como
picking aleatorio, posicionamiento,
ensamblaje, investigacion académica.

Disefiada para aplicaciones logisticas,
adecuada para recogida de productos
y alimentacion de paquetes.

7.2. Manual del Usuario de Hardware

Instrucciones de Seguridad

- Para garantizar un uso seguro, no use el producto antes de leer este manual y conocer bien el
uso correcto. El uso y mantenimiento inadecuados pueden dafar el producto o causar otros
peligros. Mech-Mind declina cualquier responsabilidad de lesion o dafio causado al usuario 0 a
terceros en caso de que existan uso y mantenimiento inadecuados.

puede eliminar todos.

Sequir las instrucciones y advertencias de este manual puede reducir los riesgos, pero no

Se ha revisado cada parte durante la redaccion de este manual. No dude en contactar con

Mech-Mind si encuentre algun problema o error en el manual.

- Este producto debe ser montado, conectado, usado y mantenido solo por adultos formados.
Para garantizar una operacion con seguridad, el producto debe ser transportado, almacenado,
montado, usado y mantenido correctamente.

- El laser es peligroso. Familiaricese con la prevencion de riesgos antes de usar el producto.

Precauciones de Montaje y Uso de la Camara

- Esta PROHIBIDO colocar sustancias explosivas, inflamables o corrosivas cerca de la camara.
No exponga la camara al fuego ni a altas temperaturas. No coloque la camara sobre el fuego
ni aplaste mecanicamente. De lo contrario, puede causar explosion.
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* No golpee, tire ni deje caer la camara. La camara puede resultar dafiada o funcionar
incorrectamente si se somete a fuertes impactos o vibraciones. Esta PROHIBIDO modificar o
fabricar la camara de cualquier forma. Mech-Mind declina cualquier responsabilidad de dafio
causado por la reparacion o el desmontaje no realizado por Mech-Mind.

-+ No deje objetos extrafios como laminas de metal, polvo, papel, virutas de madera, etc. entrar
en el interior de camara, que podria causar incendio, descarga eléctrica, funcionamiento
incorrecto, etc.

- No use la camara a temperaturas extremadamente altas o bajas. Para obtener informacion
sobre la temperatura de operacion de camara, consulte las Especificaciones Técnicas.

- Use la cdmara en interiores (excepto a LSR S).
+ Use la cdmara a altitudes inferiores a 4.000 metros.
+ No mire directamente a la luz emitida por la camara.

- Instale la camara en un lugar abierto y con buena circulacion del aire.

Revisiéon de la Camara

+ Antes de usar, revise la camara cuidadosamente para ver si hay dafios, signos de entrada de
agua, olores sospechosos, humo, tornillos sueltos o dafiados, etc., y asegurese de que el
producto esté en buen estado. Si detecta cualquiera de las anomalias mencionadas,
desconecte la alimentacion inmediatamente.

- La alta temperatura envejece el cable de alimentacion. Revise regularmente el cable para
detectar signos de envejecimiento. Si el cable de alimentacion ha envejecido, contacte con
Mech-Mind para adquirir un reemplazo.

Uso de Adaptador/Fuente de Alimentacién en Carril DIN
- No use la camara si el conector de alimentacion, el adaptador/el carril DIN o la toma de
corriente esta humedo.

- No caliente ni ponga el adaptador/la fuente de alimentacion en carril DIN ni el cable de
alimentacion en el fuego.

+ Use un adaptador aislado de 24 V/fuente de alimentacion de carril DIN con una potencia de
salida de 36 W (NANO y PRO XS) 0 90 W (otros modelos).

- Use la tension especificada. De lo contrario, pueden causar incendios, descargas eléctricas, u
otro mal funcionamiento. La fuente de alimentacion en carril DIN/el adaptador y el cable de
alimentacion deben estar correctamente conectados a tierra. Se recomienda usar la fuente de
alimentacion en carril DIN o el adaptador aislado proporcionado por Mech-Mind.

- Los enchufes de alimentacion deben estar correctamente conectados a tierra. No coloque la
fuente de alimentacion en carril DIN o el adaptador en un lugar dificil de desconectar la
alimentacion.

+ Instale la fuente de alimentacion en carril DIN dentro de una caja de control.

Precauciones de Uso de las Camaras Laser

- No mire al rayo laser ni al rayo laser reflejado directamente. No mire al rayo laser con
instrumentos 6pticos, o podria sufrir lesiones en los ojos. No dirija el laser hacia personas.

- Elrayo laser debe estar mas bajo o mas alto que el nivel de los 0jos.

- Tenga cuidado con la ruta del rayo laser. No coloque cualquier objeto reflectante (espejo,
vidrio, metal, etc.) en la ruta del rayo laser. Bloquee los reflejos instalando una carcasa de
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proteccion.
+ No entre en las zonas a las que llega el laser o el laser reflejado.

- Después de encender la camara, espere aproximadamente 30 minutos antes de usarla. De lo
contrario, la calidad de datos puede ser inestable. Mientras ajusta los parametros, no apague
el producto. De lo contrario, puede perder algunas o todas las modificaciones.

Aviso de Desecho

- Para no contaminar el medio, cumpla las leyes y normativas locales cuando deseche la
camara. No deseche la bateria vieja en residuos domésticos. No deseche la camara de forma
irresponsable. El desecho incorrecto puede contaminar el medio ambiente.

Certificaciones

La Camara Industrial 3D de Mech-Eye cumple los siguientes estandares y requisitos de evaluacion.
Tenga en cuenta que los estados de certificaciones pueden actualizarse. Para obtener mas
informacion, contacte con los agentes locales.

Cumple los siguientes requisitos y estandares:

- Estandares de Compatibilidad Electromagnética de Europa.
« EE.UU.: ANSI C63.4 and 47 CFR PART 15B

+ Canada: ICES-003

+ Japon: VCCI-CISPR 32:2016

+ Corea del Sur: KS C 9832 and KS C 9835

Seguridad del Producto Laser

La clasificacion del laser se basa en la norma de IEC 60825-1:2014 de acuerdo con los requisitos
de la Laser Notice No.56 de FDA (CDRH).

CE

El texto completo de la Declaracion de Conformidad de la UE esta disponible en
https://downloads.mech-mind.com/?tab=tab-eu-dec

Estandares de Compatibilidad Electromagnética de Europa:

+ EN 55032:2015+A11:2020+A1:2020

+ ENIEC 61000-3-2:2019+A1:2021

+ EN 67000-3-3:2013+A1:2019+A2:2021
+ EN 55035:2017+A11:2020
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Todos los productos que llevan este simbolo son residuos de dispositivos eléctricos y electronicos
(RAEE, segun la directiva 2012/19/UE) que no deben mezclarse con residuos domésticos no
clasificados. En su lugar, debe proteger la salud humana y el medio ambiente entregando sus
residuos de aparatos a un punto de recogida designado para el reciclado de residuos de aparatos
eléctricos y electronicos, designado por el gobierno o las autoridades locales. El desecho 'y
reciclaje adecuados ayudaran a evitar posibles consecuencias negativas para el medio ambiente y
la salud humana. Contacte con las autoridades locales para obtener mas informacion sobre la
ubicacion, asi como los términos y condiciones de dichos puntos de recogida.

FCC

NOTA: Este dispositivo ha sido probado y confirmado que cumple los limites establecidos para los
dispositivos digitales de Nivel A, de conformidad con el apartado 15 de las Normas de FCC. Estos
limites estan disefiados para proporcionar una proteccion razonable contra interferencias
perjudiciales cuando se usa el dispositivo en un entorno comercial. Este dispositivo genera, usa 'y
puede emitir energia de radiofrecuencia y, si no se instala y usa de acuerdo con el manual de
instrucciones, puede causar interferencia perjudicial en las comunicaciones por radio. Es probable
que la operacion de este dispositivo en una zona residencial cause interferencias perjudiciales, en
cuyo caso el usuario debera corregir las interferencias por su cuenta.

Este dispositivo cumple el apartado 15 de las Normas de FCC. La operacion esta sujeta a las
siguientes dos condiciones: (1) Este dispositivo no debe causar interferencias perjudiciales, (2)

este dispositivo debe aceptar cualquier interferencia recibida, incluidas las interferencias que
puedan causar una operacion no deseada del dispositivo.

VCCI

Este es un dispositivo de Nivel A. La operacion de este dispositivo en una zona residencial puede
causar interferencia de radio. En tal caso, es posible que se requiera que el usuario tome medidas
correctivas.

VCCI-A
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Contenido del Paquete

Cadmara Bolsa de accesorios Manual del usuario

—_— =
\E User Manual

Cable de alimentacién CC (20
m)

Tabla de calibracion Cable Ethernet (20 m)

(solo UHP-140) CBL-ETH-20M-LU

CBL-PWR-20M-LU

+ Antes de usar, asegurese de que el paquete esté intacto, la camara no esté dafiada, y no
falte ninguin accesorio. Contacte con Mech-Mind si hay algun dafio o falta alguna pieza.

o + Si desea cables de otra longitud, contacte con Mech-Mind.

- Para obtener informaciones sobre las especificaciones técnicas del cable, contacte con
Mech-Mind.

+ Aparte de UHP-140, la tabla de calibracion es un accesorio opcional.
Accesorios Opcionales

) ., Tabla de calibracion
Fuente de alimentacion en

carril DIN (aparte de UHP-140)

Para obtener informaciones sobre las especificaciones técnicas de la fuente de alimentacion
en carril DIN o la tabla de calibracion, contacte con Mech-Mind.

Diagramas Funcionales

DEEP, LSRS,LSR L, PRO S, PRO My UHP-140
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No. Nombre Funcion
o Puerto de alimentacion cC  1: GND 3:24V DC
de 24V 2: GND 424V DC
1: MD3_P 5-MD1_P
2: MD2_N 6: MDO_N
@ Puerto ETH
3: MD2_P 7:MD3_N
4: MDO_P 8: MD1_N

Apagada: sin conexion a la alimentacion
o Verde: tension normal

® Luz indicadora de PWR _ B ;
Amarilla: tension anormal, pero se puede usar la camara
Roja: tension anormal, no se puede usar la camara
Apagada: sin conexion a la red

O) Luz indicadora de LINK Verde intermitente: transmitiendo datos
Verde fija: sin trasmision de datos
Apagada: sin funcionamiento
Verde fija: iniciandose el sistema
Verde intermitente: funcionamiento normal

® Luz indicadora de SYS - 4 ‘ .
Amarilla intermitente: error de sistema, pero se puede

usar la camara

Roja intermitente: error de sistema, no se puede usar la
camara

Encendida: capturando y procesando

® Luz indicadora de SCAN Apagada: sin capturar o procesar

NANO, NANO ULTRA'y PRO XS
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o—%0

©—+E0

P
@
6 5 4
©)
1 2
N e JQ
@
(5 ] Se usa NANO como ejemplo en la ilustracion de arriba.
No. Nombre Funcion
o Apagada: sin conexion a la alimentacion
©) Luz indicadora de PWR
Verde: tension normal
Apagada: sin conexion a la red
@) Luz indicadora de LINK Verde intermitente; transmitiendo datos
Verde fija: sin trasmision de datos
1:MD3_P 5:MD1_P
2: MD2_N 6: MDO_N
® Puerto ETH
3: MD2_P 7: MD3_N
4: MDO_P 8: MD1_N
@ Puerto de alimentacién cC ~ 1: GND 3:24VDC
de 24V 2: GND 4:24V DC
Montaje de Camara
Para obtener informacién sobre dimensiones de cdmara, consulte las Especificaciones
Técnicas. Prepare su propia llave.

Montar con el Soporte de Camara

El soporte y disipador de calor (solo LSR S) de cdmara estan fijados a la parte posterior de la
camara cuando se embala.

Como se muestra a continuacion, use la llave para apretar las dos tuercas y fijar la camara.

* DEEP,LSR S, LSR L, PRO S, PRO My UHP-140:
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al

Disipador de calor
(solo LSR S)

* NANO y PRO XS:

+ NANO ULTRA:

Montar mediante los Orificios Roscados en la Parte Posterior

o - Desmonte el soporte y disipador de calor (solo LSR S) de la cdmara antes del montaje.

+ Cuando monte LSR S en este método, asegurese de que la parte posterior de camara
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esté en contacto estrecho con una superficie metalica para disipar el calor, de modo que
la camara pueda funcionar correctamente.

Como se muestra a continuacion, use la llave para atornillar sin apretar en el orden especificado y,
a continuacion, apriete completamente todos los tornillos en el orden especificado.

* DEEP,LSR S, LSR L, PRO S, PRO My UHP-140:

* NANO y PRO XS:

* NANO ULTRA:
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X

A

(D)

Montar mediante los Orificios Roscados en la Parte Superior

(i ) Desmonte el soporte antes del montaje.

Como se muestra a continuacion, use la llave para atornillar sin apretar en el orden especificado y,
a continuacion, apriete completamente todos los tornillos en el orden especificado.

* LSR Sy UHP-140:

+ NANO ULTRA:
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Conexiéon de Camara

Fuente de alimentacién  Cable de
en carril DIN alimentacién CC

Protuberancia
5 —> e —>
@—- Muesca =

Cable Ethernet y Cable de alimentacion CC del controlador

- Cable Ethernet: Inserte el conector M12-A del cable Ethernet en el puerto ETH de la camaray el
RJ45 en el puerto Ethernet del IPC.

+ Cable de alimentacion CC del controlador: Inserte el conector M12-A del cable de alimentacién
CC en el puerto de 24V CC de la camara.

Cuando inserta el cable Ethernet y el cable de alimentacion CC:

1. Durante la insercion, alinee la protuberancia del conector con la muesca del puerto.

2. Apriete la tuerca. La torsion de apriete recomendada para los tornillos es 0,7 N'‘m. Queda un
hueco de unos 2 mm después de apretar la tuerca completamente.

: + El conmutador de red se puede usar para conectar la camara y el IPC.

+ No use la base de expansion. De lo contrario, la conexion de red puede volverse inestable
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y la transmisién de datos puede fallar.

+ Conecte la fuente de alimentacion en el Ultimo paso. Después de conectar la
alimentacién, la luz indicadora de PWR se ilumina en VERDE fija. De lo contrario,
contacte con Mech-Mind.

+ Cuando monta la camara en un brazo robdético u otro dispositivo movil, sujete el cables
de alimentacion CC y el Ethernet correctamente para no dafiar los cables ni los
conectores.

Fuente de Alimentacion en Carril DIN

+ Prepare el cable de alimentacion CA.

o + Las instrucciones de abajo se basa en la fuente de alimentacion en carril DIN
proporcionada por Mech-Mind. Si usa su propia fuente de alimentacion en carril DIN,
consulte el manual correspondiente para una conexion correcta.

! 1
OEEE] VoVHVAV ECER]
Terminales de salida

@ N L (?ﬁ—

®O® @P®
PP -

Terminales de
entrada

Incorrecto Correcto

1. Use el destornillador plano para aflojar los tornillos sobre los terminales de la fuente de
alimentacion en Carril DIN.

2. Conecte el cable de alimentacion CC: Inserte los dos alambres con signo +V en los dos
terminales de salida con signo +V respectivamente, los alambre -V en los dos terminales de
salida con signos -V, y el alambre con signo PE en el terminal de tierra (1).

3. Conecte el cable de alimentacion CA: Inserte el cable de corriente en el terminal de entrada L
de la fuente de alimentacion en carril DIN, el cable neutro en el terminal de entrada N y el cable
de tierra en el terminal de tierra ().

4. Use el destornillador plano para apretar los tornillos en los terminales.

+ Instale la fuente de alimentacion en carril DIN dentro de una caja de control.

+ La fuente de alimentacién en carril DIN o el carril DIN deben estar conectados a tierra de
forma fiable. Si montan varias fuentes de alimentacién en el mismo carril, asegurese de
que haya suficiente distancia entre ellas.

+ Los enchufes de CA deben usar enchufes de corriente de tres hilos monofasicos con
linea de tierra protegida (linea PE).
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Mantenimiento

Limpieza de la Camara

Cuando limpia la camara, use un pafo suave y limpio para eliminar el polvo y los residuos. Para
limpiar las manchas del vidrio, puede usar un limpiador de lentes liquido o un pafio limpio sin
pelusa para limpiar cuidadosamente el vidrio y evitar arafazos.

+ No limpie la camara con disolventes corrosivos o volatiles, como alcohol, gasolina 'y
queroseno. Estas sustancias pueden dafiar el exterior y la estructura interna de la

a camara.
+ No use una pistola de lavado a presion ni una manguera para rociar agua sobre la
camara y lavarla. Mech-Mind declina cualquier responsabilidad de los dafios causados
por el agua u otros liquidos a la camara.

Almacenamiento

+ LSR S: La clasificacion IP de este producto es IP67. La carcasa del producto puede evitar que
el polvo y agua entren y afecten sus funciones. Evite remojar el producto en agua o colocar el
producto en el exterior durante un periodo prolongado. Cuando no usa el producto, guardelo
en un lugar interior, seco, fresco y bien ventilado. El rango de temperatura de almacenamiento
es -20 a 60°C.

+ Modelos aparte de LSR S: La clasificacion IP de este producto es IP65. La carcasa del
producto puede evitar que el polvo entre y afecte a sus funciones. Para evitar los dafios
causados por la lluvia, la nieve y otras condiciones indeseables, no coloque el producto en el
exterior durante un periodo prolongado. Cuando no usa el producto, guardelo en un lugar
interior, seco, fresco y bien ventilado. El rango de temperatura de almacenamiento es -20 a
60°C.

+ Para evitar incendios, desconecte el producto de la fuente de alimentacion en carril DIN
cuando la almacene.

A + No dirija el lente directamente hacia el sol u otra fuente de luz intensa. La luz intensa
puede provocar que el sensor de imagen se deteriore y produzca un efecto de
desenfoque blanco en las imagenes.

Reparacion

Si el producto presenta un mal funcionamiento, puede devolverlo a Mech-Mind para la reparacion.
Antes de devolverlo, contacte con el soporte técnico o con su agente local y proporcione
informacion detallada sobre el mal funcionamiento.

Descargo de Responsabilidad

Se recomienda usar el cable y la fuente de alimentacion proporcionados por Mech-Mind y
compatibles con este producto, con el fin de asegurar el cumplimiento de los estandares de
seguridad, EMC (Compatibilidad Electromagnética) y resistencia a interferencias. Mech-Mind
declina cualquier responsabilidad de problemas causados al usar una fuente de alimentacion y un
cable de terceros.

Marca Registrada y Declaracion Legal

Mech-Mind, sl v |os |ogotipos de la serie Mech-Mind son marcas registradas de Mech-Mind

) MECH MIND

Robotics Technologies Ltd. y otras entidades relacionadas.

© Copyright 2024, Mech-Mind Robotics Technologies Ltd
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Sin autorizacion previa escrita por Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. (en adelante, Mech-
Mind), ninguna parte de las marcas registradas podra ser usada, reproducida, modificada,
transmitida, transcrita, o vendida con otros productos como un paquete por cualquier entidad o
individuo en cualquier forma'y por cualquier motivo.

Cualquier violacion de los derechos de marca de Mech-Mind sera sancionada de acuerdo con la
ley.

Mech-Mind reserva todos los derechos relativos a este manual del usuario. De acuerdo con las
leyes de derechos de autor, salvo autorizaciones escritas por Mech-Mind, este manual del usuario
no podra ser reproducido, modificado, reimpreso o publicado en parte o en su totalidad por
cualquier entidad o individuo. Los usuarios que hayan comprado y usado el producto pueden
descargar, imprimir o copiar el manual del usuario para uso personal o dentro de la organizacion a
la que pertenezcan. Salvo autorizaciones escritas por Mech-Mind, el contenido del manual del
usuario no puede usarse para ningun otro fin. Este manual del usuario no puede ser difundido en
parte o en su totalidad por cualquier entidad o individuo.

7.3. Especificaciones Técnicas

Los siguientes capitulos proporcionan las especificaciones técnicas de las camaras V4:

+ DEEP

* LSRS

* LSRL

+ NANO

* PROS/PROM
+ UHP-140

Para obtener mas informacion sobre especificaciones técnicas de camaras V3, consulte las
Especificaciones Técnicas de Camaras V3.

7.3.1. DEEP

Especificaciones Técnicas

Nombre del producto Camara Industrial 3D de Mech-Eye
Modelo DEEP
Distancia de enfoque 3000 mm

Distancia de trabajo recomendada 1200 a 3500 mm

FOV (minimo) 1200 x 1000 MM @ 1,2 m
FOV (méximo) 3500 x 2800 mm @ 3,5m
Resolucién de mapa de profundidad 2048 x 1536

Resolucién de imagen RGB™ 2000 x 1500
Repetibilidad de valor Z del punto(6)® 1,0 mm @ 3 m

Precision de medicion VDI/VDE® 30mm@3m

Peso 2,4 kg
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300 mm

366 x 77 x92 mm

05a09s

Laser rojo (638 nm, Nivel 2)
-10a45°C

Ethernet de gigabits

24V CC,3,75A
CE/FCC/VCCI/KC/ISED/NRTL
IP65

Pasiva

—

1) La imagen RGB se refiere a la imagen 2D (textura) en Mech-Eye Viewer.

(2) La desviacion estandar de 100 mediciones del valor Z del mismo punto. El objeto de medicién
fue una placa de ceramica.

(3) Seguin VDI/VDE 2634, Parte II.

(4) Prueba realizada segun la norma: IEC 60529. 6: clasificacion de resistencia al polvo, 5:
resistencia al agua.

Resolucion Espacial

2.00
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w
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]

Resolucioén espacial (mm)
o
o

0.75
P

0.50
1200 1500 1800 2100 2400 2700 3000 3300 3500

Distancia de trabajo (mm)

Repetibilidad de Valor Z del Punto
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Dimensiones
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*Sin el soporte de camara

La clasificacion del laser se basa en la norma de IEC 60825-1:2014 de acuerdo con los requisitos

de la Laser Notice No.56 de FDA (CDRH).
© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.
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DEEP 638 nm 2,46 mW Nivel 2

Etiqueta De Advertencia

Posicién de Etiqueta de Advertencia

—
>

—

——————

C
C
N /
CE

Por la presente, [Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.] declara que [DEEP] cumple la Directiva de
Compatibilidad Electromagnética 2014/30/UE.

El texto completo de la Declaracion de Conformidad de la UE esta disponible en
https://downloads.mech-mind.com/?tab=tab-eu-dec

7.3.2.LSRS
Especificaciones Técnicas

Camara Industrial 3D de Mech-Eye
LSRS

800 mm 1400 mm
5002900 mm 900 a 1500 mm
480 x 360 mm @ 0,5m

1500 x 1200 mm @ 1,5m

2048 x 1536

4000 x 3000 / 2000 x 1500
02mm@ 1,5m

1,0mm@ 1,5m
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1,9 kg

140 mm

228 x 77 x 126 mm
05a09s

Laser rojo (638 nm, Nivel 2)
-10a45°C

Ethernet de gigabits

24V CC,375A
CE/FCC/VCCI/KC/ISED/NRTL
P67

Pasiva

(1) La cdmara esta disponible en dos distancias focales, cada una correspondiente a un diferente
rango de distancia de trabajo recomendado.

—

2) La imagen RGB se refiere a la imagen 2D (textura) en Mech-Eye Viewer.

(3) La desviacion estéandar de 100 mediciones del valor Z del mismo punto. El objeto de medicion
fue una placa de ceramica.

(4) Segun VDI/VDE 2634, Parte 1.

(5) Excluyendo el soporte y disipador de calor de la cdmara.

—

6) Temperatura de operacion de la cdmara sin el disipador de calor.

(7) Prueba realizada segun la norma: IEC 60529. 6: clasificacion de resistencia al polvo, 7:
resistencia al agua.

Resolucion Espacial
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MECH MIND

228

2 x @9
211 Orificio de montaje
4 x M5-6H 180+ 01 2 x @6 H7
— Orificio de pasador )
| 50 ‘ 50 | 50 ‘ Soporte de cdmara 7
« H
~ N JSL[ ]’l[ JJ’ ; Disipador de calor ]
A
S ® l
o S 1= 2
o — =)
E 3 i=
RS
194 4 x M5-6H T 6
Crificio de montaje
110
2x@6 H7V5 4 xM5-6HV 5
Orificio de pasador 60 Crificio de montaje
- 40 + 0.05
MM/
o
~

50+ 0.2 |33+ 02

|

o) 6 x M3-6H V45
Orificio de montaje para
disipador de calor

150+0.2
*Sin el soporte de cdmara y el disipador de calor

Seguridad del Producto Laser
La clasificacion del laser se basa en la norma de IEC 60825-1:2014 de acuerdo con los requisitos

de la Laser Notice No.56 de FDA (CDRH).

Modelo Longitud de onda HeEel] maxima ot Nivel de laser
salida
2,46 mW Nivel 2

LSR S 638 nm

Etiqueta De Advertencia

CAUTION
CLASS 2 VISIBLE
LASER RADIATION WHEN OPEN
DO NOT STARE INTO BEAM
Wavelength: 628 nm Pulss Duration: 2341 ms

Manirmum Cutput Power: 256 rmid
CLASS 2 LASER PRODUCT IEC 80825-1: 2014
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==

\[

CE

Por la presente, [Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.] declara que [LSR S] cumple la Directiva
de Compatibilidad Electromagnética 2014/30/UE.

El texto completo de la Declaracion de Conformidad de la UE esta disponible en
https://downloads.mech-mind.com/?tab=tab-eu-dec

7.3.3.LSRL
Especificaciones Técnicas

Nombre del producto

Modelo

Distancia de enfoque

Distancia de trabajo recomendada
FOV (minimo)

FOV (méximo)

Resolucién de mapa de profundidad
Resolucién de imagen RGB®
Repetibilidad de valor Z del punto(c)®
Precision de medicion VDI/VDE®
Peso

Linea de base

Dimensiones

Tiempo de captura tipico

Fuente de luz

Temperatura de operacion

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.

Camara Industrial 3D de Mech-Eye
LSR L

1500 mm 3000 mm

1200 a 1800 mm 1800 a 3000 mm
1200 x 1000 mm @ 1,2 m

3000 x 2400 mm @ 3,0 m

2048 x 1536

4000 x 3000 / 2000 x 1500
0,5mm@3m

T.0mm@3m

2,9 kg

380 mm

459 x 77 x 86 mm

05a09s

Laser rojo (638 nm, Nivel 2)

-10a 45°C

265
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Interfaz de comunicacion Ethernet de gigabits

Entrada 24V CC,3,75A

Seguridad y EMC CE/FCC/VCCI/KC/ISED/NRTL

Clasificacion IP® IP65

Refrigeracion Pasiva

(1) La camara esta disponible en dos distancias focales, cada una correspondiente a un diferente
rango de distancia de trabajo recomendado.

(2) Laimagen RGB se refiere a laimagen 2D (textura) en Mech-Eye Viewer.

(3) La desviacion estandar de 100 mediciones del valor Z del mismo punto. El objeto de medicion
fue una placa de ceramica.

(4) Segun VDI/VDE 2634, Parte Il.

(5) Prueba realizada segun la norma: IEC 60529. 6: clasificacion de resistencia al polvo, 5:
resistencia al agua.

Resolucion Espacial

1.60

150 E— S N —
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Repetibilidad de Valor Z del Punto
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Repetibilidad de valer Z del punto (mm)
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Distancia de trabajo (mm)

Dimensiones
Unidad: mm
459
2x@9
211 Orificio de montaje
4 x M5-6H 2 « @6 47
180+ 0.1 Orificio de pasador )
< 50 50 50 Soporte de camara 7
— — e e et e ] i
HEOO0 N
LA - :
< [J.
R e
o |

2x@6H7V5
Orificio de pasador
110 —
© 60 4 x M5-6H V' 5
- 40 + 0.05 Orificio de montaje
= = —r = ~
= .

*Sin el soporte de camara

Seguridad del Producto Laser

La clasificacion del laser se basa en la norma de IEC 60825-1:2014 de acuerdo con los requisitos
de la Laser Notice No.56 de FDA (CDRH).

Modelo Longitud de onda Potencgarl?dag(lma i Nivel de laser

LSR L 638 nm 2,46 mW Nivel 2
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Etiqueta De Advertencia

@]

E

Por la presente, [Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.] declara que [LSR L] cumple la Directiva de
Compatibilidad Electromagnética 2014/30/UE.

El texto completo de la Declaracion de Conformidad de la UE estéa disponible en
https://downloads.mech-mind.com/?tab=tab-eu-dec

7.3.4. NANO
Especificaciones Técnicas

Camara Industrial 3D de Mech-Eye
NANO

350 mm 550 mm
300 a 450 mm 450 a 600 mm
220x 150 mm @ 0,3 m

440 x 300 mm @ 0,6 m

1280 x 1024

1,3 MP

0,Tmm@0,5m

0,Tmm@0,5m

0,7 kg

68 mm

145 %x 51 x 85 mm

06all1s

Monocromo En color
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Fuente de luz LED azul (459 nm, RG2) LED blanco (RG2)

Temperatura de operacion 0a45°C

Interfaz de comunicacion Ethernet de gigabits

Entrada 24V CC,1,5A

Seguridad y EMC CE/FCC/VCCI/KC/ISED/NRTL

Clasificacién IP® IP65

Refrigeracion Pasiva

(1) La camara esta disponible en dos distancias focales, cada una correspondiente a un diferente
rango de distancia de trabajo recomendado.

(2) La desviacion estandar de 100 mediciones del valor Z del mismo punto. El objeto de medicion
fue una placa de ceramica.

(3) Seguin VDI/VDE 2634, Parte Il.

(4) Prueba realizada segun la norma: IEC 60529. 6: clasificacion de resistencia al polvo, 5:
resistencia al agua.

Resolucion Espacial
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Por la presente, [Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.] declara que [NANO] cumple la Directiva
de Compatibilidad Electromagnética 2014/30/UE.

El texto completo de la Declaracion de Conformidad de la UE estéa disponible en
https://downloads.mech-mind.com/?tab=tab-eu-dec

7.3.5. NANO ULTRA

Camara Industrial 3D de Mech-Eye

NANO ULTRA

350 mm 700 mm

250 a 500 mm 400 a 800 mm
220x165mm @ 0,25 m 400 x 270 mm @ 0,4 m
500x340mMm @ 0,5m 770x 550 mm @ 0,8 m
2400 x 1800

4,3 MP

0,045 mm @ 0,4 m 0,1Tmm@0,6m
0,Tmm@0,4m 0,7 mm @ 0,6 m
0,7 kg

86 mm

125 x 46 x 76 mm

0,5a09s

Monocromo

LED azul (440 nm, RG2)

0a45°C

Ethernet de gigabits

24V CC,3,75A
CE/FCC/VCCI/KC/ISED/NRTL

IP65

Pasiva
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1) La cdmara esta disponible en dos distancias focales, cada una correspondiente a un diferente
rango de distancia de trabajo recomendado.

—

2) La desviacion estandar de 100 mediciones del valor Z del mismo punto. El objeto de medicién
fue una placa de ceramica.

—

3) Segun VDI/VDE 2634, Parte Il.

—

4) Prueba realizada segun la norma: IEC 60529. 6: clasificacion de resistencia al polvo, 5:
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resistencia al agua.

Campo de Vision (FOV)

Distancia de enfoque: 350 mm

\
165
150 bilfi il 0 00

|
|
|
|
|
|
|
o O BN+ o ——
.w © | o~ o~
= 3 | | |
m< | | I
c o | I ,
o € | | | |
O < | [ [ I
| | | I
_ | b LIS\ L
| | | | e |
| | I I ] ] |
o o o o o o o
o n o LN o LN o
mn ~ T M M [aN] o~
(lwi) AO4

00 350 400 450
Distancia de trabajo (mm)

3

250

Distancia de enfoque: 700 mm

—Longtitud
——Anchura

550

500

Distancia de trabajo (mm)

Resolucion Espacial

Distancia de enfoque: 350 mm

272

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.



i o/

MECH MIND

Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye

(W) |eloedsa uolonjosay
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Distancia de enfoque: 700 mm
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400

Distancia de trabajo (mm)

Repetibilidad de Valor Z del Punto

Distancia de enfoque: 350 mm
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CE

Por la presente, [Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.] declara que [NANO ULTRA] cumplen la
Directiva de Compatibilidad Electromagnética 2014/30/UE.

El texto completo de la Declaracion de Conformidad de la UE esta disponible en
https://downloads.mech-mind.com/?tab=tab-eu-dec

7.3.6. PRO S/ PRO M

Especificaciones Técnicas

Nombre del producto Camara Industrial 3D de Mech-Eye
Modelo PRO S
Distancia de enfoque® 500 mm 700 mm 1000 mm

Distancia de trabajo recomendada 500 a 600 mm 600 a 800 mm 800 a 1000 mm
FOV (minimo) 370x 240 mm @ 0,5m
FOV (méximo) 800 x 450 mm @ 1 m
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1920 x 1200

2,3 MP

0,05mm@1Tm

0Tmm@Tm

1,6 kg

180 mm

265 x 57 x 100 mm

03a06s

Monocromo En color
LED azul (459 nm, RG2) LED blanco (RG2)
0a45°C

Ethernet de gigabits

24V CC,375A
CE/FCC/VCCI/KC/ISED/NRTL

IP65

Pasiva

—

1) La cémara esta disponible en tres distancias focales, cada una correspondiente a un diferente
rango de trabajo recomendado.

—

2) La desviacion estandar de 100 mediciones del valor Z del mismo punto. El objeto de medicion
fue una placa de ceramica.

—

3) Segun VDI/VDE 2634, Parte Il.

—

4) Prueba realizada seguin la norma: IEC 60529. 6: clasificacion de resistencia al polvo, 5:
resistencia al agua.

Camara Industrial 3D de Mech-Eye
PRO M

1200 mm 2000 mm
1000 a 1300 mm 1300 a 2000 mm
800x450 mm @ 1 m

1500x 890 mMm @ 2m

1920 x 1200

2,3 MP

02mm@?2m

02mm@?2m

1,9 kg

270 mm

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 276



| 2 /i

MECH MIND Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye

353 x 57 x 100 mm

03a06s

Monocromo En color

LED azul (459 nm, RG2) LED blanco (RG2)
0a45°C

Ethernet de gigabits

24V CC,3,75A
CE/FCC/VCCI/KC/ISED/NRTL

IP65

Pasiva

(1) La camara esta disponible en dos distancias focales, cada una correspondiente a un diferente
rango de distancia de trabajo recomendado.

(2) La desviacion estandar de 100 mediciones del valor Z del mismo punto. El objeto de medicion
fue una placa de ceramica.

(3) Segun VDI/VDE 2634, Parte II.

(4) Prueba realizada segun la norma: IEC 60529. 6: clasificacion de resistencia al polvo, 5:
resistencia al agua.

Resolucion Espacial

PRO S
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PRO M
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CE

Por la presente, [Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.] declara que [PRO S]y [PRO M] cumplen la
Directiva de Compatibilidad Electromagnética 2014/30/UE.

El texto completo de la Declaracion de Conformidad de la UE estéa disponible en
https://downloads.mech-mind.com/?tab=tab-eu-dec

7.3.7. UHP-140

Especificaciones Técnicas

Nombre del producto Camara Industrial 3D de Mech-Eye
Modelo UHP-140

Distancia de enfoque 300 mm

Distancia de trabajo recomendada 280 a 320 mm

FOV (minimo) 135%x 90 mm @ 280 mm

FOV (maximo) 150 x 100 mm @ 320 mm
Resolucion 2048 x 1536

Megapixeles 3 MP

Repetibilidad de valor Z del punto(c)” 2,6 um @ 0,3 m
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Nombre del producto
Repetibilidad de valor Z de la regién(o)®
Precision de medicién VDI/VDE®
Peso

Linea de base

Dimensiones

Tiempo de captura tipico

Color de Imagen 2D

Fuente de luz

Temperatura de operacion
Interfaz de comunicacion
Entrada

Seguridad y EMC

Clasificacion IP®

Refrigeracion

Manual del Usuario de Camara Industrial 3D de Mech-Eye

Camara Industrial 3D de Mech-Eye
0,09 um @ 0,3 m

0,03mm @ 0,3 m

1,9 kg

80 mm

260 x 65 x 142 mm

06a09s

Monocromo

LED azul (459 nm, RG2)
0a45°C

Ethernet de gigabits

24V CC, 3,75 A
CE/FCC/VCCI/KC/ISED/NRTL
IP65

Pasiva

(1) La desviacion estéandar de 100 mediciones del valor Z del mismo punto. El objeto de medicion

fue una placa de ceramica.

(2) La desviacién estandar de 100 mediciones de la diferencia entre las medias del valor Z de dos
regiones del mismo tamanfo. El objeto de medicion fue una placa de ceramica.

(3) Segun VDI/VDE 2634, Parte Il.

(4) Prueba realizada segun la norma: IEC 60529. 6: clasificacion de resistencia al polvo, 5:

resistencia al agua.

Dimensiones

Unidad: mm

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.
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CE

Por la presente, [Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.] declara que [UHP-140] cumple la
Directiva de Compatibilidad Electromagnética 2014/30/UE.

El texto completo de la Declaracion de Conformidad de la UE estéa disponible en
https://downloads.mech-mind.com/?tab=tab-eu-dec

7.3.8. Especificaciones Técnicas de Camaras V3

Especificaciones Técnicas

Nombre del producto Camaras 3D Industriales de Mech-Eye
Laser L
Modelo PRO XS Log S LogM Enhanced
350 700 1200 1500

Distancia de enfoque
550 1000 2000 3000
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300 a 450 mm

450 a 650 mm

220 x 160 mm
@03 m

430 x 320 mm
@ 0,6 m

0,1 mm@ 0,5

3

0,1Tmm @ 0,5

3

0,7a1,1s
93 mm
160 x 52 x 87

3
3

0,8 kg

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.
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500 a 750 mm
750 a 1000
mm

360 x 250 mm
@0,5m

710 x 490 mm
@10m

1280 x 1024
1,3 MP

0Tmm@Tm

02mm@Tm

03a05s
150 mm

270x72x130
mm

2,2 kg
0a45°C

1000 a 1300
mm

1300 a 2000
mm

520 x 390 mm
@08m

1470 x 960 mm
@20m

03mMm@?2m

03mMm@?2m

03a05s
280 mm

387x 72 x 130
mm

2,4 kg

Ethernet
24\ CC
CE/FCC/VCCI

IP65

Pasiva

1200a 1700
mm

1700 a 3000
mm

7500 x 1200
mm@ 1,5m

3000 x 2400
mm@ 3,0m

4096 x 3000
12,0 MP

05mMm@3m

0,5mm@3m

14a1,7s
400 mm

459 x 89 x 145
mm

3,9 kg
-10a 45°C
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8. Lectura Adicional

Este capitulo presenta una lectura adicional sobre la camara.

Lectura sobre el mecanismo de la camara de luz estructurada.

« Mecanismo de Camara 3D de Luz Estructurada

- La Reflexion Difusa, Reflexion Especular y Reflexion Multiple

Descripciones detalladas de grupos de parametros integrados.

Grupos de Parametros Integrados

Los siguientes capitulos proporcionan instrucciones sobre las operaciones que podrian resultar
Utiles mientras se usa la camara.

» Ajustar la Direccion IP en la Computadora

« Activar Tramas Jumbo

Los siguientes capitulos proporcionan sugerencias para ajustar los parametros que podrian
ayudara a mejorar la calidad de los datos adquiridos.

Aumentar la Velocidad de Adquisicion de Datos

8.1. Mecanismo de Camara 3D de Luz Estructurada

La Camara Industrial 3D de Mech-Eye (en adelante, cdmara 3D) es una camara 3D de luz
estructurada y, estd compuesta por camara(s) 2D y un proyector. El proyector emite una luz
estructurada (un patrén de luz especifico) sobre la superficie del objeto, cuya forma causara la
deformacion de dicho patron. Basandose en esta deformacion, la camara 3D calcula los datos de
profundidad de la superficie del objeto.

Al'igual que una camara 2D normal, la camara 3D puede capturar imagen 2D de objetos.

El proceso completo del funcionamiento de la camara 3D se divide en tres etapas: captura de
imagenes, calculo y procesamiento, y salida.

Captura de Imagenes

La captura de imagenes de la camara 3D esta activada por Mech-Eye SDK, cuyo proceso es el
siguiente:

1. El proyector (P en la figura abajo) emite un patron de rayas sobre la superficie del objeto.
Debido a la forma y estructura propias del objeto, el patrén de rayas se deforma.
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2. La camara 2D (C en la figura abajo) captura imagenes que apuntan el patron de rayas
deformado.

o

Al'mismo tiempo, la camara 3D también captura imagenes 2D del objeto que no esta proyectado
con luz estructurada.

Calculo y Procesamiento
Basandose en la deformacion del patron de rayas, la camara 3D calcula los datos de profundidad

de la superficie del objeto. Después de procesar dichos datos, genera mapas de profundidad y
nubes de puntos.

Salida

La camara 3D transmite los datos generados a Mech-Eye SDK. De este modo, se visualizan la
imagen 2D, el mapa de profundidad y la nube de puntos.

+ Imagen 2D: La imagen capturada sin la proyeccion de la luz estructurada.
- Mapa de profundidad: Una imagen con la informacién de profundidad.

- Nube de puntos: Una coleccién de puntos de datos que contienen la informacién de las
coordenadas tridimensionales (XYZ) de la superficie del objeto.

8.2. La Reflexion Difusa, Reflexion Especular y Reflexion
Multiple

La proyeccion de luz sobre la superficie del objeto de destino causa reflexion. El tipo de reflexion
varia segun la superficie del objeto de destino.

La Reflexion Difusa y la Reflexién Especular
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Reflexion difusa Reflexiéon especular
Descripc
ion § /
/WW
Cuando el angulo de incidencia es el Cuando el angulo de incidencia es el
mismo, la luz sometida a la reflexion mismo, la luz sometida a la reflexion
difusa se refleja en diferentes direcciones. especular se refleja en la misma direccion.
Escenari Superficies rugosas y mates, como el Superficies suavizantes y brillantes, como
0s carton, los objetos metalicos sin puliry los objetos metalicos pulidos

tipicos  objetos de plastico opacos

Los efectos de la reflexion difusa y la reflexion especular en la adquisicion de datos son los
siguientes:

+ Cuando se produce una reflexion difusa predominantemente en la superficie del objeto de
destino, el ajuste adecuado de los parametros puede ayudar a adquirir imagenes 2D con un
brillo adecuado y datos de profundidad bastante completos y precisos.

Imagen 2D Nube de puntos

- Cuando se produce la reflexion especular en la superficie del objeto de destino, la luz de
algunas zonas se refleja casi completamente hacia la unidad fotosensible, causando la
sobreexposicion en estas zonas; mientras que la luz de otras zonas casi no se refleja hacia la
unidad fotosensible, causando la sub-exposicion. Los datos de profundidad pueden perderse.
Para obtener la solucion detallada, consulte la seccion La Perdida de Nube de Puntos por la
Reflexién Especular.
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Objeto de destino Nube de puntos

La Reflexion Multiple

El objeto de destino tiene una forma compleja, lo que hace que la luz se refleja varias veces en
diferentes superficies, es decir, que se produzca una reflexion multiple, como se muestra a
continuacion.

La reflexion multiple causa el error durante el calculo de los datos de profundidad. Asi que en el
mapa de profundidad y la nube de puntos puede presentarse problemas como la pérdida o
errores. Para obtener la solucion detallada, consulte la seccion La Pérdida de Nube de Puntos por
la Reflexion Multiple.

Los escenarios tipicos incluyen las paredes brillantes del contenedor, ejes reflectantes dispuestos
estrechamente, matrices de rejilla de bolas (BGA), etc.

Objeto de destino Nube de puntos Descripcion

Se produce una reflexion
multiple entre la pared del
contenedor metalico y las
piezas metalicas, lo que causa
la pérdida de la nube de puntos
cerca de la pared del
contenedor.
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Nube de puntos Descripcion

Se produce una reflexion
multiple entre los ejes
metalicos, lo que causa la
pérdida de la nube de puntos
en la superficie de los ejes.

Se produce una reflexion
multiple en la superficie de
matriz de rejilla de bolas (BGA)
complejas, lo que causa los
=+ errores en la nube de puntos.

8.3. Grupos de Parametros Integrados

Al actualizar el firmware de la camara V4 a la version 2.2.0, se integraran nuevos grupos de

parametros adecuados para diversos escenarios u objetos de trabajo. Una vez seleccionados los
grupos de parametros correspondientes a los escenarios reales, realizar ajustes finos en el valor
de parametros puede contribuir a obtener datos cuya calidad cumpla los requisitos, simplificando

asi el proceso de ajuste de los parametros.

Este capitulo presenta los escenario u objetos de trabajo correspondientes a los grupos de
parametro integrados.

Modelo  Grupo de Parametros  Escenario u objetos de trabajo
Saco Saco
Carton grande Cartén grande
DEEP Ca,Ja .de facturacion de Caja de facturacion de plastico
plastico
. Objetos reflectantes, reflexion de la pared interna del
Objeto reflectante = e
contenedor, reflexion multiple
. Objetos reflectantes, reflexion de la pared interna del
Objeto reflectante = A
LSR L contenedor, reflexion multiple
Metal no reflectante Metal poco reflectante
Soldadura metalica Soldadura metalica
NANO a0
éocahzamon del puerto Localizacion del puerto de carga de vehiculo eléctrico
e carga
NANO Soldadura de pieza Soldadura de pieza reflectante o de dos piezas de trabajo en
ULTRA reflectante cierto angulo
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Modelo  Grupo de Parametros  Escenario u objetos de trabajo

Objetos reflectantes, reflexion de la pared interna del

Objeto reflectante contenedor, reflexion multiple

PROS Objetos pequefios Objetos Qe trabajo pequefios con forma compleja, como

engranaje
Varilla roscada Objeto de trabajo de varilla con rosca

Objeto translucido Objeto translucido

Reflectante + no Los objetos de trabajo que contienen partes reflectante y no
reflectante reflectante

. Objetos reflectantes, reflexion de la pared interna del
PROM Objeto reflectante contenedor, reflexion multiple
Carton pequefio Cartén pequefio

Objeto translucido Objeto translucido

Bastidor de automovil  Bastidor de coche

UHP-140 o o
Aluminio no reflectante  Aluminio poco reflectante

8.4. Ajustar la Direccion IP en la Computadora

Este capitulo describe como ajustar la direccion IP del puerto de ETH de la computadora
conectado a la camara.

1. Enla computadora, haga clic en el menu Panel de control » Redes e Internet > Centro de redes

y recursos compartidos » Cambiar configuracién del adaptador. Asi se visualizara la ventana
de Conexiones de red.

2. Haga clic derecho en el puerto conectado a la camara, y seleccione Propiedades para
visualizar la ventana de Propiedades de Ethernet.

3. Seleccione Protocolo de Internet version 4 (TCP/IPv4), y haga clic en el boton[ Propiedades ]
para visualizar la ventana de Propiedades: Protocolo de Internet version 4 (TCP/IPv4).
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E] Propiedades de Conexién de area local

Funciones de red | Uzo compartido

Conectar usanda:

| & Controladors PCI-E Ethemet Atheros ARB121/ARET13/AF ‘

Esta conexidn usa los siguientes elementos:

"% Cliente para redes Microsoft
g‘u"Mware Bridge Protocol
g Programador de paguetes QoS
gﬂnmpartir impresoras ¥ archivas para redes Microsoft
- Protocolo de Intemet versian & (TCP/1PvE
=S Protocolo de Intemet versian 4 (TCP/1Pvd) Q

W i Controlador de E/5 del asignador de deteccion ue topol... |
-4 Respondedor de deteccion de topologias de nivel de v

instalar... Desinstala Propiedades

Protocola TCP/P. Bl protocola de red de drea extensa
predeterminado que pemite la comunicacidn entre vanas
redes conectadas entre si.

B

[ posptar ] [ Coresr ]

4. Seleccione Usar la siguiente direccidn IP y ajuste la Direccion IP y Mascara de subred segun
su demanda. Haga clic en el boton[ Aceptar] para guardar los cambios.
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Propiedades: Protocolo de Internet version 4 (TCP/IPv4) X

General (Configuracidn alternativa

Puede hacer que la configuracion IP se asigne automaticamente si la
red es compatible con esta fundonalidad. De lo contrario, debera
consultar con el administrador de red cudl es la configuradion IP

apropiada.
(®) Obtener una direccién IP automaticamente
() Usar la siguiente direccién IP: .

B
—— - | ®

(@) Obtener la direccion del servidor DNS autométicaments
() Usar las siguientes direcciones de servidor DNS:

e
e

Validar configuracion al salir Opciones avanzadas...
[Caceptor | (@Parcelr
Para obtener automaticamente una direccion IP, seleccione Obtener una direccion IP
automadticamente.

8.5. Activar Tramas Jumbo

Una trama Jumbo es una trama de Ethernet con una carga Util superior a la unidad de transmision
maxima (MTU) estéandar de 1.500 bytes. Las tramas Jumbo se usan en redes de drea local que
pueden alcanzar un tamafo de 9.000 bytes. El uso de tramas Jumbo puede reducir la carga de la
CPU vy acelerar la transmision de datos.

Sila camara esta conectada directamente a la computadora o mediante un conmutador, y la MTU
ajustada de camara es de 9.000, active la funcion de trama Jumbo para acelerar la transmision de
datos.

Se puede ajustar el valor de MTU de la camara en la cuenta de Administrador. Si desea
modificarlo, contacte con el Soporte Técnico.

Siga los siguientes pasos para activar las tramas Jumbo:

1. Haga clic derecho en Este equipo. (Haga clic en Mostrar Mas Opciones). Seleccione
Administrar para visualizar la ventana de Administracién de equipos.

2. En el panel izquierdo seleccione Herramientas del sistema > Administrador de dispositivos, y
luego en el panel central seleccione Adaptadores de red.
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@ Administracién de equipos
Archivo  Accién  Ver  Ayuda

e 2@ BE
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Administracién del equipo (local)
del sistema

~ & M01010100003

D Programador de tareas.
@] Visor de eventos

) Carpetas compartidas
() Rendimiento

W@ Adaptadores de pantalla
.1 ! Adaptadores de red
Qualcomm QCA9377 802.11ac Wireless Adapter
& Realtek PCle GbE Family Controller
& WAN Miniport (KEv2)

% Administrador de dispositivos

Almacenamiento

7 Administracién de discos
B servicios y Aplicacianes

@ WAN Miniport (IPy
@ WAN Miniport (IPv6)
@ WAN Miniport (L2TP)
@ WAN Miniport (Network Monitor)
& WAN Miniport (PPPOE)
& WAN Miniport (PPTP)
@ WAN Miniport (SSTP)
§ Administradores de conector USB
Bluetooth
= Colas de impresion
> ¥ Componentes de software
» " Controladoras ATAVATAP IDE
S Controladoras de almacenamiento
§ Controladoras de bus serie universal
i Controladoras de sonido y video y dispositivos de juego
il Dispositivos de interfaz de usuario (HID)
7 Dispositives de seguridad
> W Dispositives de software
= Dispositivos del sistema
» 4] Entradas y salidas de audio
[ Equipo
M Firmware
[ Monitores
@ Mouse y otros dispositivos sefaladores
[ Procesadores

@ Puertos (COM y LPT)

B Tartadne

Acciones
| Administrador de dispositivas 4
Acciones adiconales ¥

3. Haga clic derecho en la tarjeta de interfaz de red conectada a la cdmara, y seleccione

Propiedades.

4. Haga clic en la ficha de Opciones avanzadas, seleccione Trama Jumbo en la ventanilla de
Propiedad, y luego ajuste el Valor ubicado a la derecha a 9014 Bytes. Haga clic en [ Aceptar]

para guardar el cambio.

Propiedades: Realtek PCle GBE Family Controller x
Detalles Eventos Administracién de energia
Gereral Opciones avanzadas Acerca de Controlador

Las siguientes propisdades estén disponibles para este adaptador de red, Haga clic en la
propeedad en &l cuadro izquierdo que desea cambiar y después seleccione su valor en & mend
desplagable derecho,

Propsedad Valor:

Ethemet ecoldgico 9014 Bytes v
ez K8 MTU

Moderacion de intemupcidn KB MTU

Nomem maximo de colas de RSS 1038

Priosidad y VLAN g g

Reactivar en coincidencia de patrones SKB MTU

Reactivar en Magic Packet SKE MTU

Recv Segment Ccaleac:?ng (IPv4) 7KB MTU

de o_nlaca WOL y Apagado
[ Velocidad y Duplex Desactivado
Aceptar Cancelar

8.6. Aumentar la Velocidad de Adquis

Requisitos de Entorno de Red

7

icion de Datos

Para garantizar la velocidad de adquisicion de datos, el entorno de red debe cumplir los siguientes
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requisitos:

El conmutador, enrutador, cable Ethernet y tarjeta de red son compatibles con el ancho de banda
gigabits.

Si el tiempo de adquisicion de datos es mucho mas largo que el tiempo normal, solucione el
problema segun la seccion Solucion.

Ajustes de los Parametros

La velocidad de adquisicion de datos se ve afectada por los ajustes de los parametros. Cuando el
tiempo de adquisicion de datos es normal, pero es necesario aumentar la velocidad de
adquisicion, ajuste los siguientes parametros:

Asegurese de que el brillo de la imagen 2D sea adecuado y los datos 3D estén completos
después de ajustar los parametros.

- Ajuste el Modo de Exposicién/Modo de Exposicion de Imagenes 2D (Fuente de Profundidad)
en la categoria de Parametros 2D:

o Cuando el entorno de iluminacion es bastante oscuro, se recomienda ajustar el parametro
a Flash.

o Cuando el entorno de iluminacion es estable, puede seleccionar el modo de Fija o Auto. Si
selecciona el modo de Fija, es necesario reducir el Tiempo de Exposicion.

este modo, la camara realiza varias exposiciones automaticamente, lo cual tarda

o Cuando el entorno de iluminacién varia, es necesario seleccionar el modo Auto. En
mucho tiempo.

o Siselecciona HDR, intente reducir el Multiplicador de Exposicién y el Tiempo de
Exposicion.

+ Ajuste los parametros de la categoria de Parametro 3D:

o Reduzca el Multiplicador de Exposicion y Tiempo de Exposicion. Si es necesario aumentar
el brillo de la imagen 2D/imagenes 2D (fuente de profundidad), y mejorar la calidad del
mapa de profundidad y nube de puntos, aumente la Ganancia segun su demanda.

o Ajuste el Modo de Codificacion de Franja en la sub-categoria de Laser o el Modo de
Codificacion de Franja en la sub-categoria de Proyector a Fast.

+ Cambie a la cuenta de Administrador y reduzca la resolucion de imagen. El modelo de camara
y el tipo de datos correspondiente, cuya resolucion puede ajustarse, estan en la tabla de abajo:

Modelo Tipo de datos
LSR S, LSRL Imagen 2D
DEEP Mapa de profundidad

Después de ajustar los parametros de arriba, si alin es necesario aumentar la velocidad de
adquisicion de datos, cambie al Maestro y ajuste los siguientes parametros en la categoria de
Parametros 3D:

-+ Siusa DEEP, LSR S, LSR L ,Laser L o Laser L Enhanced, reduzca el Numero de Porcién de
Fotograma Laser en la sub-categoria de Control de Fotograma de Proyeccion Laser.

Al ajustar el Modo de Codificacion de Franja a Reflective, no se puede usar este
parametro.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 293



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Cdmara Industrial 3D de Mech-Eye

- Siusa UHP-140, puede ajustar el Modo de Capturar en la sub-categoria de UHP a Cameral o
Camera2.

- Siusa Laser L Enhanced o Pro L Enhanced, y no es necesario adquirir imagenes con calidad
muy alta, puede seleccionar la opcion de Sub-muestreo 3D.
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9. Soporte

9.1. Solucion de Problemas

Este capitulo presenta instrucciones para solucionar los problemas encontrados mas comunes.

7 Si se presenta otros problemas no mencionados en los siguientes capitulos, visite la
O Comunidad en Linea de Mech-Mind para obtener ayuda (es necesario registrarse e iniciar
- sesion).

Conexién de Camara

+ Las Luces Indicadoras de la Camara se Comportan de Manera Inusual al Conectar la
Alimentacion

+ No se Puede Encontrar la Camara

+ No se Puede Conectar la Camara

+ Camara se Desconecte Repetidamente

+ Solo se Puede Encontrar una de Varias Camaras

+ Camara se Visualiza como Dispositivo Virtual en Mech-Eye Viewer

+ No se Puede Encontrar la Camara la Primera Vez que se Usa

Adquisicién de Datos

+ La Camara no Proyecta Luz ni Genera el Mapa de Profundidad
+ Tiempo de Adquisicion de Imagen Demasiado Largo
+ Mech-Eye Viewer se Bloquea y no Responde

« La Pérdida de Nube de Puntos se Pierde

HALCON

+ HALCON: No se Puede Conectar la Camara (Cédigo de Error 5312)

9.1.1. Las Luces Indicadoras de la Camara se Comportan de Manera Inusual al Conectar
la Alimentacion

Después de conectar la alimentacion. puede revisar si la camara esta funcionando correctamente
mediante las luces indicadoras de la camara.

En condiciones normales de funcionamiento, la visualizacion de la luz indicadora de la cémara
debe corresponder a las descripciones de la siguiente tabla. De lo contrario, solucione el problema
segun este capitulo.

segun el modelo. Si el nombre de las luces indicadoras de la camara no corresponde al de la

o Debido a las actualizaciones de los productos, los nombres de las luces indicadoras varian
siguiente tabla, contacte con el Soporte Técnico.
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Luz indicadora Estado de camara Visualizacién
PWR Conectada a la alimentacion Verde fija
LINK Conectada a lared Verde fija o intermitente
Iniciandose el sistema Verde fija
SYS ‘ . . .
Funcionamiento normal Verde intermitente
Capturando y procesando datos Verde fija
SCAN 4
Sin capturar o procesar datos ~ Apagada
(5 ] NANO, NANO ULTRAy PRO XS no tiene las luces indicadoras de SYS y SCAN.

Todas las Luces Indicadoras Estan Apagadas

Sintoma

Después de conectar la alimentacion, todas las cuatro luces indicadoras estan apagadas.

Posibles Causas

+ Los cables de la cdmara no estan conectados correctamente.
+ El voltaje de la fuente de alimentacion es anormal.

+ La fuente de alimentacion en carril DIN no esta conectado a tierra.

Solucioén

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:
1. Consulte el Manual del Usuario de Hardware de Camara para revisar si los cables de la camara
estan conectados correctamente o los tuercas del conector estan bien apretados.

o Silos cables de la camara no estan conectados correctamente, corrija la conexion y revise
de nuevo las luces indicadoras de la camara.

= Silas luces indicadoras se comportan de manera usual, se ha completado la solucion
de problemas.

= Silas luces indicadoras aun indican los problemas, proceda con el paso 2.
o Silos cables estan conectados correctamente, proceda con el paso 2.

2. Desconecte el cable de alimentacion CC de la camara, y use un multimetro para revisar si el
voltaje del conector M-12 A ha alcanzado los 24 V.

o Sino haalcanzado los 24V, revise aspectos como la conexién de otros cables en la linea
de fuente de alimentacion y realice las correcciones correspondientes. Luego, conecte de
nuevo el cable de alimentacion CC a la camara, y revise las luces indicadoras de la
camara.

= Silas luces indicadoras se comportan de manera usual, se ha completado la solucion
de problemas.

= Silas luces indicadoras aun indican los problemas, proceda con el paso 3.
o Sihaalcanzado los 24V, proceda con el paso 3.

3. Revise si la fuente de alimentacidn esta conectada a tierra correctamente: Si usa una fuente
de alimentacion en carril DIN para alimentar la camara, consulte el Manual del Usuario de
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Hardware de Camara para revisar si el alambre PE de la fuente de alimentacion en carril DIN
esta conectado a tierra correctamente. Si usa un adaptador para alimentar la camara, revise si
el enchufe al cual estd conectado el conector de tres puntas del cable de alimentacion CA del
adaptador esta conectada a tierra correctamente.

o Sila fuente de alimentacién no esta conectada a tierra correctamente, la camara podria
haber sufrido dafios, contacte con el Soporte Técnico.

o Sila fuente de alimentacion esta conectada a tierra correctamente, pero el sintoma
persiste, contacte con el Soporte Técnico.

La Luz Indicadora de PWR se llumina en Amarilla Fija o Roja Fija

Sintoma

Después de conectar la alimentacion, la luz indicadora de PWR se ilumina en amarilla fija o roja
fija.

Posibles Causas

La tension insertada a la camara es anormal:

+ Amarilla fija: La tensién insertada a la camara es inferior a 16 V o superior a 28 V.

- Roja fija: La tension insertada a la camara es inferiora 12 V.

Solucién

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Consulte el Manual del Usuario de Hardware de Camara para revisar si el cable de
alimentacion CC de la camara esta conectado correctamente o los tuercas del conector estan
bien apretados.

o Siel cables de alimentacion CC de la camara no esta conectado correctamente, corrija la
conexion y revise de nuevo las luces indicadoras de la camara.

= Silas luces indicadoras se comportan de manera usual, se ha completado la solucion
de problemas.

= Silas luces indicadoras aun indican los problemas, proceda con el paso 2.

o Siel cable de alimentacion CC de la camara esta conectado correctamente, preceda con el
paso 2.

2. Desconecte el cable de alimentacion CC de la camara, y use un multimetro para revisar si el
voltaje del conector M-12 A ha alcanzado los 24 V.

o Sino haalcanzado los 24V, revise aspectos como la conexion de otros cables en la linea
de fuente de alimentacion y realice las correcciones correspondientes. Luego, conecte de
nuevo el cable de alimentacion CC a la camara, y revise las luces indicadoras de la
camara.

= Silas luces indicadoras se comportan de manera usual, se ha completado la solucion
de problemas.

= Silas luces indicadoras aun indican los problemas, contacte con el Soporte Técnico.
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La luz Indicadora de LINK Esta Apagada

Sintoma

Después de conectar la alimentacion, la luz indicadora LINK de la camara esta apagada.

Posibles Causas

La conexion de red es anormal.

Solucién

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:
1. Consulte el Manual del Usuario de Hardware de Camara para revisar si el cable Ethernet de la
camara esta conectado correctamente o los tuercas del conector estan bien apretados.

o Siel cable Ethernet de la camara no esta conectado correctamente, corrija la conexion y
revise de nuevo las luces indicadoras de la camara.

= Silas luces indicadoras se comportan de manera usual, se ha completado la solucion
de problemas.

= Silas luces indicadoras aun indican los problemas, proceda con el paso 2.
o Siel cable Ethernet de la camara esta conectado correctamente, preceda con el paso 2.

2. Reemplace el cable Ethernet de la camara, y revise de nuevo las luces indicadoras de la
camara.

o Silas luces indicadoras se comportan de manera usual, se ha completado la solucion de
problemas.

o Silas luces indicadoras aun indican los problemas, contacte con el Soporte Técnico.

La Luz Indicadoras se llumina en Verde Fija

Sintoma

Después de conectar la alimentacion, la luz indicadora SYS se ilumina en verde fija, no en verde
intermitente.

Posibles Causas

El sistema interno de la cdmara no funciona correctamente.

Solucién

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:
1. En Mech-Eye Viewer, localice y haga doble clic en la tarjeta de informacion de la camara para
abrir la ventana de Registro. Guarde la captura o exporte los registros.

2. Reinicie la camara: Desconecte la camara de la alimentacion, y conéctela de nuevo. Después
de reiniciarla, revise de nuevo la luz indicadora de la camara.

o Silas luces indicadoras se comportan de manera usual, se ha completado la solucion de
problemas.

o Silas luces indicadoras aun indican los problemas, contacte con el Soporte Técnico y
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proporcione los registros.

La Luz Indicadoras se llumina en Amarilla Fija

Sintoma

Después de conectar la alimentacion, la luz indicadora SYS de la camara se ilumina en amarilla
fija.

Posibles Causas

 La tension insertada a la camara es anormal.

- La temperatura de la camara es anormal.

Solucién

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Revise la visualizacién de la luz indicadora de PWR;:

o Silaluz indicadora de PWR se ilumina en amarilla fija o roja fija, la tension insertada a la
camara es anormal. Solucione el problema segun la solucion para la condicion en que la
luz indicadora de PWR se ilumina en amarilla fija o roja fija.

o Silaluzindicadora de PWR se ilumina en verde fija, la temperatura de la camara es
anormal. Proceda con el paso 2.

2. En Mech-Eye Viewer, conecte la camara, y abra el Controlador de Camara para ver la
temperatura del CPU o proyector de la camara.
o Silatemperatura esta fuera del rango de la siguiente tabla, tome medidas adecuadas de
disipacion o aislamiento térmico.

o Silatemperatura esta dentro del rango de la siguiente tabla, contacte con el Soporte

Técnico.
Modelo Temperatura
DEEP,LSRSyLSR L Proyector: -10 a 55°C

NANO, NANO ULTRA, PRO S, PRO My UHP- ~ CPU:0a7/0°C
140 Proyector; -10 a 75°C

La Luz Indicadora de SYS se llumina en Roja Fija

Sintoma

Después de conectar la alimentacion, la luz indicadora SYS de la cdmara se ilumina en roja fija.

Posibles Causas

El hardware de la cdmara es anormal.

Solucioén

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:
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1. En Mech-Eye Viewer, localice y haga doble clic en la tarjeta de informacion de la camara para
abrir la ventana de Registro. Guarde la captura o exporte los registros.

2. Reinicie la camara: Desconecte la camara de la alimentacion, y conéctela de nuevo. Después
de reiniciarla, revise de nuevo la luz indicadora de la camara.

o Silas luces indicadoras se comportan de manera usual, se ha completado la solucion de
problemas.

o Silas luces indicadoras aun indican los problemas, contacte con el Soporte Técnico y
proporcione los registros.

Problemas relativos

Los siguientes problemas pueden ser causados por las mismos causas. Si también se presentan
estos problemas, después de solucionar el problema en este capitulo, puede revisar si otros
problemas se solucionan al mismo tiempo.

+ La Camara no Proyecta Luz ni Genera el Mapa de Profundidad

+ Tiempo de Adquisicion de Imagen Demasiado Largo

+ Camara se Desconecte Repetidamente

« La Camara se Desconecta Ocasionalmente

9.1.2. No se Puede Encontrar la Camara

Sintoma

No se puede encontrar la cdmara por conectar en Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam.

Posibles Causas

La razon por la que no se puede encontrar la camara puede ser cualquiera de las siguientes, por
€s0 es necesario investigarlos na por una:

- Los cables de la cdmara no estan conectados o montados correctamente, o es necesario
reemplazarlos.

- La camara se conecta al enrutador mediante un cable Ethernet, mientras que la computadora
esta conectada al Wi-Fi del mismo enrutador.

El Firewall de Windows Defender o el software antivirus bloquea la comunicacion entre el
software y la camara.

+ Mech-Eye API o el cliente de GenlCam: La direccion IP de la camara y la del puerto Ethernet de
la computadora conectado a ella no estan en la misma subred.

- Las direcciones IP de varios puertos Ethernet estan en la misma subred.

Solucion

Las instrucciones para acciones en la computadora en esta seccion solo son aptas para el
sistema Windows. Si usa el sistema Ubuntu, contacte con el Soporte Técnico.

Siga las siguientes secciones para investigar las posibles causas una por una.
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Los Cables no Estan Conectados Correctamente o Es Necesario Reemplazarlos

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Revise si los cables de la camara estan desgastados, rotos o dafiados.

o Sidichos problemas persisten, contacte con el Soporte Técnico para obtener un
reemplazo de la camara. A continuacion, revise si se puede encontrar la camara en Mech-
Eye SDK o el cliente de GenlCam.

= Encaso de si, se ha completado la solucion de problemas.
= Encaso de no, proceda con el paso 2.
o Sidichos problemas no persisten, procesa con el paso 2.

2. Consulte el Manual del Usuario de Hardware de Camara y Orientaciones para Montar los
Cables de Camara, y revise si los cables de la camara estan conectados y montados
correctamente, sin problemas como que la tuerca no esté bien apretada o que se haya
enredado con otros cables.

o Silos cables de la camara no estan conectados o montados correctamente, corrija la
conexion y montaje, revise si se puede encontrar la camara de nuevo en Mech-Eye SDK o
el cliente de GenlCam.

= Encaso de si, se ha completado la solucion de problemas.
= Encaso de no, proceda con la siguiente seccion.

o Silos cables de la camara estan conectados y montados correctamente, proceda con la
siguiente seccion.

La Computadora Esta Conectada al Wi-Fi del Enrutador

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:
1. Abra el Panel de control, seleccione la opcion de Ver el estado y las tareas de red en Redes e
internet.
2. Revise si se visualiza Wi-Fi cerca de Conexiones.
o Encaso de si, proceda con el paso 3.
o Encaso de no, proceda con la siguiente seccion.

3. Desactive la funcion de Wi-Fi del enrutador, y use el cable Ethernet para conectar el enrutador
y la computadora. A continuacion, revise si se puede encontrar la camara en Mech-Eye SDK o
el cliente de GenlCam.

o Encaso de si, se ha completado la solucion de problemas.

o En caso de no, proceda con la siguiente seccion.

Se ha Bloqueado la Comunicacion

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Abra el Panel de control, seleccione Sistema y seguridad > Firewall de Windows Defender .

2. Seleccione Activar o desactivar el Firewall de Windows Defender ubicado a la izquierda, y
revise las opciones seleccionadas.

o Sila opcion seleccionada es Activar Firewall de Windows Defender, cambie a la de
Desactivar Firewall de Windows Defender. A continuacion, revise si se puede encontrar la
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camara en Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam.
= Encaso de si, se ha completado la solucion de problemas.
= Encaso de no, proceda con el paso 3.

o Sila opcion seleccionada es Desactivar Firewall de Windows Defender, proceda con el
paso 3.

3. Desactive el software antivirus instalado en la computadora, o modifique los ajustes de
bloqueo para que permita la comunicacion de Mech-Eye Viewer o el cliente de GenlCam. A
continuacion, revise si se puede encontrar la camara en Mech-Eye SDK o el cliente de
GenlCam.

o Encaso de si, se ha completado la solucion de problemas.

o En caso de no, proceda con la siguiente seccion.

La Direccion IP de la Camara y la del Puerto Ethernet de la Computadora no Estan en la Misma
Subred

;] Esta seccion solo es apta para Mech-Eye API o el cliente de GenlCam.
Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Revise la direccion IP de la camara en Mech-Eye Viewer.

2. Consulte el capitulo Ajustar la Direccion IP en la Computadora para ver la direccion IP del
puerto Ethernet de la computadora conectado a la camara.

o Siel puerto Ethernet de la computadora es ajustado a Obtener una direccion IP
automaticamente, consulte el capitulo Ajustar la Direccion IP en la Computadora para
ajustar una direccion IP estatica para el puerto Ethernet. A continuacion, proceda con el
paso 3.

o Silas dos direcciones IP no estan en la misma subred, cambie la direccion IP de la camara
y de la computadora para que estén en la misma subred. A continuacion, proceda con el
paso 3.

Use Mech-Eye Viewer o la Herramienta de

Modificar la direccion IP de la camara Configuracion de IP para modificarla,

Modificar la direccion IP del puerto Consulte el capitulo Ajustar la Direccion IP en la
Ethernet de la computadora Computadora.

o Silas dos direcciones IP estan en la misma subred, proceda con la siguiente seccion.
3. Revise si se puede encontrar la camara en Mech-Eye API o el cliente de GenlCam.
o Encaso de si, se ha completado la solucion de problemas.

o En caso de no, proceda con la siguiente seccion.

Las Direcciones IP de Varios Puertos Ethernet Estan en la Misma Subred

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Desactive los otros puertos Ethernet de la computadora, excepto el que esta conectado a la
camara:

a. Abra el Panel de control, seleccione la opcion de Ver el estado y las tareas de red en
Redes e internet.
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b. Seleccione Cambiar configuraciéon del adaptador ubicado a la izquierda, y se visualizara la
ventana de Conexiones de red.

c. Enlaventana de Conexiones de red, haga clic derecho en los otros puertos Ethernet,
excepto el que esta conectado a la camara, y seleccione Desactivar respectivamente.

2. Revise si se puede encontrar la camara en Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam.

o Encaso de si, las direcciones IP de varios puertos Ethernet estan en la misma subred,
proceda con el paso 3.

o Encaso de no, proceda con el paso 4.
3. Cambie las direcciones IP de los puertos Ethernet desactivados y inicielos de nuevo:

a. Vuelva a la ventana de Conexiones de red, y ajuste las direcciones de los puertos Ethernet
desactivados a otras subredes segun el capitulo Ajustar la Direccion IP en la
Computadora.

b. Haga clic en dichos puertos Ethernet, y seleccione Activar para activarlos de nuevo. A
continuacion, revise de nuevo si se puede encontrar la camara en Mech-Eye SDK o el
cliente de GenlCam.

= Encaso de si, se ha completado la solucion de problemas.
= En caso de no, proceda con el paso 4.

4. Reinicie la camara: Desconecte la camara de la alimentacion, y conéctela de nuevo. A
continuacion, revise de nuevo si se puede encontrar la camara en Mech-Eye SDK o el cliente de
GenlCam.

o Encaso de si, se ha completado la solucion de problemas.

o En caso de no, contacte con el Soporte Técnico.

9.1.3. No se Puede Conectar la Camara

Sintoma

Se puede encontrar la camara por conectar en Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam, pero no se
puede conectarla.

Posibles Causas

La razon por la que no se puede conectar la camara puede ser cualquiera de las siguientes, por
eso0 es necesario investigarlos una por una:

- La camara se conecta al enrutador mediante un cable Ethernet, mientras que la computadora
esta conectada al Wi-Fi del mismo enrutador.

- Ladireccion IP de la camara y la del puerto Ethernet de la computadora conectado a ella no
estan en la misma subred.

+ En la misma red local, otro dispositivo tiene la misma direccion IP que la de la camara
(conflicto de direccién IP).

+ Las direcciones IP de varios puertos Ethernet estan en la misma subred.

Solucion

Las instrucciones en esta seccién solo son aptos para el sistema Windows. Si usa el sistema
Ubuntu, contacte con el Soporte Técnico.
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Siga las siguientes secciones para investigar las posibles causas una por una.

La Computadora Esta Conectada al Wi-Fi del Enrutador

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:
1. Abra el Panel de control, seleccione la opcion de Ver el estado y las tareas de red en Redes e
internet.
2. Revise si se visualiza Wi-Fi cerca de Conexiones.
o En caso de si, proceda con el paso 3.
o En caso de no, proceda con la siguiente seccion.

3. Desactive la funcion de Wi-Fi del enrutador, y use el cable Ethernet para conectar el enrutador
y la computadora. Revise si se puede conectar la Mech-Eye SDK en camara o el cliente de
GenlCam.

o Encaso de si, se ha completado la solucion de problemas.

o En caso de no, proceda con la siguiente seccion.

La Direccion IP de la Camara y la del Puerto Ethernet de la Computadora no Estan en la Misma
Subred

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Revise la direccion IP de la camara en Mech-Eye Viewer.

2. Consulte el capitulo Ajustar la Direccion I[P en la Computadora para ver la direccion IP del
puerto Ethernet de la computadora conectado a la camara.

o Siel puerto Ethernet de la computadora es ajustado a Obtener una direccién IP
automaticamente, consulte el capitulo Ajustar la Direccion IP en la Computadora para
ajustar una direccion IP estatica para el puerto Ethernet. A continuacion, proceda con el
paso 3.

o Silas dos direcciones IP no estan en la misma subred, cambie la direccion IP de la camara
y de la computadora para que estén en la misma subred. A continuacion, proceda con el
paso 3.

Use Mech-Eye Viewer o la Herramienta de

Modificar la direccién IP de la camara Configuracion de IP para modificarla,

Modificar la direccion IP del puerto Consulte el capitulo Ajustar la Direccion IP en la
Ethernet de la computadora Computadora.

o Silas dos direcciones IP estan en la misma subred, proceda con la siguiente seccion.
3. Revise si se puede conectar la camara en Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam.

o Encaso de si, se ha completado la solucién de problemas.

o Encaso de no, proceda con la siguiente seccion.

Conflicto de Direccion IP

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Desconecte las otras conexiones de la computadora, excepto la entre la computadora y la
camara, incluye los dispositivos conectados mediante el enrutador/conmutador.
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2. Revise si se puede conectar la camara en Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam.

o Encaso de si, un otro dispositivo tiene la misma direccion IP que la de la camara, proceda
con el paso 3.

o En caso de no, proceda con la siguiente seccion.

3. Conecte uno de los dispositivos a la computadora, y revise si se puede conectar la camara en
Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam. Después de la confirmacion, desconecte este
dispositivo. Repita dicho proceso hasta que localice el dispositivo que impide conectar la
camara. Dicho dispositivo tiene la misma direccion IP que la de la camara.

4. Cambie la direccion IP de este dispositivo, o use Mech-Eye Viewer o la Herramienta de
configuracion de IP para cambiar la direccion IP de la camara. A continuacion, conecte de
nuevo los otros dispositivos a la computadora.

5. Revise de nuevo si se puede conectar la camara en Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam.
o Encaso de si, se ha completado la solucion de problemas.

o Encaso de no, proceda con la siguiente seccion.

Las Direcciones IP de Varios Puertos Ethernet Estan en la Misma Subred

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:
1. Desactive los otros puertos Ethernet de la computadora, excepto el que esta conectado a la
camara:

a. Abra el Panel de control, seleccione la opcion de Ver el estado y las tareas de red en
Redes e internet.

b. Seleccione Cambiar configuracién del adaptador ubicado a la izquierda, y se visualizard la
ventana de Conexiones de red.

c. Enlaventana de Conexiones de red, haga clic derecho en los otros puertos Ethernet,
excepto el que esta conectado a la camara, y seleccione Desactivar respectivamente.

2. Revise si se puede conectar la camara en Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam.

o Encaso de si, las direcciones IP de varios puertos Ethernet estan en la misma subred,
proceda con el paso 3.

o En caso de no, proceda con el paso 4.
3. Cambie las direcciones IP de los puertos Ethernet desactivados y inicielos de nuevo:

a. Vuelva a la ventana de Conexiones de red, y ajuste las direcciones de los puertos Ethernet
desactivados a otras subredes segun el capitulo Ajustar la Direccion IP en la
Computadora.

b. Haga clic en dichos puertos Ethernet, y seleccione Activar para activarlos de nuevo. A
continuacion, revise de nuevo si se puede conectar la camara en Mech-Eye SDK o el
cliente de GenlCam.

= Encaso de si, se ha completado la solucion de problemas.
= Encaso de no, proceda con el paso 4.

4. Reinicie la camara: Desconecte la camara de la alimentacion, y conéctela de nuevo. A
continuacion, revise de nuevo si se puede conectar la camara en Mech-Eye SDK o el cliente de
GenlCam.

o En caso de si, se ha completado la solucion de problemas.

o En caso de no, contacte con el Soporte Técnico.
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9.1.4. Camara se Desconecte Repetidamente

Sintoma

En Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam se puede conectar la camara, pero se desconecta
automaticamente, y dicho sintoma ocurre repetidamente.

Posibles Causas

+ Los cables de la cdmara no estan conectados o montados correctamente, o es necesario
reemplazarlos.

- Lared no es estable.

Solucion

Las instrucciones para acciones en la computadora en esta seccion solo son aptas para el
sistema Windows. Si usa el sistema Ubuntu, contacte con el Soporte Técnico.

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Consulte el Manual del Usuario de Hardware de Camara y Orientaciones para Montar los
Cables de Camara, y revise si los cables de la camara estan conectados y montados
correctamente, sin problemas como que la tuerca no esté bien apretada o que se haya
enredado con otros cables.

o Silos cables de la camara no estan conectados o montados correctamente, corrija la
conexion y montaje, conecte la camara de nuevo en Mech-Eye SDK o el cliente de
GenlCam, y revise si los sintomas persisten.

= Sino persisten, se ha completado la solucion de problemas.
= Si persisten, proceda con el paso 2.

o Silos cables de la camara estan conectados y montados correctamente, proceda con el
paso 2.

2. Use el Simbolo del Sistema para revisar la estabilidad de la conexion de red de la camara:

a. Abra el Simbolo del Sistema y ejecutar el siguiente comando. Es necesario reemplazar
XXX XXX XX.XX por la direccion IP de la camara.

ping XXX.XXX.XX.XX -t

b. Revise el mensaje de impresion en el Simbolo del Sistema:

= Siel mensaje de error Tiempo de espera agotado aparece dentro de unos segundos,
la conexion de red no es estable. Cambie el cable Ethernet de la camara o revise si los
otros dispositivos en la red, como el conmutador, funcionan correctamente. Conecte la
camara de nuevo en Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam, y revise si los sintomas
persisten.

= Sino persisten, se ha completado la solucién de problemas.
= Siaun persisten, contacte con el Soporte Técnico.

= Sien el Simbolo del Sistema solo aparece contenido como la siguiente informacion, la
conexion de red es estable, contacte con el Soporte Técnico.
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Respuesta desde XXX.XXX.XXX.XXX.XX.XX: bytes=32 tiempo<ims TTL=64
Respuesta desde XXX.XXX.XXX.XXX.XX.XX: bytes=32 tiempo<lms TTL=64
Respuesta desde XXX.XXX.XXX.XXX.XX.XX: bytes=32 tiempo<lms TTL=64

Problemas relativos

Los siguientes problemas pueden ser causados por las mismos causas. Si también se presentan
estos problemas, después de solucionar el problema en este capitulo, puede revisar si otros
problemas se solucionan al mismo tiempo.

» Las Luces Indicadoras de la Camara se Comportan de Manera Inusual al Conectar la
Alimentacion

+ La Céamara no Proyecta Luz ni Genera el Mapa de Profundidad
+ Tiempo de Adquisicion de Imagen Demasiado Largo

« La Camara se Desconecta Ocasionalmente

9.1.5. Solo se Puede Encontrar una de Varias Camaras

Sintoma

La computadora se ha conectado a varias camaras, pero solo se puede encontrar una camara en
Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam.

Posibles Causas

La direccion IP de esta camara es la misma que la del puerto Ethernet de la computadora
conectado a ella.

Solucion

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Revise si las siguientes dos direcciones IP son iguales:

La direccion IP de la camara que se puede encontrar

Direccion IP del puerto Ethernet de la computadora conectado a la camara

o En caso de no, contacte con el Soporte Técnico.
o Encaso de si, proceda con el paso 2.

2. Modifique la direccion IP de la cdmara y el puerto Ethernet de la computadora, y revise si se
pueden encontrar las otrascamaras en Mech-Eye SDK o el cliente GenlCam.

Use Mech-Eye Viewer o la Herramienta de

Modificar la direccion IP de la camara Configuracion de IP para modificarla.

Modificar la direccion IP del puerto Consulte el capitulo Ajustar la Direccion IP en la
Ethernet de la computadora Computadora.

o Si se pueden encontrar todas las camaras, se ha completado la solucion de problema.
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o Siaun no se pueden encontrar todas las camaras, contacte con el Soporte Técnico.

9.1.6. Camara se Visualiza como Dispositivo Virtual en Mech-Eye Viewer

Sintoma

En Mech-Eye Viewer se puede encontrar la camara por conectar, pero esta camara se visualiza
como dispositivo virtual (en la tarjeta de informacioén se visualiza palabra de Virtual).

Posibles Causas

El sistema interno de la camara no funciona correctamente.

Solucion

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:
1. En Mech-Eye Viewer, localice y haga doble clic en la tarjeta de informacion de la camara para
abrir la ventana de Registro. Guarde la captura o exporte los registros.

2. Reinicie la camara: Desconecte la camara de la alimentacion, y conéctela de nuevo. Después
de reiniciarla, revise la tarjeta de informacion de la camara en Mech-Eye Viewer.

o Sino sevisualiza mas la palabra de Virtual, se ha completado la solucion de problema.

o Siaun se visualiza la palabra de Virtual, contacte con el Soporte Técnico y proporcione los
registros.

9.1.7. No se Puede Encontrar la Camara la Primera Vez que se Usa

Sintoma

La camara fue fabricada durante el octubre de 2022 y marzo de 2023, la version del hardware fue
A3. La primera que se usaba esta camara, no se pudo encontrar la camara en Mech-Eye SDK o el
cliente de GenlCam.

(r) Puede revisar el fecha de fabricacion y la version del hardware de la camara mediante el

e numero serial.

Posibles Causas

La camara fue ajustada para tener su direccion IP dinamicamente asignada durante la fabricacion.

Solucion

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Conecte la camaray la computadora mediante un enrutador. El enrutador puede asignar una
direccion IP dinamicamente para la camara, para que se pueda encontrar en Mech-Eye SDK o
el cliente de GenlCam.

2. Use Mech-Eye Viewer o la Herramienta de configuracion de IP para ajustar una direccion IP
estatica para la camara.

3. Reinicie la camara: Desconecte la camara de la alimentacion, y conéctela de nuevo.

4. Retire el enrutador y recupere el método original de conexion entre la camaray la
computadora. Revise si se puede encontrar la camara en Mech-Eye SDK o el cliente de
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GenlCam.
o Encaso de si, se ha completado la solucién de problemas.

o Encaso de no, contacte con el Soporte Técnico.

9.1.8. La Camara no Proyecta Luz ni Genera el Mapa de Profundidad

Sintoma

Después de controlar la camara para adquirir imagenes con Mech-Eye SDK, la camara no proyecta
luz y el software no recibe el mapa de profundidad.

- Mech-Eye Viewer: El visor de mapa de profundidad solo visualiza la siguiente imagen.

-
J

[={8)

=
L

+ Mech-Eye API: Después de haber llamado al método de adquisicion de imagenes, se devuelve
el codigo de error -6.

+ Cliente de GenlCam: Puede haber ocurrido un error de tiempo agotado.

Posibles Causas

- Los cables de la camara no estan conectados correctamente.
« El cable de alimentacion CC de la fuente de alimentacion en carril DIN es demasiado largo.

« El voltaje de la fuente de alimentacion es insuficiente.

Solucion

Las instrucciones en esta seccion solo son aptas para el sistema Windows. Si usa el sistema
Ubuntu, contacte con el Soporte Técnico.

1. Segun el momento en que ocurra el problema, abra el ultimo registro generado antes de que
ocurra el problema en Mech-Eye Viewer.

2. En este registro, segun el tiempo registrado a la izquierda, localice el mensaje correspondiente
al momento en que ocurrié el problema. Segun el codigo error en el mensaje, consulte la
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solucion correspondiente de abajo.

Caodigo de Error 0x0105, 0x0107 o 0x0109
Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Consulte el Manual del Usuario de Hardware de Camara y Orientaciones para Montar los
Cables de Camara, y revise si los cables de la camara estan conectados y montados
correctamente, sin problemas como que la tuerca no esté bien apretada o que se haya
enredado con otros cables.

o Silos cables de la camara no estan conectados o montados correctamente, corrija la
conexion y montaje y revise si los sintomas persisten.

= Sino persisten, se ha completado la solucién de problemas.
= Sipersisten, proceda con el paso 2.

o Silos cables de la camara estan conectados y montados correctamente, proceda con el
paso 2.

2. Segun la fuente de alimentacion de la cémara, proceda con el paso correspondiente:

o Siusa una fuente de alimentacion en carril DIN para alimentar la camara, proceda con el
paso 3.

o Siusa un vehiculo de guiado automatico (AGV) para alimentar la camara, proceda con el
paso 4.

3. Revise sila fuente de alimentacion esta conectada a tierra correctamente: Si usa una fuente
de alimentacion en carril DIN para alimentar la camara, consulte el Manual del Usuario de
Hardware de Camara para revisar si el alambre PE de la fuente de alimentacion en carril DIN
esta conectado a tierra correctamente. Si usa un adaptador para alimentar la camara, revise si
el enchufe al cual esta conectado el conector de tres puntas del cable de alimentacion CA del
adaptador esta conectada a tierra correctamente.

o Sila fuente de alimentacion no esta conectado a tierra correctamente, corrija y revise si los
sintomas persisten.

= Sino persisten, se ha completado la solucién de problemas.
= Sjaun persisten, contacte con el Soporte Técnico.

o Sila fuente de alimentacion esta conectada a tierra correctamente, pero el sintoma
persiste, contacte con el Soporte Técnico.

4. Revise si se usa un relé de retardo en el AGV para garantizar un voltaje estable.
o Sino se usa un relé de retardo, aflada uno y revise si los sintomas persisten.
= Sino persisten, se ha completado la solucién de problemas.
= Siaun persisten, contacte con el Soporte Técnico.

o Siya se usa un relé de retardo, contacte con el Soporte Técnico.

Caodigo de Error 0x020c

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

Revise si el cable de alimentacion CC de la fuente de alimentacion en carril DIN tiene una longitud
superiora 20 m.

- Si el cable tiene una longitud superior a 20 m, ajuste el voltaje de la fuente de alimentacion en
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carril DIN para aumentar en 2 V la alimentacioén a la camara.

- Si el cable no tiene una longitud superior a 20 m, contacte con el Soporte Técnico.

Otros Codigos de Error

Contacte con el Soporte Técnico.

Problemas relativos

Los siguientes problemas pueden ser causados por las mismos causas. Si también se presentan
estos problemas, después de solucionar el problema en este capitulo, puede revisar si otros
problemas se solucionan al mismo tiempo.

+ Las Luces Indicadoras de la Camara se Comportan de Manera Inusual al Conectar la
Alimentacion

+ Tiempo de Adquisicion de Imagen Demasiado Largo

+ Camara se Desconecte Repetidamente

« La Camara se Desconecta Ocasionalmente

9.1.9. Tiempo de Adquisicion de Imagen Demasiado Largo

Sintoma

Después de que la camara comienza a adquirir imagenes con Mech-Eye SDK, la adquisicion de
imagenes lleva un tiempo considerablemente mas largo que el tiempo normal. Cuando la camara
esta conectada en Mech-Eye Viewer, puede observar la velocidad de transmision de datos en la
esquina superior izquierda de la interfaz. La velocidad es inferior a 700 Mbps (inferior a 500 Mbps
para NANO y PRO XS).

Posibles Causas
+ El conmutador, enrutador, tarjeta de red o cable Ethernet en uso no son compatibles con el
ancho de banda gigabits.

- El controlador del puerto Ethernet de la computadora necesita una actualizacion o los ajustes
del puerto Ethernet son incorrectos.

- El cable Ethernet de la cdmara no esta conectado, montado correctamente o es necesario
reemplazarlos.

Solucién
Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:
1. Revise si el conmutador, enrutador, tarjeta de red o cable Ethernet en uso son compatibles con

el ancho de banda en gigabits.

o Sino, cambie a un conmutador, enrutador, tarjeta de red o cable Ethernet que es
compatible con el ancho de banda en gigabits. La estabilidad de la transmision de datos
puede no estar garantizada con un ancho de banda en megabits. Después de reemplazar
el equipo, revise si los sintomas persisten.

= Sino persisten, se ha completado la solucion de problemas.

= Si persisten, proceda con el paso 2.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 311


https://docs.mech-mind.net/en/suite-service-manual/1.8.2/common-issues/vision-camera-occasional-disconnection.html

i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Cdmara Industrial 3D de Mech-Eye

o Sielancho de banda es compatible, proceda con el paso 2.
2. Revise si el cable Ethernet de la camara esta desgastado, roto o dafiado.

o Sidichos problemas persisten, contacte con el Soporte Técnico para obtener un
reemplazo. Luego, revise si los sintomas persisten.

= Sino persisten, se ha completado la solucion de problemas.
= Sjpersisten, proceda con el paso 3.
o Sidichos problemas no persisten, procesa con el paso 3.

3. Consulte el Manual del Usuario de Hardware de Camara y Orientaciones para Montar los
Cables de Camara, y revise si el cable Ethernet de la cdmara esta conectado y montado
correctamente, sin problemas como que la tuerca no esté bien apretada o que se haya
enredado con otros cables.

o Siel cable Ethernet de la camara no esta conectado o montado correctamente, corrija la
conexion y montaje y revise si los sintomas persisten.

= Sino persisten, se ha completado la solucién de problemas.
= Sipersisten, proceda con el paso 4.

o Sielcable Ethernet de la camara esta conectado y montado correctamente, proceda con
el paso 4.

4. Revise el puerto Ethernet de la computadora conectado a la camara para determinar si
necesita actualizar el controlador o modificar los ajustes, por ejemplo, desactivar el limite de
velocidad de transmision de datos.

o Sies necesario, actualice el controlar o modifique los ajustes, y revise si los sintomas
persisten.

= Sino persisten, se ha completado la solucién de problemas.
= Sialn persisten, proceda con el paso 5.
o Sino necesita actualizar el controlador o modificar los ajustes, proceda con el paso 5.

5. Intente cambiar el puerto Ethernet conectado a la camara, ajuste la direccion IP del puerto
Ethernet de la computadora a una subred uUnica y no usada por otros puertos Ethernet, o
desactive aquellos puertos Ethernet que no estén un uso. Luego, revise si los sintomas
persisten.

o Sino persisten, se ha completado la solucion de problemas.

o Siaun persisten, contacte con el Soporte Técnico.

Problemas relativos

Los siguientes problemas pueden ser causados por las mismos causas. Si también se presentan
estos problemas, después de solucionar el problema en este capitulo, puede revisar si otros
problemas se solucionan al mismo tiempo.

+ Las Luces Indicadoras de la Camara se Comportan de Manera Inusual al Conectar la
Alimentacion

+ La Céamara no Proyecta Luz ni Genera el Mapa de Profundidad

+ Camara se Desconecte Repetidamente

« La Cdmara se Desconecta Ocasionalmente

Cuando la velocidad de adquisicion de datos es normal, pero quiere reducir el tiempo, consulte el
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capitulo Aumentar la Velocidad de Adquisicion de Datos.

9.1.10. Mech-Eye Viewer se Bloquea y no Responde

Sintoma

Mech-Eye Viewer no responde las acciones como hacer clic en los botones, el software se
bloquea.

Posibles Causas

« El cable Ethernet de la camara no esta conectado, montado correctamente o es necesario
reemplazarlos.

- Lared no es estable.

Solucion

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:

1. Consulte el Manual del Usuario de Hardware de Camara y Orientaciones para Montar los
Cables de Camara, y revise si el cable Ethernet de la cdmara esta conectado y montado
correctamente, sin problemas como que la tuerca no esté bien apretada o que se haya
enredado con otros cables.

o Siel cable Ethernet de la camara no esta conectado o montado correctamente, corrija la
conexion y montaje, conecte la camara de nuevo en Mech-Eye SDK o el cliente de
GenlCam, y revise si los sintomas persisten.

= Sino persisten, se ha completado la solucién de problemas.
= Sipersisten, proceda con el paso 2.

o Siel cable Ethernet de la camara esta conectado y montado correctamente, proceda con
el paso 2.

2. Use el Simbolo del Sistema para revisar la estabilidad de la conexion de red de la camara:

a. Abra el Simbolo del Sistema y ejecutar el siguiente comando. Es necesario reemplazar
XXX XXX XX. XX por la direccion IP de la camara.

ping XXX.XXX.XX.XX -t

b. Revise el mensaje de impresion en el Simbolo del Sistema:

= Siel mensaje de error Tiempo de espera agotado aparece dentro de unos segundos,
la conexion de red no es estable. Cambie el cable Ethernet de la camara o revise si los
otros dispositivos en la red, como el conmutador, funcionan correctamente. Conecte la
camara de nuevo en Mech-Eye SDK o el cliente de GenlCam, y revise si los sintomas
persisten.

= Sino persisten, se ha completado la soluciéon de problemas.
= Sjaun persisten, contacte con el Soporte Técnico.

= Sien el Simbolo del Sistema solo aparece contenido como la siguiente informacion, la
conexion de red es estable, contacte con el Soporte Técnico.
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Respuesta desde XXX.XXX.XXX.XXX.XX.XX: bytes=32 tiempo<ims TTL=64
Respuesta desde XXX.XXX.XXX.XXX.XX.XX: bytes=32 tiempo<lms TTL=64
Respuesta desde XXX.XXX.XXX.XXX.XX.XX: bytes=32 tiempo<lms TTL=64

Problemas relativos

Los siguientes problemas pueden ser causados por las mismos causas. Si también se presentan
estos problemas, después de solucionar el problema en este capitulo, puede revisar si otros
problemas se solucionan al mismo tiempo.

» Las Luces Indicadoras de la Camara se Comportan de Manera Inusual al Conectar la
Alimentacion

+ La Céamara no Proyecta Luz ni Genera el Mapa de Profundidad

+ Tiempo de Adquisicion de Imagen Demasiado Largo

« La Camara se Desconecta Ocasionalmente

9.1.11. La Pérdida de Nube de Puntos se Pierde

Ocasionalmente, en la nube de puntos adquiridas, se pierden algunas partes. Este capitulo
presenta las posibles causas y las soluciones correspondientes.

Posibles Causas

- La intensa luz ambiental afecta la luz estructurada proyectada sobre la superficie del objeto de
destino, lo que causa que los datos de profundidad no sean exactos.

+ Ha ocurrido la reflexion especular en la superficie del objeto de destino.

+ La forma compleja del objeto de destino causa la reflexion multiple, o entre el objetos de
destino y las paredes del contenedor ha ocurrido la reflexion multiple.

Solucion

Siga los siguientes pasos para solucionar el problema:
1. Limpie la lente de la camara, adquiera de nuevo los datos, y revise la calidad de la nube de
puntos.
o Sila nube de puntos no se pierde, se ha completado la solucion de problemas.
o Sila nube de puntos aun se pierde, proceda con el siguiente paso.

2. Localice la(s) posibles(s) causa(s) que puede(n) causar la pérdida de nube de puntos seguin
las condiciones de trabajo, y revise las soluciones correspondientes en la tabla de abajo.

(i ) La pérdida de nube de puntos puede causarse por varias causas.
Condicién de trabajo Posible Causa
El puesto de trabajo esta cerca de la ventana o la luz del puesto de trabajo Luz ambiental
es intensa. intensa
La superficie del objeto de destino es suavizante y brillante. Reflexion
especular
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Condicion de trabajo Posible Causa
La superficie del objeto de destino es suavizante, brillante y tiene una Reflexion
forma compleja, o el contenedor usado es bastante brillante. multiple

La Pérdida de Nube de Puntos por la Luz Ambiental Intensa

Imagen 2D Nube de puntos

Sila pérdida de nube de puntos es causada por la luz ambiental intensa, intente las siguientes
soluciones:
- Use el dispositivo de sombreado para tapar la fuente de luz.

- Reduce el valor del parametro de Tiempo de Exposicion y Ganancia de la categoria de
Parametro 3D .

- Ajuste el brillo de la luz estructurada o su campo de proyeccion: Al cambiar al Maestro, ajuste
los parametros en la categoria de Parametros 3D segun el modelo de camaray la tabla de
abajo.

Modelo Ajustes de parametros

NANO, NANO ULTRA, PRO S, + Aumente el Brillo de Luz en la sub-categoria de Proyector.
PRO M, PRO XS y UHP-140
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Modelo Ajustes de parametros

« Aumente la Potencia de Laser en la sub-categoria de
Laser.

+ Reduzca la Amplitud de Fotograma Laser en la sub-
categoria de Control de Fotograma de Proyeccién Laser.

Al reducir el valor de este parametro, se

estrechara el campo de proyeccion. La
camara no puede adquirir los datos fuera del

campo de proyeccion.

DEEP,LSR S, LSR L, Laser Ly

Laser L Enhanced + Aumente el Niumero de Porcién de Fotograma Laser en
la sub-categoria de Control de Fotograma de Proyeccién
Laser.

o Al ajustar el Modo de Codificacion de
Franja en la categoria de Parametros 3D

a Reflective, no se puede usar este
parametro.

o Alaumentar este parametro, se reducira
la velocidad de adquisicion.

* Mueva la camara o el objeto de destino para reducir la distancia de trabajo.

* Mueva la ubicacion y angulo de la camara para evitar la luz ambiental intensa.

;] Después de mover la camara o el objeto de destino, ajuste de nuevo los parametros.

La Pérdida de Nube de Puntos por la Reflexién Especular

Objeto Nube de puntos

La reflexion especular puede causar zonas subexpuestas o sobreexpuestas en la superficie del
objeto de destino, lo que provoca la pérdida de nube de puntos en estas areas.

- Sila pérdida de nube de puntos es causada por la reflexion especular, intente las siguientes
soluciones:

o Siusa DEEP,LSR S, LSR L, NANO ULTRA, PRO S 0 PRO M, ajuste el Modo de Codificacion
de Franja a Reflective.

o Al no ajustar el Modo de Codificacion de Franja a Reflective, ajustes varias exposiciones
en la categoria de Parametros 3D, y ajuste cada tiempo de exposicion.

- Si la reflexion especular solo causa la sobreexposicion en la superficie del objeto de destino,
intente las siguientes soluciones:
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o Reduzca el brillo de la luz estructurada: Al cambiar al Maestro, ajuste los parametros en la
categoria de Parametros 3D segun el modelo de la camara y la tabla de abajo.

Modelo Ajustes de parametros

NANO, NANO ULTRA, PRO S, Reduzca el Brillo de Luz en la sub-categoria de Proyector.
PRO M, PRO XSy UHP-140

DEEP,LSRS,LSR L, Laser L  Reduzca la Potencia de Laser en la sub-categoria de Laser.
y Laser L Enhanced

o Mueva la camara o el objeto de destino, ajuste el angulo para disminuir la luz reflejada a la
unidad fotosensible.

- Sila reflexion especular solo causa la sub-exposicion en la superficie del objeto de destino,
intente las siguientes soluciones:

o Mueva la camara o el objeto de destino, ajuste el angulo para aumentar la luz reflejada a la
unidad fotosensible.

(5 ] Después de mover la camara o el objeto de destino, ajuste de nuevo los parametros.

La Pérdida de Nube de Puntos por la Reflexién Muiltiple

> S
‘ ‘ \|
|
| ) |
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Nube de puntos

[

v - =
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|

Si la pérdida de nube de puntos es causada por la reflexion multiple de la pared del contenedor o la
superficie del objeto de destino, intente las siguientes soluciones:

+ Siusa DEEP, LSR S, LSR L, NANO ULTRA, PRO S 0 PRO M, ajuste el Modo de Codificacion de
Franja a Reflective.

- Al no ajustar el Modo de Codificacién de Franja a Reflective, ajustes varias exposiciones en la
categoria de Parametros 3D, y ajuste cada tiempo de exposicion.
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Sila pérdida de nube de puntos es causada por la reflexion multiple de la pared del contenedor,
puede intentar las siguientes soluciones:

-+ Cambie al Maestro, y reduzca la Amplitud de Fotograma Laser en la sub-categoria de Control
de Fotograma de Proyeccidn Laser en la categoria de Parametros 3D.

+ Use una tela negra para tapar la pared del contenedor.
- Cambie a un contenedor no reflectante.

- Mueva el contenedor para que esté justamente debajo de la camara.

Esta solucion puede evitar la reflexion multiple entre el objeto de destino y hasta dos
paredes adyacentes del contenedor.

+ Suba la camara para que el contenedor ocupe todo el campo de vision.

(i ) Después de mover la camara o el objeto de destino, ajuste de nuevo los parametros.

9.1.12. HALCON: No se Puede Conectar la Cadmara (Cddigo de Error 5312)

Sintoma

En HALCON instalado o actualizado después del 7 de agosto de 2023, no se pudo conectar la
camara, y se visualizé el siguiente mensaje de error:

- Cddigo de error: 5312
+ Mensaje de error: Image acquisition: device cannot be initialized
Versiones Afectadas

Firmware de camara 2.2.2 e inferiores.

Posibles Causas

El problema es causado por las siguientes dos factores:

+ El nombre del grupo de parametros de la camara incluye caracteres que no son solo letras 'y
numeros.

- La version 20.11.17 de la interfaz GigE Vision 2, publicada por MV Tec el 7 de agosto de 2023,
no es compatible con los caracteres mencionados. Todos los HALCON instalados o
actualizados después de esta fecha usan esta version de la interfaz GigE Vision 2.

Solucion

Mech-Eye SDK 2.3.0 ha modificado las funciones correspondientes del grupo de parametros en
respuesta al problema, para garantizar la conexion y el uso normales de la camara en HALCON.

Actualice o instale Mech-Eye SDK 2.3.0 o superiores, y actualice el firmware de la camara a 2.3.0 o
superiores mediante Mech-Eye Viewer.

Después de la actualizacion, el procedimiento de seleccionar un grupo de parametros en HALCON
cambia. Siga los siguientes pasos seleccionar un grupo de parametros en HALCON:

1. Conecte la camara en Mech-Eye Viewer.
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2. En la parte superior de la pestafia de Parametros ubicada a la derecha, haga clic en el menu
desplegable del Grupo de Parametros y revise el orden de los grupos de parametros.

mismo tiempo, puede apuntar el orden de los grupos de parametros mediante capturas,

o Debido a que Mech-Eye Viewer y HALCON no pueden conectar una misma camara al
lo cual facilitara los procedimientos posteriores.

3. Desconecte la camara en Mech-Eye Viewer, y luego conéctela mediante el asistente de
adquisicion de imagenes o un programa.

4. Seleccione un grupo de parametros en HALCON: Es necesario seleccionar el grupo de
parametros segun su orden en Mech-Eye Viewer.

Si el grupo de parametros deseado es el primer en el menu desplegable del Grupo de
Parametros en Mech-Eye Viewer, es necesario seleccionar el grupo de parametro con el
nombre de UserSet0 en HALCON.

Si el grupo de parametros deseado es el segundo en el menu desplegable del Grupo de

Parametros en Mech-Eye Viewer, es necesario seleccionar el grupo de parametro con el
nombre de UserSet1 en HALCON. Y asi sucesivamente.

9.2. FAQ

Este capitulo proporciona respuestas a las preguntas frecuentes.

+ ;Como se Lee el Numero Serial de una Camara?

9.2.1. ;COmo se Lee el Numero Serial de una Camara?

El nimero serial (SN) de la cdmara esta en la etiqueta impresa pegada a la cdmara. Este nimero
es una identificacion uUnica para cada camara.

El nimero serial tiene 16 caracteres y proporciona informaciones como el modelo de camara, el
tipo de camara 2D, la distancia de enfoque vy la fecha de produccion.

QAA30228A40350008

1. Los caracteres del primer y segundo representan el modelo de la camara:

Cddigo Modelo

QA Deep o DEEP

NA/KA LogMolLog$S

NE/KE Pro M Enhanced, Pro S Enhanced, PRO S o PRO M
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TA Nano o NANO

RA PRO XS
WA Laser LoLSR L
VA LSR S

WU Laser L Enhanced-12MP
QE Pro L Enhanced
UA UHP-140

2. Eltercer caracter representa el tipo de camara 2D del producto:

Codigo Tipo de camara 2D

C Camara 2D en color
M Camara 2D monocromo
A Camaras 2D monocroma y en color

3. Los caracteres del cuarto al quinto representan la distancia de enfoque de la camara:

Modelo Distancia de enfoque (mm)
UHP-140 (V4) ,

Codigo x 10
NANO (V4)

Cuando el codigo es 03 a 06: codigo x 100
Nano (V3) o PRO XS (V3)
Cuando el codigo es 35 0 55: codigo x 10

Otros modelos Caddigo x 100

4. Los caracteres del sexto y séptimo representan el afio de produccion de la camara: Por
ejemplo, 23" representa que el afio de produccion es 2023.

5. El octavo caracter representa el mes de produccion de la camara:

Cdédigo Mes

Ta9 Eneroa septiembre
A Octubre

B Noviembre

C Diciembre

6. Los caracteres del noveno a décimo son la version del hardware de la camara.

7. Los caracteres del undécimo a decimosexto son el codigo de produccion de la camara.
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