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1. BIENVENIDA

Introduccidn sobre el Producto y la Documentacion

El Perfilador Laser 3D de Mech-Eye (en adelante, “perfilador ldser”) es un perfilador ldser 3D
disefiado por Mech-Mind. Mediante Mech-Eye SDK o software de vision artificial de terceros,
puede obtener la imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos desde el
perfilador laser.

Esta documentacion proporciona el manual del usuario del software Mech-Eye SDK, el usuario del
manual de hardware de perfilador laser y el soporte como asistente de solucién de problemas.

+ Si desea descargar el manual del usuario del hardware y las especificaciones técnicas en
formato PDF, u obtener los modelos 3D de perfilador laser, planos de instalaciones,
(,7 informacién sobre accesorios, catélogos de productos, etc., visite la pagina web

Descargas de Mech-Mind.
w

+ Si se presenta cualquier problema mientras usa el perfilador laser, 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 conocimientos basicos sobre el perfilador laser, un tutorial
para los principiantes y comparacion entre diferentes modelos de perfilador laser.

Entre otros, Empezar por aqui proporciona conocimientos basicos sobre el perfilador laser,

disefiado para facilitar el uso y configuracion del perfilador laser. Si nunca ha usado un perfilador
laser, lea este capitulo primero.

Empezar por aqui
Este capitulo presenta como el perfilador laser escanea un objeto y genera datos:
Mecanismo de Escaneo del Perfilador Laser

Este capitulo presenta los métodos para activar la adquisicion de datos del perfilador laser e
integrarlo con el sistema:

Métodos para Activar la Adquisicion de Datos

Tutorial

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

Empezar a Usar el Perfilador Laser

Modelos de Perfilador Laser

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

Modelos de Perfilador Laser
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Manual del Usuario de Software
Mediante Mech-Eye SDK o software de visién artificial de terceros, puede conectar el perfilador

laser, adquirir datos y ajustar los parametros. Ademas, el perfilador laser es compatible con el
estandar GenlCam y proporciona una interfaz de programacion genérica de GenlCam.

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 del perfilador laser, 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 perfilador laser:
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 el perfilador laser y obtener datos:

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

Interfaz de GenlCam

Un software de vision artificial de terceros compatible con el estandar GenlCam (como HALCON)
puede controlar el perfilador laser 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

Materiales de Perfilador Laser

Los siguientes capitulos proporcionan el manual del usuario de hardware del perfilador laser:

« Serie LNX-8000
Si desea descargar el manual del usuario del hardware y las especificaciones técnicas en formato
PDF, u obtener los modelos 3D de perfilador laser, planos de instalaciones, informacién sobre

accesorios, catalogos de productos, etc,, visite la pagina web Descargas de Mech-Mind:

Descargar materiales de perfilador laser
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Solucién de Problemas y FAQs

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

+ 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 perfilador laser

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.
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2. Empezar a Usar el Perfilador Laser

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

Si nunca ha usado un perfilador laser, primero lea los siguientes capitulos para aprender las
informaciones basicas sobre el perfilador laser:

o + Aprenda como el perfilador laser escanea un objeto y genera datos: Mecanismo de
Escaneo del Perfilador Laser

- Aprenda los métodos para activar la adquisicion de datos del perfilador laser e integrarlo
con el sistema: Métodos para Activar la Adquisicion de Datos

Revisar el Contenido del Paquete

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

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

Se usa el sensor LNX-8030 como ejemplo en este tutorial. La lista de abajo se indica
solamente a titulo informativo. El Contenido del Paquete en el paquete puede ser diferente.

Sensor

Sensor

Cable de
conexion sensor-

controlador
CBL-H2C-5M-LU

Manual del User manual
Usuario
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Tornillos de  Tornillos de M5 Arandelas de  Bridas,  Llave hexagonal

M5 x 8, x 70, cantidad: @5, cantidad: cantidad: de 4 mm,
cantidad: 4 3 3 50 cantidad: 1
=
7 7 F _

© 0 O

Controlador

Tornillos de M5 x 8, Destornillador plano,
cantidad: 4 cantidad: 1

Revisar los Puertos y las Luces Indicadoras

El perfilador laser consta de un sensor y un controlador. Las siguientes secciones presentan
informacion sobre el sensor y el controlador del perfilador Iaser.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 5
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Sensor

Revise las funciones de cada parte del sensor de acuerdo con los diagramas de abajo.

” i
4)e o -
e ;I)“ [Ca—
Ol S A
N. .,
o Nombre Funcién
(1) Emisor laser Emite la luz Iaser.
@ Unidad fotosensible Recibe la luz laser reflejada por la superficie de
destino.
(3 Puerto del controlador Sirve para conectar el controlador.
Apagada: sin conexion a la red
@ Luzindicadora de LINK Verde intermitente: transmitiendo datos (2,5 Gbps)

Amarilla intermitente: transmitiendo datos
(10/100/1.000 Mbps)

o Apagada: luz laser no emitida
(® Luzindicadora de LASER ON _ .
Encendida: luz laser emitiéndose

o Apagada: sin conexion a la alimentacion
® Luzindicadora de POWER - B
Verde fija: tension normal

Orificio de montaje de dispositivo de Sirve para montar el dispositivo de sombreado en el
sombreado Sensor.

@

Controlador

Revise las funciones de cada parte y las luces indicadoras del controlador de acuerdo con los
diagramas de abajo.

@
-
| |
oy @
r Head
MEEH MIND
246810121416 18202224 2628303234 36 /ﬁ“u“““ﬂﬂ““““ ERR
00000000 (12900000000 20000000000 | S
EEEEEEEE [ o HEEEEEE AU |
90900999 9000000900
135 1M1315 1719 2123 2931333 73941434547 153555759
® ® @ ©
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Nombre

Puerto del sensor

Luz indicadora de RUN

Luz indicadora de PWR

Luz indicadora de ERR

Conector de
alimentacion

Conector de Sefal de
Entrada

Conector de Senal de
Salida

Conector de Sefal del
Codificador

Luz indicadora de red

Puerto Ethernet de
RJ45

Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

Funcion

Sirve para conectar el sensor.

Encendida: adquiriendo datos

Apagada: sin adquirir datos

Verde fija: tension normal

Apagada: tension anormal o no conectado a la alimentacion
Intermitente: mal funcionamiento

Apagada: funcionamiento normal

24\ entrada de CC de +24 V

0V:entradadeCCdeQV

PE: conecta a tierra

Para obtener mas informacion, consulte el Conector de sefal de
entrada.

Para obtener mas informacion, consulte la seccién Conector de
sefal de salida.

Sirve para conectar el codificador. Para obtener mas informacion,
consulte la seccion Conector de sefal del codificador.

Intermitente: transmitiendo datos

Fija: sin trasmision de datos

Sirve para conectar el conector de RJ45 del cable Ethernet.

Montar y Conectar

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 7
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Montar el Sensor

Antes de Montar el Controlador

Antes de montar el sensor, revise las siguientes precauciones:

- La forma del objeto de destino puede producir puntos ciegos en el rango de medicion. Evalue
el efecto de los puntos ciegos sobre el escaneo antes de montar el sensor. El laser de este

producto se emite casi en paralelo, por lo que no suele producir puntos ciegos.

gt
T

La zona sombreada representa el punto ciego Perfil obtenido

- Asegurese de que la luz laser reflejada por la superficie del objeto de destino no esté obstruida
y pueda llegar a la unidad fotosensible.

W%/ 0 T

+ Se produce la luz dispersa si la luz laser se refleja en los objetos alrededores, como la pared.
Evalle el efecto de luz dispersa sobre el escaneo antes de montar el sensor.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.
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- Para que el sensor disipe bien el calor, méntelo en una placa metalica que tenga una superficie
de al menos 200 centimetros cuadrados.

Montaje de Camara

Si la placa de montaje es demasiado gruesa, prepare tornillos de M5 con la longitud
apropiada. Prepare tuercas de M5y una llave de boca abierta apropiadas.

Al montar el perfilador laser, consulte la distancia de referencia del perfilador laser.

Método 1

Como se muestra a continuacion, coloque cuatro tornillos de M5 x 8, use la llave hexagonal de 4
mm para atornillar sin apretar en el orden especificado y, a continuacion, apriete completamente
todos los tornillos en el orden especificado.

Placa de montaje

Método 2

Como se muestra a continuacion, coloque las arandelas de ®5 y tornillos de M5 x 70 en el orden
especificado, y apriete las tuercas con la llave con boca abierta.

Montar el Controlador

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 9
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Antes de Montar el Controlador

+ Deje al menos un espacio de 50 mm por encima del controlador y a ambos lados. Deje al
menos un espacio de 90 mm frente al lateral donde se encuentran los puertos y conectores.

- Para controladores montados uno al lado del otro, deje al menos un espacio de 50 mm entre
ellos y por encima de ellos.

Montaje de Camara

Como se muestra a continuacion, coloque cuatro tornillos de M5 x 8, y apriete las tuercas con la
llave con boca abierta.

Conectar el Sensor y Controlador

Inserte el conector en angulo del cable de conexion de sensor-controlador en el puerto del
controlador en el sensor, e inserte el conector recto en el puerto del sensor en el controlador.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 10
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« Cable de conexidn
sensor-controlador

Sensor Controlador

1. Alinsertar los conectadores del cable de conexién de sensor-controlador, alinee la
protuberancia del conector con la muesca del puerto.

@Muesca Protuberancia

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.

o Sujete los cables adecuadamente para evitar dafiar los cables o conectores debido a la
tension.

Conectar el Controlador e IPC

Inserte un extremo del cable Ethernet del controlador en el puerto Ethernet RJ45 del controlador, y
el otro extremo en el puerto Ethernet RJ45 de la IPC.

AR~

W\VF\VF\W\W\W\V/‘\W\V—‘
== eEESe

o

IPC Controlador

Cable Ethernet del controlador
+ No use la base de expansion. De lo contrario, la conexion de red puede volverse inestable
é y la transmisién de datos puede fallar.

+ Use cables blindados de CAT5e o superiores.

Conectar el Controlador y la Fuente de Alimentacion en Carril DIN

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

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 11
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!

Cable de Fuente de Alimentacion Cable de alimentacion  Controlador
alimentacién CA en Carril DIN CC del controlador

+ Prepare el cable de alimentacion CA.

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

linea de tierra protegida (linea PE).

o + No se recomienda usar cables de alimentacion CC de mas de 30 metros. Ademas, se
recomienda un unico cable de alimentacion con conductores de al menos 15 AWG o de
un calibre mayor, con el fin de garantizar la adecuada conduccion de la corriente y el
voltaje.

Insertar Cable de Alimentacion CC en Conectador de Alimentacion en Controlador

1. Use el destornillador plano para aflojar los tornillos sobre los terminales de alimentacion.

2. Inserte los alambres en los terminales correspondientes. Inserte el alambre positivo en el
terminal de 24V, el alambre negativo en el terminal de 0 V y el de tierra en el terminal de PE(

®).

3. Use el destornillador plano para apretar los tornillos sobre los terminales de alimentacion. La
torsion de apriete recomendada es 0,2 N'm.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 12
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Insertar Cable de Alimentacién CC en Terminales en Fuente de Alimentacion en Carril DIN

1. Use el destornillador plano para aflojar los tornillos en los terminales.

2. Inserte el alambre positivo en uno de los terminales +V, el alambre negativo en uno de los
terminales -V y el de tierra en el terminal de tierra ().

3. Use el destornillador plano para apretar los tornillos en los terminales.

Insertar Cable de Alimentacién CC en Terminales de Entrada en Fuente de Alimentacién en
Carril DIN

1. Use el destornillador plano para aflojar los tornillos en los terminales de entrada.

2. Inserte el cable de fase en el terminal L, el cable neutral en el terminal N, y el de PE en el
terminal de tierra ().

3. Use el destornillador plano para apretar los tornillos en los terminales de entrada.

POO®

V-V+V+V
)PP | , , EXrEl
__/ Terminales de salida
] @ N L L
@
|
229
Terminales de
entrada
Incorrecto Correcto

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

+ La fuente de alimentacion 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.

é - La parte expuesta del cable de PE (sin aislamiento) debe ser lo méas corta posible.

+ Conecte la fuente de alimentacion en el Ultimo paso. Después de conectar la fuente de
alimentacion, la luz indicadora de PWR del controlar y la de POWER del sensor deben
estar en verde fija. De lo contrario, contacte con Mech-Mind.

+ Al conectar la alimentacion, si es necesario mover o cambiar el sensor, desconecte la
alimentacion antes de desconectar el sensor del controlador.

Conectar el Controlador y un Dispositivo Externo

Puede conectar dispositivos externos, como un PLC y un codificador, a los terminales
correspondientes del controlador, con el proposito de proporcionar las sefiales de disparo de
adquisicion de datos para el perfilador laser, o proporcionar las sefiales de estado de adquisicion

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 13
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de datos para un dispositivo externo.

Si es necesario conectar un dispositivo externo, consulte los Diagramas de Circuitos de Senales 'y
los Terminales de Senales para revisar las especificaciones y funciones de los terminales de
sefiales.

Al confirmar los puertos por conectar, siga los siguientes pasos para insertar los alambres a los
terminales correspondientes del controlador:

1. Seleccione el terminal donde inserte el alambre, y use el destornillador plano para presionar
hacia abajo el botén encima/abajo.

o La parte expuesta del alambra (sin descubrimiento) debe ser aproximadamente 1
o cm. Si la parte expuesta es demasiado corta, la conexion puede fallar.

o Silos hilos del cable estdn sueltos, juntelos e insértelos en el terminal.

3. Tire suavemente el alambre. El alambre no debe salir si esta correctamente insertado. Si el
alambre sale, inserte de nuevo.

No tire el alambre con fuerza. Hacer eso puede tirar del alambre de forma brusca y dafiar
la parte expuesta.

Si desea tirar del alambre, presione el botén encima/debajo del terminal con el destornillador plano
y tire del alambre.

El montaje y la conexion del hardware del perfilador laser ya han finalizado. Las siguientes
secciones describen como usar Mech-Eye Viewer para conectar el perfilador laser y adquirir datos.

Descargar e instalar la ultima version de Mech-Eye SDK
Descargue el paquete de instalacion de Mech-Eye SDK en el Area de Descargas de Mech-Mind.

Después de descomprimir el pagquete de instalacion, haga doble clic en el instalador para instalar
Mech-Eye SDK. Para obtener mas informacion sobre la descarga, instalacion, actualizacion y
desinstalacion de Mech-Eye SDK, consulte el capitulo Manual de Instalacion de Mech-Eye SDK.

Ajustar la Direccién IP

Antes de conectar el perfilador laser, asegurese de que las dos direcciones IP sean Unicas y estén

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 14
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en la misma subred.

« Direccion IP del perfilador laser

« Direccion IP del puerto de Ethernet de la computadora conectado al perfilador laser

Abajo estdn los ajustes predeterminados de la direccion IP del perfilador laser:

Método de Estatica
asignacion de
direcciones IP

Direccidn IP 192.168.23.203
Mdscara de 255.255.255.0
subred

Puerta de enlace 0.0.0.0

Siga los siguientes pasos para ajustar la direccion IP del perfilador laser:

1. Haga doble clic para abrir Mech-Eye Viewer.
2. Seleccione el perfilador laser por conectar, y haga clic en [@)

3. Ajuste la direccion IP del perfilador laser.

Conectar el Perfilador Laser

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

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

Adquirir Datos

El perfilador laser adquiere datos escaneando el objeto linea por linea. Se adquiere una imagen sin
procesar al escanear una linea. Un punto de extraccion representa datos extraidos de cada
columna de pixeles en la imagen sin procesar. El perfil esta compuesto por estos puntos de
extraccion. Al final, se adquieren la imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 15
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puntos combinando los perfiles.
Mech-Eye Viewer proporciona dos modos de adquisicion de datos:
- Modo de Perfil: Ajusta los parametro relevantes al perfil para obtener los perfiles que cumplan

los requisitos.

- Modo de Escaneo: Ajusta los parametro relevantes a las imagenes y nube de puntos para
obtener la imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos que cumplan los
requisitos.

Escenario de Ejemplo

El siguiente contenido se basa en el siguiente escenario de ejemplo:

- La adquisicion de datos se activa por Mech-Eye Viewer.
- El escaneo de cada linea se activa por el codificador.
- El objeto de destino se mueve en una direccion relativa al perfilador laser.

- El objeto de destino es un bloque de metal con dimensiones aproximadas de 80 x 35 x 8 mm.

Obtener el Perfil

Siga los siguientes pasos para obtener los perfil que cumplan los requisitos:

1. Haga clic en |2} para adquirir la imagen sin procesar de una vez.

2. Haga clic en los tipos de datos debajo del botén adquirir para cambiar entre la imagen sin
procesary el perfil.

o Imagen sin procesar: Sirve para ajustar el brillo de la linea laser.
o Perfil: Sirve para revisar el efecto de extraccion del perfil, como huecos del perfil.

3. Revise si el brillo de la linea laser en la imagen sin procesar cumple el requisito: El valor de
escala de grises del centro de la linea laser debe estar en el rango de 200 a 255.

Demasiado
oscura

Adecuada e
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Demasiado
brillante
Puede ver el valor de escala de grises donde esta el cursor en la parte inferior derecha de
o la imagen sin procesar. Si no se visualiza, marque la opcion de Caja de Informacion de

Imagen en el menu Ver.

4. Si el brillo de la linea laser no cumple el requisito, ajuste los siguientes parametros en la
pestafa de Parametros ubicada a la derecha.

El bloque de metal es objeto de una sola textura. Entonces, seleccione Fija para el parametro
Modo de Exposicion en la categoria de Ajustes de Brillo. Ahora, al ajustar el parametro
Tiempo de Exposicidén, se modificara el brillo de la linea laser en la imagen sin procesar.
a. Ajuste el parametro Tiempo de Exposicion de acuerdo con el brillo de la linea laser.
= Silalinea laser es demasiado oscura, aumente el parametro Tiempo de Exposicion.
= Silalinea laser es demasiado brillante, reduzca el parametro Tiempo de Exposicion.
b. Adquiera de nuevo la imagen sin procesar para revisar el brillos de la linea laser. En caso
necesario, siga ajustando el parametro hasta que el perfil cumpla el requisito.

Si el objeto de destino tiene varias texturas o colores, use el modo de exposicion
HDR. Para obtener méds informacion, consulte la seccion Modo de Exposicion.

5. Haga clic en Perfil debajo del botdn adquirir para revisar la calidad del perfil.

El perfil debe ser completo y no presentar huecos.

Perfil completo

Perfil
incompleto
Si el perfil no cumple el requisito, siga ajustando el brillo de la linea laser en la imagen sin
procesar.

Obtener Imagen de Intensidad, Mapa de Profundidad y Nube de Puntos

El perfil obtenido en el modo de perfil es la base para generar la imagen de intensidad, el mapa de
profundidad y la nube de puntos.
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Al asegurarse de que el perfil cumple el requisito, siga los siguientes pasos para obtener la imagen
de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos.

1. Haga clic en el botén [ Modo de Escaneo] ubicado en la parte superior derecha para cambiar
al modo de escaneo.

2. Ajuste los parametros relativos al disparo del escaneo segun la escenario real:

o Cuando la adquisicion se activa por Mech-Eye Viewer, cambie el parametro Fuente de
Disparo de Adquisicidn de Datos en la categoria de Ajustes de Disparo a Software.

o Cuando el escaneo de cada linea se activa por el codificador, cambie el parametro Fuente
de Disparo de Adquisicion de Datos en la categoria de Ajustes de Disparo a Codificador.

o Cuando el objeto de destino se mueve en una direccion relativa al perfilador laser, cambie
el parametro Direccion de Disparo a Canal A adelante o Canal B adelante de acuerdo con
las sefiales reales de salida del codificador.

3. Haga clic en g} El perfilador laser completara la ronda actual de adquisicion de datos segun
el valor establecido del parametro Numero de Linea de Escaneo, y generara la imagen de
intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos.

4. Haga clic en los tipos de datos debajo del botdon adquirir para ver la imagen de intensidad, 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.

5. Revise la calidad de los datos.

En laimagen de intensidad, la mapa de profundidad y la nube de puntos, los datos
correspondientes al objeto de destino deben ser completos. Consulte la siguiente tabla que
proporciona ejemplos de datos de buena calidad.

Imagen de intensidad Mapa de profundidad Nube de puntos

(C] ®

.
3
.
o jeesccece

®

seccces

®

(G]

Ajustar los Parametros

Si los datos obtenidos no son completos, consulte el siguiente ejemplo y ajuste el parametro
Numero de Linea de Escaneo en la categoria de Ajustes de escanear:

1. Ajuste el parametro Numero de Linea de Escaneo a 2.000 y adquiera datos de nuevo. Revise
la imagen de intensidad. El bloque de metal en la imagen de intensidad no es completo.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 18



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

® ()
® ®
o )
9 ®
@ ®
L 4 ®
@ ®
o0 20900860
° .
Y =

2. Segun las proporciones del blogue de metal escaneado, estime y ajuste el valor del parametro
Numero de Linea de Escaneo a 6.000, y adquiera datos de nuevo. Revise la imagen de
intensidad. Ahora, el bloque de metal en la imagen de intensidad es completo.
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En este escenario no se tiene en cuenta la relacion de aspecto del objeto de destino en los
datos escaneados. Si es necesario garantizar que la relacion de aspecto del objeto de destino
en los datos escaneados corresponda al del objeto de destino real, es necesario ajustar los
parametros Modo de Numero de Sefial de Disparo e Intervalo de Disparo.

Usar Datos

Puede guardar la imagen de intensidad, 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 Tutorial del Sistema de Vision para aprender a crear
un sistema de vision completo que incluya Mech-Vision.

+ Use los datos en software de vision artificial de terceros: Puede transmitir los datos adquiridos
por el perfilador laser a software de terceros mediante Mech-Eye API o puerto de GenlCam.
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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
2.3.2.

Mech-Eye Viewer

Ajustar los Parametros de un Dispositivo Virtual

En Mech-Eye Viewer 2.3.2, puede ajustar el parametro Resoluciones de Eje Y de un dispositivo
virtual.

Problemas Resueltos
En Mech-Eye SDK 2.3.2, se han resuelto los siguientes problemas:

- En el modo de escaneo, al usar el método de Software + Tasa fija para activar la adquisicion
de datos, ocasionalmente se produjo un fallo en la adquisicion.

- Al ajustar el parametro Fuente de Disparo de Escaneo de Linea a Codificador e iniciar la
adquisicion de datos sin conectar un codificador, no se podia realizar acciones en la interfaz
antes de que haya transcurrido el tiempo establecido en el parametro Periodo de Tiempo
Agotado.

- Con una resolucion de 1980 x 1080 y una escala de 125%, al maximizar la interfaz del software
primero y luego hacer clic en el botdn restablecer, la interfaz superd las dimensiones de la
pantalla.

+ Con una resolucion de 1280 x 800 y una escala de 100%, la ventana de Herramienta de
Medicidn super¢ las dimensiones de la pantalla.

Mech-Eye API

Problemas Resueltos

En Mech-Eye SDK 2.3.2, se han resuelto los siguientes problemas:

- Al usar varios clientes al mismo tiempo (Mech-Vision incluido), cuando el perfilador laser habia
iniciado la adquisicion de datos segun un comando de un cliente, el otro cliente no podia
registrar la llamada de funcion con éxito. Cuando el perfilador laser terminara la adquisicion, el
otro cliente podia registrar la llamada de funcién con éxito, pero no podia obtener los datos
adquiridos.

Al ajustar el parametro LineScanTriggerSource a Encoder e iniciar la adquisicion de datos sin
conectar un codificador, el programa del cliente se bloqueaba después de llamar al método

StopAcquisition( ), antes de que haya transcurrido el tiempo establecido en el parametro
TimeoutPeriod.

-+ En el modo de escaneo, al usar el método de Software + Tasa fija para activar la adquisicion
de datos, ocasionalmente se produjo un fallo en la adquisicion.

- Al usar los programas de ejemplo de VisionPro para adquirir datos, el rango de medicion en el
eje Z que servia para calcular la resolucion del eje Z no coincidio al rango real, por lo tanto se
eliminaban partes de los datos de profundidad.
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Interfaz de GenlCam

Problemas Resueltos

En Mech-Eye SDK 2.3.2, se han resuelto los siguientes problemas:
-+ En el modo de escaneo, al usar el método de Software + Tasa fija para activar la adquisicion
de datos, ocasionalmente se produjo un fallo en la adquisicion.

- Al ajustar el parémetro Height (NUmero de Linea de Escaneo) a un valor mayor que 3400, se
mostré un error de Image acquisition: timeout (cédigo: 5322).

- Las nubes de puntos obtenidas mediante HALCON se distorsionaban, y no coincidian con las
obtenidas en Mech-Eye Viewer.

Notas de las Versiones Historicas

+ 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 10 o 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 2.3.2.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.

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 opcién de Afadir a RUTA (Variable de Entorno).

o o Se recomienda 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-
XX X.

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

7. Enlaventana 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.

Actualizar Mech-Eye SDK

Siga los siguientes pasos para actualizar Mech-Eye SDK:

1.

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

2. Enlaventana de Actualizar, haga clic en el boton [ Actualizar y conservar versiones
histéricas] 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 botdn [ 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 Instalacion

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

3. Enla ventana 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 SDK y seleccione Desinstalar. Se ejecutara el asistente de
instalacion de Mech-Eye SDK.

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

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

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

Reparar Mech-Eye SDK

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 x.x.x.exe para ejecutar el asistente de instalacion
de Mech-Eye SDK.

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

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

1. Haga doble clic en Mech-Eye SDK Installer x.x.x.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 bloquea.

Posibles motivos:

Espacio insuficiente en el disco del sistema.

Procedimientos:

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 tamafo 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 instalacion.

Posibles motivos:
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- 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.
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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 del perfilador Iaser y adquirir la imagen de
intensidad, 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 el perfilador laser mediante Mech-Eye API.

Introduccién sobre la interfaz de usuario.

Interfaz de Usuario

Instrucciones para conectar el perfilador Iaser, adquirir los datos y ajustar los parametros.

Manual de Instrucciones

Informaciones detalladas sobre los pardmetros.

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 los perfiladores laser disponibles y su informacion correspondiente, y
ajustar la direccion IP de perfilador laser y conectar el perfilador laser.

Coloque el cursor sobre J@ haga clic en Perfilador Laser para ver las soluciones de problemas de
conexion.

Una vez conectado el perfilador laser 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, cambiar el modo
de adquisicion de datos, adquirir y guardar datos, desconectar el dispositivo y ver los registros.

3. Panel de visualizacion de datos: Se visualiza los datos adquiridos desde el perfilador laser.

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. Estado: Se visualiza el estado de ejecucion del perfilador laser, haga clic en el botén [ Anterior |
o0 el [ Proximo] para cambiar los registros.

Menu

El menu incluye Archivo, Herramientas, Ver, Ayuda y cambio de usuario.
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Menu Opcidén Descripcion
Guardar el Archivo del Guarda el archivo del dispositivo virtual (mraw) para las
Archi Dispositivo Virtual consultas posteriores, soluciones de problemas y andlisis.
rchivo
Cargar Archivo de Carga el archivo del dispositivo virtual guardado (.mraw)
Dispositivo Virtual para ver los parametros al guardar el dispositivo virtual.
Marco de Referencia Define un marco de referencia personalizado para visualizar
Herrami Personalizado mapa de profundidad y nube de puntos.
entas Mide las distancias entre puntos, punto y linea y diferencia

Herramienta de Medicion )
de altura en los perfiles.
Marca para visualizar las herramientas. No esta marcada

Herramientas oor defecto.

Marca para visualizar la caja de informacion de imagen en

Caja de Informacion de imagen sin procesar y mapa de profundidad. Esta marcada

Imagen por defecto.
Ver . , ; . .
Botén de Exhibir Nube de Marca para wsuah;ar el botdén [Reproducw] en el visor de ,
nube de puntos, y sirve para Exhibir nube de puntos. No esta
Puntos
marcada por defecto.
Descripcion de Marca para visualizar la Descripcion de Pardmetro en la
parametro pestafia de Pardmetros. Estda marcada por defecto.
Sobre Consulta la version del software.
- Abre las notas de la version de Mech-Eye SDK en su
Notas de la Version
Ayuda navegador.
Manual del Usuario Abre el Manual del Usuario en su navegador.
Comunidad en Linea Abre la comunidad en linea de Mech-Mind en su navegador.
. Cambia idioma del software. El cambio se aplicara después
Opciones S
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
+ Cambiar el Modo de Adquirir Datos
+ Adquirir Datos

+ Guardar los Datos Adquiridos

+ Ver registros

- Desconectar el perfilador laser
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Panel de Visualizacion de Datos

Se visualizan los datos generados por el perfilador laser. Puede alternar entre diferentes tipos de
datos.

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

default

Guardar Restablecer Importar Exportar

Nombre de Parametro

—
———

X

Descripcion de Parametro

Parametro de APl D
Rango devalor [N
Valor
predeterminado e
Visibilidad [ ]
Tipo dedatos [
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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: Consulte 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 del perfilador laser y tiempo de completar la adquisicion

+ Temperatura de CPU: temperatura de CPU del controlador

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 el
perfilador laser, adquirir datos, ver los datos, ajustar los parametros y guardar los datos.

Instrucciones para ajustar direccion IP del perfilador laser, conectar el perfilador laser y ajustar
un nombre personalizado de perfilador laser.

Ajustar la Direccion IP del Perfilador Laser y Conectar el Perfilador Laser

Instrucciones para adquirir y ver los datos.

Adquirir y Revisar Datos

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

Ajustar los Parametros

Instrucciones para guardar los datos obtenidos.

Guardar datos

Informacion sobre exportar registros en el caso de que tenga problema con el software.
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Gestionar los Registros

5.2.1. Ajustar la Direccion IP del Perfilador Laser y Conectar el Perfilador Laser

Para garantizar una conexion exitosa entre Mech-Eye Viewer y el perfilador laser, asegurese de
que las dos direcciones IP siguientes sean Unicas y estén en la misma subred.

+ Ladireccion IP del perfilador laser

+ La direccion IP del puerto Ethernet de la computadora conectado al perfilador laser
Después de ajustar la direccion IP, puede conectar el perfilador laser. Tras la conexion, puede
ajustar un nombre personalizado para el perfilador laser para distinguir facilmente diferentes
dispositivos.

Si el perfilador laser por conectar no aparece en Mech-Eye Viewer, consulte el capitulo No se
Puede Encontrar el Perfilador Laser en Mech-Eye SDK.

Ajustar la Direccion IP del Perfilador Laser

Puede ajustar una direccion IP estatica para el perfilador Iaser o una dinamica, que se asigna
automaticamente.

Abajo estdn los ajustes predeterminados de la direccion IP del perfilador laser:

Si usa varios perfiladores laser al mismo tiempo, debe modificar primero su direccion IP. De
lo contrario, puede causar problemas como desconexion.
Método de Estatica

asignacion de
direcciones IP

Direccién IP 192.168.23.203
Maéscara de 255.255.255.0
subred

Puerta de enlace 0.0.0.0

Ajustar la Direccion IP Estatica

(i ) Apunte la direccion IP ajustada del perfilador laser para referencia futura.
Siga los siguientes pasos para ajustar una direccion IP estatica para el perfilador laser:

1. Abra Mech-Eye Viewer, seleccione la tarjeta de informacion del perfilador l&dser por conectar, y
haga clic en [@] ubicado en la parte superior derecha para abrir la ventana de Configuracién 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 el perfilador laser y mascara de
subred.

o Ladireccioén IP debe ser Unica.

o o En Configuracién de IP de Computadora se muestra la direccion IP y méscara de
subred del puerto Ethernet conectado al perfilador laser de la computadora.
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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 el perfilador laser:

1. Abra Mech-Eye Viewer, seleccione la tarjeta de informacion del perfilador laser 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 [ Aplicar].

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

Conectar el Perfilador Laser

Cuando en la tarjeta de informacion del perfilador laser se muestra el botén [ Conectar ], haga clic
en este boton para conectar el perfilador laser.

La primera vez que conecte el perfilador laser, es necesario esperar unos minutos hasta que
el perfilador Iaser 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 el perfilador laser de nuevo.

Informaciones Descripcion

Botoén[ Actualiz Es necesario hacer clic en este boton para actualizar el software o la version del
ar] firmware del perfilador laser.

El perfilador laser ya esta conectado por un cliente de GenlCam u otra
Conectado computadora. Desconecte el perfilador |aser 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.
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Ajustar un Nombre Personalizado

El nombre personalizado del perfilador laser 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 el perfilador laser, 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.

o * No se puede usar los siguientes signo: \ /, : * 2?2 " <, > |,

+ Haga clic en el nombre personalizado de nuevo para modificarlo.

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

5.2.2. Adquirir y Revisar Datos

Tras una conexion exitosa del perfilador laser, se visualiza la siguiente interfaz, en la cual puede
cambiar el modo de adquirir datos, adquirir y revisar los datos.

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

Cambiar el Modo de Adquirir Datos

Haga clic en los botones correspondientes para cambiar el modo de adquirir datos:

+ Modo de Perfil: Sirve para adquirir la imagen sin procesary el perfil, y ajustar los parametros
relativos a estos datos.

- Modo de Escaneo: Sirve para adquirir la imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la
nube de puntos, y ajustar los parametros relativos a estos datos.

o Lea primero el capitulo Mecanismo de Escaneo del Perfilador Léser para conocer el
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mecanismo de escaneo del perfilador laser.

Adquirir Datos

Puede activar la adquisicion de datos mediante el boton [g] o g} en el panel de adquisicion de
datos. Las funciones de dichos botones varian segun el modo de adquisicion de datos.

Modo de Perfil
En el modo de perfil, haga clic en dichos botones para adquirir la imagen sin procesar y el perfil.

* IEJ: Haga clic en este botdn para adquirir una imagen sin procesar y un perfil.

+ [IE¥: Haga clic en este boton para adquirir imagenes sin procesar y perfiles de manera continua
a intervalos de tiempo predeterminados. Al activar la adquisicion, este boton se cambiar a |8}
haga otro clic para terminar la adquisicion de datos.

Modo de Escaneo

En el modo de escaneo,la funcion de dichos botones varia seguin el modo de disparo de
adquisicion de datos.

la Adquisicion de Datos para conocer los métodos de disparo de adquisicion de datos del

o Lea los capitulos Métodos para Activar la Adquisicion de Datos y Flujo de Trabajo de Activar
perfilador Iaser.

* Externo:
o X No esta disponible.

o [EX Sirve para que el perfilador laser entre en el estado de listo para la adquisicion. Una
vez en el estado de listo para la adquisicion, el perfilador laser puede responder a las
sefiales de entrada externa.

+ Software:

o [EEJ: Sirve para que el perfilador Iaser entre en el estado de listo para la adquisicion e inicie
una ronda de adquisicion de datos. Al activar la adquisicion, este boton se cambiar a @)
haga otro clic para terminar la actual adquisicion de datos.

o [EX Sirve para que el perfilador laser entre en el estado de listo para la adquisicion e inicie
varias rondas de adquisicion de datos. Al activar la adquisicion, este boton se cambiar a
) haga otro clic para terminar la adquisicion de datos.

Cambiar el Tipo de Datos

Los datos generados por el perfilador laser y enviados a Mech-Eye Viewer tienen varios tipos de
datos. Haga clic en el botén de tipo de datos para revisar los datos de tipo correspondiente.

Tipo de Datos en Modo de Perfil

En el modo de perfil puede revisar datos de tipos de Imagen sin Procesar y Perfil.
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Tipo de Datos Descripcion Ejemplo

Sirve para revisar el brillo del
las lineas laser y su
posicion.

Imagen sin
procesar

Sirve para revisar el efecto
Perfil de extraccion del perfil,
como huecos del perfil.

Informacién sobre la Imagen sin Procesar
Abajo estd la imagen sin procesar adquirida en el modo de perfil. Entre otros:

- La linea blanca es linea laser.

- La linea compuesta por puntos azules es el perfil extraido. Cada punto azul es un punto de
extraccion, que representa datos extraidos de cada columna de pixeles en la imagen sin
procesar, ellos conforman el perfil.

Tipo de Datos en el Modo de Escaneo

En el modo de perfil puede revisar datos de tipos de Imagen de Intensidad, Mapa de Profundidad
y Nube de Puntos.

Tipo de Datos Descripcion Ejemplo

: o
Mapa de Unaimagen 2D que refleja .
. ) el grado de reflexion de la ®
intensidad

superficie del objeto

©
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Tipo de Datos Descripcion Ejemplo

®

Una imagen 2D que
Mapa de contiene datos de
profundidad profundidad de la superficie .
del objeto

(G]

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

Nube de puntos

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.

Ajustar la Visualizacion de Imagen sin Procesar

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

- Mover: Cuando el mapa de profundidad estd acercada, mantenga pulsado el boton izquierdo
del raton y arrastre para mover la imagen sin procesar.

- Restablecer tamafio: Haga clic derecho y seleccione Restablecer Ver para ajustar la imagen
sin procesar al tamafio adecuado para la ventana.

Revisar el valor de escala de grises: Puede revisar el valor de escala de grises donde esta el
cursor en la caja de informacion de imagen, ubicado en la parte inferior derecha de la imagen
sin procesar.

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

Ajustar la Visualizacion del Perfil

En el visor de perfil, puede realizar las siguientes acciones:

+ Acercar/Alejar: Cuando el cursor esta en el perfil, desplace la rueda del raton para acercar o
alejar el perfil.

+ Mover: Cuando el perfil esta acercado, mantenga pulsado el botén izquierdo del raton y
arrastre para mover el perfil.

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

Ajustar la Visualizacion de Imagen de Intensidad

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

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

- Restablecer tamafio: Haga clic derecho y seleccione Restablecer Ver para ajustar la imagen
de intensidad al tamafio adecuado para la ventana.

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

o La posicion del pixel de la esquina 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 Ver.

Ajustar la Visualizaciéon de Mapa de Profundidad

En el visor de mapa de profundidad, puede realizar las siguientes acciones:
- 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 estd acercado, mantenga pulsado el botén izquierdo
del raton 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 posicion 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) del perfilador laser, en
la caja de informacién de imagen, ubicado en la parte inferior derecha del mapa de
profundidad.

o La posicién del pixel de la esquina 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 Ver.

- 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 seccién Ajustar la Visualizacion de Datos de Profundidad.

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 botdn izquierdo del ratdn y arrastre para rotar la
nube de puntos.

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

- Trasladar: Mantenga pulsada la rueda del ratén y arrastre para trasladar la nube de puntos.

- Restablecer Ver:
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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.

+ 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.

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 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 del perfilador laser.

- 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 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.
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Opciodn Descripcion Ejemplo

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.

Opciodn Descripcion Ejemplo

. Se visualiza la nube de puntos en -
Sin textura )
blanco y sin textura. 7

Se visualiza la nube de puntos con

Con textura textura con imagen de intensidad.

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.
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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 simultaneamente al mapa de
profundidad y la nube de puntos.

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

1. Modifique el rango de datos de profundidad por visualizar: Ajuste el valor minimo y valor
maximo en ambos extremos del control deslizante. No se visualizan los datos de profundidad
fuera de este rango.

2. Revise la profundidad aproximada: En el mapa de profundidad, coloque 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 ubicada 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.

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 botdn [ Restablecer ], ubicado en su superior derecha.

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 la Nube de Puntos:
1. Marque la opcion de Botdn de Exhibir Nube de Puntos en el menu Ver, para que se visualice el

botdn [ Reproducir ] en la parte superior derecha del visor de nube de puntos.

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

3. En el proceso de la exhibicion, el boton [ 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

La imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos generados desde el
perfilador laser estan compuestos por varios perfiles. La calidad del perfil determina la calidad de
la imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos. Por lo tanto, al ajustar los
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parametros, es necesario ajustar primero los parametros que afectan la calidad del perfil, y luego
los que afectan la calidad de la imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos.

Lea primero el capitulo Mecanismo de Escaneo del Perfilador Laser para conocer el
mecanismo de escaneo del perfilador laser.

Los parametros en Mech-Eye Viewer incluyen dos partes:

- Pardmetros en el modo de perfil: Afectan la calidad del perfil.

+ Parametros en el modo de escaneo: Solo afectan la calidad de la imagen de intensidad, el
mapa de profundidad y la nube de puntos.

Este capitulo presenta las acciones relativas a los parametros, como el flujo de trabajo general de

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 necesita 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:
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( Comenzar )

Crear o
seleccionar grupo
de parametros

Cambiar al modo
de perfil

Adquirir datos y
ajustar parametros

¢ Perfil cumple
requisitos?

Si
+

Cambiar al modo
No
de escaneo

Adquirir datosy |,
ajustar parametros

harametros en
modo de escaneo
soluciona el
problema?

;Datos cumplen
requisitos?

No

Si

l

Guardar en grupo
de parametros

( Terminar )

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

2. Haga clic en el botéon [ Modo de Perfil ] ubicado en la parte superior derecha de la interfaz para
cambiar al modo de perfil.
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3. Adquiera datos, revise la calidad de datos y ajuste los parametros.

4. Haga clic en el boton [ Modo de Escaneo ] ubicado en la parte superior derecha de la interfaz
para cambiar al modo de escaneo.

5. Segun la combinacion de métodos de disparo en uso, ajuste los parametros correspondientes.

6. Adquiera datos, revise la calidad de datos y ajuste los parametros.

7. Haga clic en el botén [ Guardar | ubicado en la parte superior de la pestafia de parametro hasta
que la calidad de datos cumpla los requisitos.

+ Sino puede lograr que la calidad de datos cumpla los requisitos al ajustar los
o parametros en el modo de escaneo, ajuste los parametros en el modo de perfil de nuevo.

- Sila calidad de los datos aun no es satisfactoria, 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 boton
[ Aceptar].

(i ) 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 seccién de Grupo de Pardmetros, haga clic en el boton [ Guardar ] o use el atajo del
teclado Ctrl + S para guardar los valores modificados en el grupo de parametros actualmente
seleccionado.

sido guardado en el grupo de parametros. Al desconectar el perfilador laser de la

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

(i ) No se pueden eliminar los grupos de parametros de default.

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].

(i ] El nombre del grupo de parametros no puede tener mds que 32 caracteres.

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

(i ] No se pueden renombrar los grupos de parametros de default.

Exportar Todos los Grupos de Parametros

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

1. Haga clic en el botodn [ Exportar] en la seccién de Grupo de Pardmetro, seleccione la ruta del
archivo, y haga clic en el boton [ Guardar].

2. Se visualizara 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 el perfilador laser actual. Siga los siguientes pasos para importarlos:

1. Haga clic en el botdn [ 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 Pardmetros

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
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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
modificarla.

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

- El nivel Experto abarca todos los paréametros del nivel Principiante y ofrece mas parametros.

- El nivel Maestro abarca todos los parametros del nivel Experto y ofrece mas parametros.
Normalmente, basta con ajustar los parametros en el nivel Principiante para cubrir las demandas.
Sila calidad de los datos aun no es satisfactoria, puede ajustar los parametros en el nivel Experto.

En casos particulares, necesita ajustar los parametros en el nivel Maestro para cubrir 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 Ver.

5.2.3.1. Modo de Perfil

Este capitulo describe como ajustar los parametro en el modo de perfil para obtener los perfiles
que cumplan los requisitos.

;] Antes de leer este capitulo, lea primero el capitulo Ajustar los Parametros.

Revisar la Calidad de los Datos

Revise la calidad de los datos en funcion de los siguientes requisitos. Si la calidad de datos no es
satisfactoria, siga las instrucciones de la proxima seccion para ajustar los parametros.

+ Imagen sin Procesar: El valor de escala de grises del centro de la linea laser debe estar en el
rango de 200 a 255.

la imagen sin procesar. Si no se visualiza, marque la opcion de Caja de Informacion de

o Puede ver el valor de escala de grises donde esta el cursor en la parte inferior derecha de
Imagen en el menu Ver.
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Demasiado
oscura

Adecuada

Demasiado
brillante

. Perfil:

o El perfil debe ser completo y no presentar huecos.

Perfil completo

Perfil
incompleto

o Eldngulo de inclinacion del perfil y la diferencia de altura entre dos puntos del perfil
coinciden con la situacion real.

Perfil que cumple los requisitos

Perfil cuyo angulo de inclinacién no
coincide con la situacion real

Perfil cuya diferencia de altura entre dos
puntos no coincide con la situacion real
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Ajustar los Parametros en el Modo de Perfil

Siga el siguiente flujo para ajustar los parametros en el modo de perfil. Después de ajustar los
parametros, adquiera de nuevo los datos para revisar si la calidad de datos se ha mejorado.

1. (Opcional) Si el angulo de inclinacién del perfil, o la diferencia de altura entre dos puntos en el
perfil no coinciden con la situacion real, realice la Correccion de Inclinacion y Correccion de
Altura.

2. Seleccione el Modo de Exposicion segun las caracteristicas del objeto de destino.

3. Ajuste el brillo de la linea laser:

. Aumente el Tiempo de Exposicion.
Silalinea laser es

; . Aumente la Ganancia Analdgica.
demasiado oscura

. Reduzca el Tiempo de Exposicion.
Silalinea laser es

demasiado brillante

1
2
3. Aumente la Ganancia Digital o Potencia Laser.
1
2. Reduzca la Ganancia Analogica.

3

. Reduzca la Ganancia Digital o Potencia Laser.

4. Establezca una ROl en direccion Z para reducir la cantidad de datos por procesar y aumentar
la tasa maxima de escaneo.

5. (Opcional) Si hay datos innecesarios en un lugar fijo, como ruido y lineas laser producidas por
la reflexion difusa, use la Mascara para excluir dichos datos.

6. Ajuste los parametros que afectan el resultado de extraccion del perfil:
o Ajuste la Anchura Min. de Linea Laser y Anchura Max. de Linea Laser para retirar las
columnas de pixel cuyas anchuras no cumplan los requisitos.

o Siexisten varios perfiles, ajuste la Seleccion de Puntos de Extraccion segun la situacion
real.

Si el resultado de la extraccion aun no cumple los requisitos, cambie la visibilidad a Experto y
ajuste los siguientes parametros:
o Ajuste el Valor Min. de Escala de Grises para retirar los puntos demasiado oscuros en la
imagen sin procesar.

o Siexisten varias lineas laser, ajuste la Nitidez Minima para excluir las lineas laser oscuras 'y
borrosas producidas por la luz dispersa y la reflexion difusa.

o Seleccione la ubicacion donde se realizara la extraccion del perfil en cada linea laser
mediante la Seleccion de Borde.

7. Ajuste los parametros que afectan el procesamiento del perfil:

o Use el Filtro para reducir el ruido o suavizar el perfil.
o Use el Relleno de Hueco para rellenar los huevos del perfil.

o Ajuste la calidad del perfil del borde del objeto mediante la Preservacion de Bordes en
Relleno de Huecos
Si el resultado del procesamiento aun no cumple los requisitos, cambie la visibilidad a Experto
y ajuste los siguientes parametros:

o Seleccione los puntos por preservar durante el proceso de re-muestreo mediante el Re--
muestreo.
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o Ajuste la calidad del perfil del borde del objeto mediante la Preservacion de Bordes en Re-
muestreo.

+ Al ajustar los parametros, puede consultar la Descripcion de parametro ubicada en la
o parte inferior de la pestafia de Pardmetros.

+ Para obtener descripciones detalladas de cada parametro, consulte los Parametros en el
Modo de Perfil.

5.2.3.2. Modo de Escaneo

Este capitulo describe como ajustar los parametro en el modo de escaneo para obtener la imagen
de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos que cumplan los requisitos.

(i ) Antes de leer este capitulo, lea primero el capitulo Ajustar los Parametros.

Revisar la Calidad de los Datos

Revise la calidad de los datos en funcién de los siguientes requisitos. Si la calidad de datos no es
satisfactoria, siga las instrucciones de la proxima seccion para ajustar los parametros.

Imagen de intensidad, mapa de profundidad y nube de puntos: Los datos necesarios deben estar
completos. En la siguiente figura se toma la nube de puntos como ejemplo.

Datos completos Datos incompletos

Ajustar los Parametros en el Modo de Escaneo

Siga el siguiente flujo para ajustar los parametros en el modo de escaneo. Después de ajustar los
parametros, adquiera de nuevo los datos para revisar si la calidad de datos se ha mejorado.

escaneo, consulte los capitulos Métodos para Activar la Adquisicion de Datos y Flujo de

o Para obtener los métodos de activar la adquisicion de datos del perfilador laser en el modo de
Trabajo de Activar la Adquisicion de Datos.

1. Ajuste la tasa de activar el escaneo:

El escaneo se activa por el Ajuste el Modo de Numero de Sefial de Disparo e Intervalo
codificador de Disparo.

El escaneo se activa a tasa fija  Ajuste la Tasa de Disparo.

2. Ajuste los parametro en la categoria de Ajustes de escanear.
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o Ajuste la altura de imagen de intensidad/mapa de profundidad mediante los ajustes de
Numero de Linea de Escaneo.

o Ajuste el brillo de la imagen de intensidad mediante el Ajuste de Brillo.
o Establezca el Periodo de Tiempo Agotado de recepcion de datos.
3. (Opcional) Ajuste la Resoluciones de Nube de Puntos para cambiar la relacion de aspecto.

4. Sila calidad de laimagen de intensidad, el mapa de profundidad o la nube de puntos no es
estable,puede cambiar la visibilidad a Experto y ajuste el Retraso de Exposicion.

- Al qjustar los parametros, puede consultar la Descripcion de parametro ubicada en la
o parte inferior de la pestafia de Pardmetros.

+ Para obtener descripciones detalladas de cada parametro, consulte los Parametros en el
Modo de Escaneo.

5.2.4. Guardar datos

Puede guardar la imagen de intensidad, 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 de intensidad, mapa de profundidad y nube de
puntos generados adquiridos.

(5 ] No se puede guardar la imagen sin procesar y el perfil en el modo de perfil.

Instrucciones

Siga los siguientes pasos para guardar los datos adquiridos:
1. Hagaclicen 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.

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 boton [ Guardar], se visualizara una ventana emergente de 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 de intensidad: Puede guardar como formato PNG (.png) o JPEG (jpg).
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- 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 los datos adquiridos previamente, lo que ayuda al
Soporte Técnico a identificar la causa de un problema. Siga los siguientes pasos para guardar el
dispositivo virtual:

1. Adquiera Datos.

2. Haga clic en el Archivo » Guardar Archivo del Dispositivo Virtual en el menu.
(i ) El archivo del dispositivo virtual se guarda en formato MRAW.

Puede abrir el dispositivo virtual en Mech-Eye Viewer y ajustar el parametro Resoluciones de Eje V.

Para abrir un dispositivo virtual, haga clic en Archivo » Cargar Archivo de Dispositivo Virtual en el
menu.

+ Solo puede usar el dispositivo virtual en el modo de escaneo.
o « Al usar el dispositivo virtual, puede cambiar la Visibilidad del paréametro.

+ Al usar un dispositivo virtual, también puede guardar la imagen de intensidad, el mapa de
profundidad y la nube de puntos.

5.2.5. Gestionar los Registros

Si se encuentran problemas al usar el perfilador laser, exporte registros y envielos al Soporte
Técnico para facilitar la solucion de problemas.

Ver registros

Siga los siguientes pasos para ver los registros:

1. Haga clic en el botdn [ Mostrar registro ] del panel de adquisicion de datos para abrir los
registros guardados en el perfilador laser.
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2. Haga clic en el boton [ Mostrar Registro de Entradas ] 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.
- El nombre de la entrada de registro representa el tiempo cuando fue generada. P.ej,, la
O entrada de registro con nombre de 20221117171503_887 fue generada el 17 de noviembre
- de 2022 alas 17:15:03.

Exportar Registros

Si se encuentran problemas al usar el perfilador laser, siga los siguientes pasos para exportar
registros.

1. Haga clic en el botén [ Mostrar registro] del panel de adquisicion de datos para abrir los
registros guardados en el perfilador laser.

2. Haga clic en el botdn [ Mostrar Registro de Entradas ] 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 del perfilador laser.

+ F: FATAL, errores fatales que posiblemente impidan el funcionamiento del perfilador laser.
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 el perfilador laser.
Mientras tanto, se vaciara el contenido del registro visualizado en el software.

5.3. Asistente de Referencia de Parametros

Este capitulo presenta descripciones detalladas de cada parametro.

Descripciones detalladas de parametros en el Modo de Perfil.

Modo de Perfil
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Descripciones detalladas de parametros en el Modo de Escaneo.

Modo de Escaneo

5.3.1. Modo de Perfil

Este capitulo presenta las descripciones de los parametros en el modo de perfil.

Ajustes de Brillo

Los parametros en esta categoria afectan el brillo de la linea laser en la imagen sin procesar, y
consecuentemente la calidad del perfil, imagen de intensidad y mapa de profundidad.

- El valor de escala de grises del centro de la linea laser debe estar en el rango de 200 a 255.

+ El orden recomendado de ajustar los parametros es: Tiempo de Exposicion > Ganancia
Analdgica > Ganancia Digital o Potencia Laser

Modo de Exposicion

Descripcid
n de
parametro

Visibilidad
Valores

del
parametro

Instruccio
nes

Selecciona el modo de exposicion de adquirir imagen sin procesar segun el color y
textura del objeto de destino.
Principiante, Experto, Maestro

+ Fija (valor predeterminado): Disponible para objetos de destino de una sola
textura o un color.

+ HDR: Disponible para objetos de destino de varias texturas o colores.
Después de seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en
la categoria de Ajustes de Brillo para el ajuste:

+ Fija: Se visualiza el Tiempo de Exposicion.

+ HDR: Se visualiza los Ajustes de Exposicion HDR.

Tiempo de Exposicién

Descripcid
n de
parametro

Visibilidad

Valores
del
parametro

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.

Establece el tiempo de exposicion de adquirir una imagen sin procesar. El tiempo de
exposicion afecta el brillo y la anchura de las lineas laser en la imagen sin procesar, y
la tasa maxima de escaneo del perfilador laser.

Un tiempo de exposicion mas largo aumenta el brillo y la anchura del perfil, y reduce
la tasa maxima de escaneo. Un tiempo de exposicion mas corto reduce el brilloy la
anchura del perfil, y aumenta la tasa maxima de escaneo.

Principiante, Experto, Maestro
+ Rango de valor: 4 a 5200 ps
+ Incremento del ajuste: 2 ps

+ Valor predeterminado: 30 ps
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+ Usa un tiempo de exposicion corto para objetos reflectantes o de colores ligeros.
Usa un tiempo de exposicion largo para objetos no reflectantes o de colores
0SCUros.

« El valor de escala de grises del centro de la linea laser debe estar en el rango de
200 a 255.

inferior derecha de la imagen sin procesar. Si no se visualiza, marque la

0 Puede ver el valor de escala de grises donde esta el cursor en la parte
opcion de Caja de Informacién de Imagen en el menu Ver.

Instruccio

nes + Silalinea laser es demasiado oscura, aumente el Tiempo de Exposicion. Si la
linea laser es demasiado brillante o ancha, reduzca el Tiempo de Exposicién.

+ Para aumentar la tasa maxima de escaneo, reduzca el Tiempo de Exposiciény
aumentar la Ganancia Analogica.

+ Si el Tiempo de Exposicién se ha alcanzado su valor maximo, pero las lineas
laser siguen siendo demasiado oscuras, aumente la Ganancia Analdgica.

+ Si el Tiempo de Exposicion se ha alcanzado su valor minimo, pero las lineas
laser siguen siendo demasiado brillantes, reduzca la Potencia Laser.

Puede consultar la actual tasa maxima de escaneo del perfilador laser, ubicada en la parte
superior derecha del panel de visualizacion de datos.

Imagenes sin procesar con diferentes valores de Tiempo de Exposicidn, todas las otras
condiciones son idénticas:

Tiempo de
Exposicion: 40 ps

Tiempo de
Exposicion: 200
ps

Tiempo de
Exposicion: 1.500
us

Ajustes de Exposicion HDR
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Establece el tiempo de exposicion de adquirir una imagen sin procesar. El tiempo de
exposicion afecta el brillo y la anchura de las lineas laser en la imagen sin procesar, y

Descripcié la tasa maxima de escaneo del perfilador laser.

n de

parametro Un tiempo de exposicion mas largo aumenta el brillo y la anchura del perfil, y reduce
la tasa maxima de escaneo. Un tiempo de exposicion mas corto reduce el brillo y la
anchura del perfil, y aumenta la tasa maxima de escaneo.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

+ Rango de valor:

Valores o Tiempo total de exposicion: 12 a 15.600 us
del o Tiempo de Exposicion 1/2/3 (disponible al seleccionar Personalizar): 4 a
parametro 5200 ys

+ Incremento del ajuste: 2 ps

Consulte los Ajustes de Exposicion HDR de abajo.

« El valor de escala de grises del centro de la linea laser debe estar en el rango de
200 a 255.

inferior derecha de la imagen sin procesar. Si no se visualiza, marque la

0 Puede ver el valor de escala de grises donde esta el cursor en la parte
opcion de Caja de Informacién de Imagen en el menu Ver.

Instruccio

nes + Silalinea laser es demasiado oscura, aumente el Tiempo Total de Exposicién. Si

la linea laser es demasiado brillante 0 ancha, reduzca el Tiempo de Exposicion.

+ Para aumentar la tasa maxima de escaneo, reduzca el Tiempo Total de
Exposicion y aumente la Ganancia Analogica.

+ Si el Tiempo Total de Exposicion se ha alcanzado su valor maximo, pero las
lineas laser siguen siendo demasiado oscuras, aumente la Ganancia Analdgica.

+ Si el Tiempo Total de Exposicion se ha alcanzado su valor minimo, pero las
lineas laser siguen siendo demasiado brillantes, reduzca la Ganancia Analogica.

Puede consultar la actual tasa maxima de escaneo del perfilador laser, ubicada en la parte
superior derecha del panel de visualizacion de datos.

Configurar los ajustes de la Exposicion HDR

En el modo de Exposicion HDR, la exposicion incluye tres fases para garantizar que el brillo de las
lineas laser reflejadas por zonas de diferentes texturas o colores sea adecuado en la imagen sin
procesar.

Para usar el Modo de Exposicion HDR, es necesario determinar el tiempo total de exposicion
mediante el modo de exposicion fija.

Siga los siguientes pasos para configurar los ajustes exposicién HDR:
1. En el modo de perfil, identifique la zona de textura o color mas complejo en la superficie del

objeto de destino y adquiera los datos.

2. Cambie el Modo de Exposicién a Fija, y ajuste el Tiempo de Exposicién para que el brillo de
lineas laser en la parte menos sobreexpuesta del objeto de destino cumpla los requisitos. El
valor de Tiempo de Exposicidn que cumpla los requisitos de brillo de la linea laser es
precisamente el valor que debe establecer en Tiempo Total de Exposicion en Ajustes de
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Exposicion HDR.

Cambie el Modo de Exposicién a HDR, haga doble clic en el botén [ Editar] ubicado a la
derecha de Ajustes de Exposiciéon HDR para abrir la ventana de Ajustes de Exposicion HDR.

Inserte el tiempo de exposicion determinado en el paso 2 en Tiempo Total de Exposicién.

5. Seleccione Usar ajustes integrados, y seleccione un valor en el menu desplegable.

10.

Haga clic en el boton [ Aplicar ] para cerrar la ventana. En el modo de perfil, adquiera los datos
de nuevo y revise el brillo de las lineas laser en la imagen sin procesar.

o Siel brillo de las lineas laser cumple los requisitos, se ha completado el ajuste.

o Siel brillo de la linea laser no cumple los requisitos, hace doble clic en el boton [ Editar ]
ubicado a la derecha de Ajustes de Exposicion HDR para abrir la ventana de Ajustes de
Exposicion HDR y seleccionar otros valores.

Si el brillo de la linea laser ain no cumple los requisitos, seleccione Personalizar y haga
clic en el boton [ Aplicar]. Luego, proceda con el proximo paso.

Cambie el Modo de Exposicion a Fija, y ajuste el Tiempo de Exposicion para que el brillo de
lineas laser en la parte mas sobreexpuesta del objeto de destino sea justamente visible en la
imagen original. El valor de Tiempo de Exposicion es precisamente el valor que debe
establecer en Tiempo de Exposicion 3 en Ajustes de Exposicion HDR.

Cambie el Modo de Exposicion a HDR, haga doble clic en el botén [ Editar] ubicado a la
derecha de Ajustes de Exposicion HDR para abrir la ventana de Ajustes de Exposicion HDR.

Ajuste las Proporciones esperadas hasta que el valor de Tiempo de Exposicidn 3 sea
aproximadamente igual que el tiempo de exposicion determinado en el paso 2.

El tiempo de los tres fases de exposicion debe cumplir el siguiente requisito: Tiempo de
o Exposicion 1 > Tiempo de Exposicion 2 > Tiempo de Exposicion 3.

Después del paso 9, si aun no cumpla dicha relacion, ajuste de nuevo las Proporciones
Esperadas.

Haga clic en el boton [ Aplicar ] para cerrar la ventana. En el modo de perfil, adquiera los datos
de nuevo y revise el brillo de las lineas laser en la imagen sin procesar.

o Sielbrillo de las lineas laser cumple los requisitos, se ha completado el ajuste.

o Sialn existen partes sobreexpuestas, intente la siguiente solucion:

= Aumente la proporcion de Tiempo de Exposicién 1 o reduzca la de Tiempo de
Exposicion 3 de forma apropiada.

= Reduzca el Primer Umbral o Segundo Umbral (visibles en la cuenta de Administrador).

Ganancia Analdgica

Descripcid
n de
parametro

Aumentar este parametro puede mejorar el brillo de la imagen sin procesar, pero
también puede introducir ruido.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
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(valor predeterminado)

Valores del
parametro

o ~r WO N =

(no disponible para LNX-8030)

« Silas lineas laser son oscuras, pero se necesita una mayor tasa maxima de
escaneo, aumente la Ganancia Analdgica y reduzca el Tiempo de Exposicion
(exposicion fija)/Tiempo Total de Exposicion (HDR).

+ Si el Tiempo de Exposicion/Tiempo Total de Exposicion se ha alcanzado su
valor maximo, pero las lineas laser siguiendo siendo demasiado oscuras,
aumente la Ganancia Analdgica.

+ Sila Ganancia Analdgica se ha alcanzado su valor maximo, pero las lineas laser
siguen siendo demasiado oscuras, aumente la Ganancia Digital o Potencia
Laser.

[nstruccion
es

Un mayor valor de Ganancia Digital debilita el efecto de HDR.

+ LNX-8030: Si el valor de Ganancia Analdgica es igual o mayor que 2,0x,
el efecto de HDR se debilita.

+ LNX-8080 y LNX-8300: Si el valor de Ganancia Analdgica es igual o
mayor que 1,9x, el efecto de HDR se debilita.

Imagenes sin procesar con diferentes valores de Ganancia Analdgica, todas las otras condiciones
son idénticas:

Ganancia
analogica: 1,0

Ganancia
analogica: 2,8

Ganancia Digital

Aumentar este parametro puede mejorar el brillo de la imagen sin procesar, pero
también puede introducir mas ruido.

Descripcio

nde En comparacion con la Ganancia Analdgica, la Ganancia Digital puede

parametro introducir mas ruido. Debe ajustar la Ganancia Digital solo cuando la
Ganancia Analdgica se haya alcanzado su valor maximo, pero la linea laser

siga siendo demasiado oscura.

Visibilidad Experto, Maestro
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ZH:OFGS - Rango de valor: 0a 10
e

pardmetro Valor predeterminado: 0

Instruccio Sila Ganancia Analdgica se ha alcanzado su valor maximo, pero las lineas laser
nes siguen siendo demasiado oscuras, aumente la Ganancia Digital.

El valor de Ganancia Digital afecta el valor minimo de Valor Min. de Escala de Grises:

- Aumentar el valor de Ganancia Digital puede aumentar simultdneamente el valor minimo
de Valor Min. de Escala de Grises. Si el valor establecido de Valor Min. de Escala de
o Grises es menor que el valor minimo actualizado, el valor establecido se cambiara
automaticamente al valor minimo.

+ Reducir el valor de Ganancia Digital puede reducir simultaneamente el valor minimo de
Valor Min. de Escala de Grises.

Imagenes sin procesar con diferentes valores de Ganancia Digital, todas las otras condiciones son
idénticas:

Ganancia digital:
0

Ganancia digital:
5

Potencia Laser

Descripcio
n de
parametro

Establece la potencia de laser emitido, la cual afecta el brillo de la linea laser en la
imagen sin procesar.

Visibilidad Experto, Maestro

+ Rango de valor: 40 a 100

+ Incremento del ajuste: 10

L/a:OFGS + Valor predeterminado:
e
pardmetro o LNX-8030: 60

o LNX-8080: 80
o LNX-8300: 95

Si el objeto es reflectante o tiene color ligero, puede reducir este parametro para
disminuir el brillo de la linea Iaser. Si el objeto no es reflectivo o tiene color oscuro,
Instruccio  puede aumentar este pardmetro para mejorar el brillo de la linea laser.
nes

Incluso con la misma potencia, el laser emitido por cada dispositivo puede
variar. Ajuste segun la condicion real de cada dispositivo.
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Imagenes sin procesar con diferentes valores de Potencia Laser, todas las otras condiciones son
idénticas:

Potencia laser: 50

Potencia laser:
100

ROI

Establece una ROI.

ROl en direccion Z

Después de establecer la ROl en direccion Z, se conserva solo la parte mediana de la
Descripcié  imagen sin procesar, y se recorta las partes superior y inferior.
n de
parametro Establecer una ROl en direccion Z puede reducir la cantidad de datos por procesary
aumentar la tasa maxima de escaneo.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Las opciones son la tasa de altura de la imagen recortada con respecto a la altura de
imagen sin recortar.

+ 1 (valor predeterminado)

Valores
del < 1/2
parametro | 1/4

- 1/8

+ 1/16

. La ROl en direccion Z reduce la altura de la imagen sin procesar sin cambiar su

Instruccio . . - . p .
nes anchura. Ajuste segun la region donde estan las lineas laser para asegurarse de que

las lineas laser necesarias no se recorten.

Imagenes sin procesar con diferentes valores de ROl en direccion Z, todas las otras condiciones
son idénticas:
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ROl en direccién Z: 1 ROl en direcciéon Z: 1/2 ROl en direccion Z: 1/4

Extraccion de Perfil

Los parametros en esta categoria afectan el resultado de extraccion de perfil.

Valor Min. de Escala de Grises

Establece el valor minimo de escala de grises de los pixeles validos en la imagen sin
~ procesar. Los pixeles con valores de escala de grises menores que este valor no
Descripcio  participan en la extraccion del perfil.
n de

parametro Puede ver el valor de escala de grises donde esta el cursor en la parte inferior
o derecha de la imagen sin procesar. Si no se visualiza, marque la opcion de
Caja de Informacion de Imagen en el menu Ver.

Visibilidad Experto, Maestro

:j/allores » Rango de valor: (variable) a 250
e
parametro Valor predeterminado: 20

Instruccio Este parametro determina los pixeles validos en cada columna de la linea laser, y
nes afecta la anchura de la linea laser.

Las interacciones entre Valor Min. de Escala de Grises y los otros parametros son las
siguientes.

El valor minimo de Valor Min. de Escala de Grises es afectado por la Ganancia Digital:

o + Aumentar el valor de Ganancia Digital puede aumentar simultaneamente el valor minimo
de Valor Min. de Escala de Grises. Si el valor establecido de Valor Min. de Escala de
Grises es menor que el valor minimo actualizado, el valor establecido se cambiara
automaticamente al valor minimo.

+ Reducir el valor de Ganancia Digital puede reducir simultaneamente el valor minimo de
Valor Min. de Escala de Grises.

Perfiles con diferentes valores de Valor Min. de Escala de Grises, todas las otras condiciones son
idénticas:

Valor min. de
escala de grises: et ...
20

Valor min. de
escala de grises:
50

SDABIEOITO0EOD  LOOTIIDTI0EHIBOGET!
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Valor min. de
escala de grises:
70

Anchura Min. de Linea Laser

La anchura de linea laser es una propiedad de cada columna de pixel de una linea laser. Es decir, la
anchura equivale al niumero de pixeles validos en la columna de pixel.

En la ilustracion de abajo, la columna seleccionada de la linea laser contiene 4 pixeles validos,
entonces, la anchura de esta columna de pixel de la linea laser es 4.

000000000000000000000000000000000000000000000000009900000000
|

Descripcid Establece la anchura minima de la linea laser. Sila anchura de una columna de pixel
n de de la linea laser es menor que este valor,dicha columna de pixel de la linea laser no
parametro participa en la extraccion del perfil.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

:j/allores + Rango de valor: 0 a (Anchura Méx. de Linea Laser - 1)

e .

pardmetro Valor predeterminado: 2

Instruccio Establecer anchuras minima y maxima adecuadas de la linea laser puede retirar las
nes lineas laser producidas por la luz dispersa o la reflexién difusa, las cuales suelen ser

demasiado anchas o estrechas.

Anchura Max. de Linea Léaser

La anchura de linea laser es una propiedad de cada columna de pixel de una linea laser. Es decir, la
anchura equivale al niumero de pixeles validos en la columna de pixel.

En lailustracion de abajo, la columna seleccionada de la linea laser contiene 4 pixeles validos,
entonces, la anchura de esta columna de pixel de la linea laser es 4.

000CCTCO0CCCOCO000CO0C000C000000TCOCCo00CCOC000CCOO000CCTIO00
il

Descripcid Establece la anchura maxima de la linea laser. Si la anchura de una columna de pixel
n de de la linea laser es mayor que este valor, dicha columna de pixel de la linea laser. no
parametro participa en la extraccion del perfil.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
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Xallores + Rango de valor: (Anchura Min. de Linea Laser + 1) a 64
e

parametro Valor predeterminado: 30

Establecer anchuras minima y maxima adecuadas de la linea laser puede retirar las
lineas laser producidas por la luz dispersa o la reflexion difusa, las cuales suelen ser
demasiado anchas o estrechas.

Instruccio
nes

Seleccion de Puntos de Extraccién

Descripcid
n de
parametro

Si una columna de pixel contiene varias lineas laser, se selecciona la linea laser para
la extraccion del perfil segun el valor de este parametro.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

« Intensidad mas fuerte (predeterminado): Selecciona la linea laser con la
intensidad mas fuerte para la extraccion del perfil.

- Mas cercana: Selecciona la linea laser mas cercana al perfilador laser para la
Valores extraccion del perfil.

del : + Mas lejanas: Selecciona la linea laser mas lejana al perfilador laser para la
parametro extraccion del perfil.

« Invalido: Considera esta columna de pixel como invalida y descarta los puntos de
extraccion. Entonces el perfil tiene un hueco. Normalmente se usa para
situaciones complejas que es dificil realizar la seleccion.

Instruccio

nes Ajuste segun las demandas reales.

Seleccion de Borde

Descripcio
n de Selecciona la ubicacion para extraer el perfil en cada linea laser.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro
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- Borde superior: extrae el perfil desde el borde superior de la linea laser (linea azul
en la figura de abajo).

- Centro: extrae el perfil desde el centro de la linea Iaser (linea verde en la figura de
abajo).

+ Borde inferior: extrae el perfil desde el borde inferior de la linea laser (linea roja en
la figura de abajo).

Valores

Ajuste segun las caracteristicas del objeto de destino y el nivel de coincidencia del

Instruccio  perfil con el objeto real.
nes Si el objeto de destino es transparente o translucido, como pegamento, puede

seleccionar el Borde superior.
Nitidez Minima

Descripcio Establece el nitidez minimo de la linea laser. La nitidez es la claridad de los bordes de

n de . )
. una linea laser.
parametro

Visibilidad Experto, Maestro

+ Rango de valor: 0 a 100
Valores )

+ Valor predeterminado: 0

Instruccio Aumentar este parametro puede excluir las lineas laser producidas por la luz
nes dispersa o la reflexion difusa, que suelen ser oscuras o borrosas.

Procesamiento de Perfil

Los parametros en esta categoria procesan el perfil extraido para mejorar su calidad.
Filtro

RS eid Establece el tipo del filtro por usar. Filtrar el perfil puede reducir el ruido y suavizar el

Dk erfil
parametro pertil

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
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- Nada(Valor predeterminado): No realiza el filtro. Marque esta opcién cuando no
existen ruido obvio.

+ Promedio: Realiza el filtro promedio para suavizar el perfil. Al seleccionar este
valor, es necesario establecer el Tamano de Ventana de Filtro Promedio.

+ Mediano: Realiza el filtro mediano para reducir ruidos con valores de profundidad

Valores muy diferentes de los puntos alrededores (como se muestra a continuacion). Al
del seleccionar este valor, es necesario establecer el Tamano de Ventana de Filtro
parametro Mediano.

Instruccio

nes Ajuste segun las demandas reales.

Tamano de Ventana de Filtro Promedio

Descripcio
n de
parametro

Establece el tamafio de la ventana de filtro promedio. Cuando cambia el Filtro a
Promedio, es necesario ajustar este parametro.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
+ 2 (valor predeterminado)
< 4
Valores
del -8
parametro | 16
+ 32

Instruccio Una mayor ventana puede aumentar la intensidad de suavizacion, pero también
nes puede distorsionar las caracteristicas del objeto.

Perfiles con diferentes valores de Tamafo de Ventana de Filtro Promedio, todas las otras
condiciones son idénticas:

Sin filtro

Tamano de
ventana de filtro
promedio: 2
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Tamano de
ventana de filtro
promedio: 8

Tamafio de
ventana de filtro
promedio: 32

Tamano de Ventana de Filtro Mediano

Descripcio
n de
parametro

Establece el tamafio de la ventana de filtro mediano. Cuando cambia el Filtro a
Mediano, es necesario ajustar este parametro.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

- 3 (valor predeterminado)

Valores .5

del

pardmetro  © /
-9

Instruccio

nes A mas grande el tamafio de la ventana, mas ruido se retira.

Perfiles con diferentes valores de Tamaifo de Ventana de Filtro Mediano, todas las otras
condiciones son idénticas:

Sin filtro

Tamano de
ventana de filtro
mediano: 5

Tamano de
ventana de filtro
mediano: 9
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Relleno de Hueco

Descripcio
n de
parametro

Visibilidad
Valores

del
parametro

Instruccio
nes

Establece el tamafio de hueco que se puede rellenar en el perfil.

Si el numero de puntos consecuentes de datos no es mayor que este valor, se
rellenara este hueco. Los datos usados para el relleno se calculan mediante la
diferencia entre dos puntos vecinos (es decir, en funcion de la interpolacion lineal).

Principiante, Experto, Maestro

+ Rango devalor:0a 16

+ Valor predeterminado: 0

Ajuste segun el tamafio de huecos por rellenar.

El Relleno de Hueco puede distorsionar las caracteristicas de gran variacion
de profundidad, como el borde del objeto. Puede reducir tal influencia sobre
estas caracteristicas mediante ajustar la Preservacion de Bordes en Relleno
de Huecos.

Imagenes sin procesar con diferentes valores de Relleno de Hueco, todas las otras condiciones
son idénticas:

Relleno de hueco:

0

Relleno de hueco:

5

Preservacion de Bordes en Relleno de Huecos

Descripcio
n de
parametro

Visibilidad
Valores

del
parametro

Instruccio
nes

Re-muestreo

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.

Establece el nivel de preservacion de bordes en el relleno de hueco.

Principiante, Experto, Maestro

« Rangodevalor:1a5
+ Valor predeterminado: 3
Si desea preservar las caracteristicas de gran variacion de profundidad, como el

borde del objeto, puede aumentar este parametro, pero se reduce el nimero de
huecos rellenados.
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Selecciona los puntos que desea conservar al re-muestrear.

Puede haber varios puntos con diferentes valores Z en la misma ubicacion en la
direccion X. Este parametro sirve para seleccionar los puntos que deben conservarse
en dicho caso.

La siguiente figura muestra dos escenarios tipicos:

+ El objeto de destino no esta en el centro del FOV, las paredes laterales del objeto
pueden reflejar la luz Iaser a la unidad fotosensible del perfilador laser.

- El objeto de destino esta en el centro del FOV, pero debido a su forma compleja,
las paredes laterales del objeto pueden reflejar la luz laser a la unidad
fotosensible del perfilador laser.

LR
L]
-
L]
-
L]
L]
L]

Experto, Maestro

- Més cercano (valor predeterminado): Conserva el punto mas cercano al
perfilador laser (D en la figura de abajo).

* Mas lejano: Conserva el punto mas lejano del perfilador laser (@ en la figura de
abajo).

ssssses ssssse
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Instruccio
nes

Ajuste segun la altura de la caracteristica deseada. Si la caracteristica deseada se

Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

encuentra en la parte inferior del objeto de destino, como la superficie inferior interior

de un contenedor cilindrico, puede seleccionar Mas lejano.

Preservacion de Bordes en Re-muestreo

Descripcio
n de
parametro

Visibilidad
Valores

Instruccio
nes

Mascara

Descripcio
n de
parametro

Visibilidad
Valores

del
parametro

Instruccio
nes

Establece el nivel de preservacion de los bordes del objeto al re-muestrear.

Experto, Maestro
« Rangodevalor:1a5
+ Valor predeterminado: 3

Si desea preservar las caracteristicas de gran variacion de profundidad, como el
borde del objeto, puede aumentar este parametro.

Usa las mascaras para excluir los datos innecesarios, como ruido y lineas laser
producidas por la reflexion difusa.
Principiante, Experto, Maestro

Aplicar Mascara:

« True: Aplicar la mascara afiadida.
« False: No aplicar la mascara afiadida.

Haga doble clic en el botén [ Editar ] para abrir la ventana de Herramienta de
Mascara. Para obtener instrucciones detalladas, consulte la seccion Usar la
Herramienta de Mascara de abajo.

Usar la Herramienta de Méascara

Puede afiadir, editar y eliminar una mascara mediante la herramienta de mascara.

Anadir una Méascara

Siga los siguientes pasos para afiadir una mascara:

1. Seleccione una herramienta adecuada de mascara en la seccion de Herramientas ubicada a la
izquierda:

o [BF Sirve para afiadir una mascara rectangular.

o | Sirve para afiadir una mascara poligonal.

2. Revise la ubicacion de los datos por excluir en la imagen sin procesar y dibuje una mascara:

o Mascara rectangular: Mantenga pulsado el botén izquierdo del raton y arrastre.

o Mascara poligonal: Haga clic en el boton izquierdo del raton para afadir vértices de la
mascara poligonal. Después de afiadir los vértices necesarios, pulse el teclado Enter o

haga clic derecho para completar el dibujo.
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En la mascara poligonal, la zona solapada no surte efecto:

= Haga clic en el botén [ Adquirir de nuevo ], que ubica en la parte superior, para
adquirir de nuevo una imagen sin procesar después de aplicar la mascara y
(’ ) revisar el efecto de superposicion.

- = Sila posicion, forma o tamafio de una mascara no son adecuados, puede editar
una mascara o eliminar una mascara.

3. Al afadir todas las mdscaras, haga clic en el boton [ Aplicar ] para cerrar la ventana.

automaticamente a True. Si no desea aplicar la mascara, cambie el valor de este

o Al hacer clic en el botén [ Aplicar], el valor del parametro Aplicar Mascara se cambiara
parametro a False.

Editar una Mascara

Si la posicion, forma o tamanfo de la mascara no son adecuados, siga los siguientes pasos para
editar la mascara:
1. Haga clic en | ubicado en la seccion de Herramientas ubicada a la izquierda.
2. Al seleccionar la mascara por editar, realice los ajustes necesarios:
o Mover una mascara: Seleccione una mascara y arrastre.

o Ajustar la dimension de una mascara rectangular: Seleccione un vértice de la mascara y
arrastre.

o Ajustar la forma de una mascara poligonal:
= Mover los vértices existentes: Seleccione un vértice de la mascara poligonal y arrastre.
= Afadir un nuevo vértice: Haga clic izquierdo en un lado de la mascara poligonal.

= Eliminar un vértice existente: Seleccione el vértice de la mascara poligonal y haga clic

derecho.
7 Haga clic en el botén [ Adquirir de nuevo ], que ubica en la parte superior, para
O adquirir de nuevo una imagen sin procesar después de editar la mascara y
- revisar el efecto de superposicion.
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3. Al completar todos los ajustes, haga clic en el botén [ Aplicar] para cerrar la ventana.

automaticamente a True. Si no desea aplicar la mdscara, cambie el valor de este

o Al hacer clic en el botdn [ Aplicar], el valor del parametro Aplicar Mascara se cambiard
parametro a False.

Eliminar una Mascara

Siga los siguientes pasos para eliminar las mascaras inadecuadas:

1. Seleccione la mascara por eliminar en la Lista de mascara ubicada en el panel derecho y haga
clicen i@

Si desea eliminar todas las méascaras, haga clic en el boton [ Vaciar ] ubicado a la
derecha de Lista de méscara.

2. Haga clic en el boton [ Confirmar] en la ventana emergente para eliminar la méascara.

- Haga clic en el botén [ Adquirir de nuevo ], que ubica en la parte superior, para adquirir de
O nuevo una imagen sin procesar después de eliminar la mascara y revisar el efecto de
- superposicion.

3. Al completar la eliminacién, haga clic en el botén [ Aplicar] para cerrar la ventana.

automaticamente a True. Si no desea aplicar la mdscara, cambie el valor de este

o Al hacer clic en el botdn [ Aplicar], el valor del parametro Aplicar Mascara se cambiara
parametro a False.

Correccion

Los parametros en esta categoria sirven para corregir el angulo de inclinacion y la diferencia de
altura del perfil.

Correccidén de Inclinacion

Descripcid
n de
parametro

Corrige el angulo de inclinacion del perfil que se produce debido a la rotacion del
perfilador Iaser alrededor del gje Y.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Activar Correccién de Inclinacion:

« True: Aplica el resultado de correccion de inclinacion al perfil.

Valores « False: No aplica el resultado de correccion de inclinacion al perfil.
del
parametro Angulo de Correccion de Inclinacion:

+ Rango de valor: -90° a 90°
+ Valor predeterminado: 0°

Instruccio Para obtener instrucciones detalladas, consulte la seccion Realizar la Correccion de
nes Inclinacion.
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Realizar la Correccion de Inclinacién

Esta herramienta sirve para corregir el angulo de inclinacion del perfil que se produce debido a la
rotacion del perfilador |aser alrededor del eje .

Como se muestra a continuacion, la rotacion del perfilador laser alrededor del eje Y puede causar
que el angulo de inclinacion del perfil no coincida con la situacion real.

Sin rotar Rotado alrededor del eje Y
- — I'I — '.I I
(- -l
Perfilador B
laser
Perfil
adquirido

Condiciones Previas

Condiciones previas para realizar la correccion de inclinacion:

- Se recomienda usar un objeto de destino cuya superficie tenga areas planas.

- Se puede adquirir perfiles bastante completos de estas areas planas. Si los perfiles no estan

completos, consulte el capitulo Modo de Perfil para ajustar los parametros.

+ Mantenga el objeto de destino inmovil con respecto al perfilador laser, y adquiera el perfil de

las areas planas del objeto de destino.

Instrucciones

Siga los siguientes pasos para realizar la correccion de inclinacion:

1.

Haga doble clic en el botén [ Editar ] ubicado a la derecha de Correccidn de Inclinacion para
abrir la ventana de Correccién de Inclinacién.

Seleccione las areas de deteccion y arrastre para ajustar las posiciones. Asegurese de cumplir
el siguiente criterio al realizar el ajuste:

Los segmentos de perfiles seleccionados por las dos areas de deteccion debe corresponder a
las dos posiciones en la misma superficie del objeto de destino. Consulte los siguientes
ejemplos:
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Objeto de
destino
Correcto Incorrecto
Areas de
deteccion

(5 ] Las dreas de deteccion se pueden solapar.

3. Seleccione las areas de deteccion y arrastre los indicadores para ajustar las anchuras de
dichas areas. Consulte el siguiente criterio al realizar el ajuste:

Siguiendo el criterio de arriba, las areas de deteccion deben ser lo amplias posible para
proporcionar una mayor cantidad de datos para la correccion de inclinacion.

4. Inserte el angulo que debe alcanzar el perfil en las areas de deteccion después de la
correccion en Angulo esperado de inclinacion, ubicado bajo Angulos de Inclinacion.

Los valores positivos rotan el perfil en sentido antihorario; los negativos, en sentido
horario. El rango de valores posibles es de -45° a 45°.

V¥ Ejemplo de angulo esperado de inclinacién
Un objeto de destino como se muestra a continuacion esta en una superficie horizontal:

El valor por insertar en Angulo esperado de inclinacién depende de las ubicaciones de las
areas de deteccion:

Areas de deteccion Angulo esperado de inclinacién

OO
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Areas de deteccién Angulo esperado de inclinacién

30°

5. Haga clic en el botdn [ Corregir]. La linea verde en el drea de imagen ubicada a la izquierda
representa el perfil que alcance el angulo esperado de inclinacién después de la correccion de
inclinacion. Revise si el perfil cumple los requisitos:

o Si el perfil cumple los requisitos, haga clic en el botén [ Aplicar] para aplicar el resultado de
correccion de inclinacion y cerrar la ventana.

o Sino, rehaga los pasos 2 a 5.

6. Adquiera datos de nuevo en el modo de perfil, y cambie al Perfil para revisar el efecto de
correccion.

Correccioén de Altura

Descripcio
n de
parametro

Corrige la diferencia de altura del perfil que se produce debido a la rotacién del
perfilador laser alrededor del gje X.
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Activar Correccién de Altura:

+ True: Aplica el resultado de correccion de altura al perfil.

Valores + False: No aplica el resultado de correccion de altura al perfil.

del
parametro Tasa de Correccion de Altura:

+ Rango de valor: 0,1 a 8,0
+ Valor predeterminado: 1

Instruccio Para obtener instrucciones detalladas, consulte la seccion Realizar la Correccion de
nes Altura.

Realizar la Correccion de Altura

Esta herramienta sirve para corregir la diferencia de altura del perfil que se produce debido a la
rotacion del perfilador laser alrededor del eje X.

Como se muestra a continuacion, la rotacion del perfilador laser alrededor del eje X puede causar
que la diferencia de altura entre dos puntos no coincida con la situacion real.
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Sin rotar Rotado alrededor del eje X

Perfilador laser

Perfil adquirido

Condiciones Previas

Condiciones previas para realizar la correccion de altura:
- Se recomienda usar un objeto de destino con dimensién conocida y superficie plana, como un
bloque de calibre, y colocarlo en una superficie horizontal.

- Se puede adquirir perfiles bastante completos del objeto de destino. Silos perfiles no estan
completos, consulte el capitulo Modo de Perfil para ajustar los parametros.

- Mantenga el objeto de destino inmaovil con respecto al perfilador laser.

- Seleccione dos superficies (como la superficie superior del bloque de calibre y la superficie
horizontal en la que se coloca el bloque de calibre) para calcular la diferencia de altura, y
determine la diferencia de altura real de las dos superficies.

Instrucciones

Siga los siguientes pasos para realizar la correccion de altura:

1. Haga doble clic en el botén [ Editar | ubicado a la derecha de Correccién de Altura para abrir la
ventana de Correccién de Altura.

2. Seleccione las areas de deteccion y arrastre para ajustar las posiciones. Asegurese de cumplir
el siguiente criterio al realizar el ajuste:

Los segmentos de perfiles seleccionados por las dos areas de deteccion debe corresponder a
las dos superficies respectivamente para calcular la diferencia de altura.
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Dos superficies para calcular
la diferencia de altura

/ / - / / / / - / /

Correcto Incorrecto

Areas de deteccion

3. Seleccione las areas de deteccion y arrastre los indicadores para ajustar las anchuras de
dichas areas. Consulte el siguiente criterio al realizar el ajuste:

Siguiendo el criterio de arriba, las areas de deteccion deben ser lo amplias posible para
proporcionar una mayor cantidad de datos para la correccion de altura.

4. Inserte la diferencia de altura real de las dos superficies en Diferencia real de altura, ubicado
bajo Diferencias de altura.

El valor minimo de Diferencia real de altura es de 0,01 mm, el valor maximo corresponde
al rango de medicion en el eje Z del perfilador Iaser.

5. Haga clic en el botén [ Corregir]. La linea verde en el drea de imagen ubicada a la izquierda
representa el perfil corregido después de la correccion de altura. Revise si el perfil cumple los
requisitos:

o Siel perfil cumple los requisitos, haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar el resultado de
correccion de altura 'y cerrar la ventana.

o Sino, rehaga los pasos 2 a 5.

6. Adquiera datos de nuevo en el modo de perfil, y cambie al Perfil para revisar el efecto de
correccion.

5.3.2. Modo de Escaneo

Este capitulo presenta las descripciones de los parametros en el modo de escaneo.
Ajustes de Disparo
Selecciona la fuente de disparo y ajusta los parametros relativos.

escaneo, consulte los capitulos Méetodos para Activar la Adquisicion de Datos y Flujo de

o Para obtener los métodos de activar la adquisicion de datos del perfilador laser en el modo de
Trabajo de Activar la Adquisicion de Datos.

Fuente de Disparo de Adquisicion de Datos

Descripcio Selecciona la fuente de sefal de disparo de adquisicion de datos. En una ronda de
n de adquisicion de datos, se generan varios perfiles, y se adquieren una imagen de
parametro intensidad y un mapa de profundidad usando los datos del perfil.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
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Valores . Externo
del

pardmetro Software (valor predeterminado)

Si usa sefales de entrada externa para activar la adquisicion de datos, seleccione
Externo. De lo contrario, seleccione Software.

- Establezca la Fuente de Disparo de Adquisicion de Datos y Fuente de
Disparo de Escaneo de Linea segun la combinacion de métodos de
disparo en uso.

Instruccio - Al seleccionar Externo, es necesario hacer clic en g para que el
nes perfilador Iaser entre en el estado de listo para la adquisicion. Una vez en
o el estado de listo para la adquisicion, el perfilador laser puede responder
a las sefales de entrada externa.

+ Para obtener instrucciones sobre como proporcionar las sefiales de
control de adquisicién de datos, consulte los capitulos Flujo de Trabajo
de Activar la Adquisicion de Datos y Controlar la Adquisicién de Datos
mediante un Dispositivo Externo.

Fuente de Disparo de Escaneo de Linea

Descripcio
n de Selecciona la fuente de sefial que activa el escaneo de una sola linea.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

:j/allores + Codificador (valor predeterminado)
e

pardmetro  * 'esafia
- Siusa un codificador para activar el escaneo, seleccione Codificador.

- Si desea activar el escaneo a una tasa fija, seleccione Tasa fija.

0 Establezca la Fuente de Disparo de Adquisicion de Datos y Fuente de Disparo

. de Escaneo de Linea segun la combinacién de métodos de disparo en uso.
Instruccio

— Después de seleccionar diferentes opciones, se visualizan diferentes parametros en

la categoria de Ajustes de Disparo para el ajuste:

+ Codificador: Se visualiza la categoria de Ajustes de Codificador.

« Tasa fija: Se visualiza la Tasa de Disparo.

Ajustes del Codificador

Al ajustar la Fuente de Disparo de Escaneo de Linea a Codificador, es necesario ajustar los
parametros en esta categoria.

Haga clic en el boton [ Editar | para abrir la herramienta de Ajustes de Codificador. Puede ver el
valor de codificador y la direccion de movimiento, y calcular la resolucion del codificador con esta
herramienta.

Para que la resolucion de eje Y sea igual que la de eje X de los datos escaneados, puede obtener el
intervalo de disparo recomendado mediante esta herramienta.
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Direccion de Disparo

Descripcio
n de Selecciona la direccion de movimiento del codificador que activa el escaneo.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
+ Canal A adelante: Se activa el escaneo cuando el canal A estd adelante.

Canal A

Canal B
Valores , )
del + Canal B adelante: Se activa el escaneo cuando el canal B esta adelante.
parametro

Canal A

Canal B

- Bidireccional (valor predeterminado): Se activa el escaneo cuando el canal A o el
canal B esta adelante.
Ajuste segun la direccion de movimiento del codificador y la direccion de

Instruccio Movimiento del objeto de destino con respecto al perfilador laser.
nes

Puede ver la direccidon de movimiento del codificador en la herramienta de
Ajustes de Codificador.

Modo de Numero de Sefial de Disparo
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Establece el numero de sefiales en cuadratura por contar en un periodo del
codificador. Las sefiales contadas sirven para activar el escaneo, (es decir, ellas son
sefial de disparo).

Cad

a periodo del codificador contiene 4 sefiales en cuadratura, como se muestra a

continuacion.

Descripcio
nde Canal A
parametro
— | SR
F
Canal B
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Valores - 1x (valor predeterminado): Contiene 1 sefial en un periodo del codificador.
del + 2x: Contiene 2 sefales en un periodo del codificador.
N - 4x Contiene 4 sefales en un periodo del codificador.
+ Este parametro e Intervalo de Disparo determinan la tasa de activar el escaneo.
Sila tasa de activar el escaneo es mayor que la tasa maxima de escaneo del
perfilador Iaser, es posible que se pierdan parte de los datos. Consulte el capitulo
Se han Perdido algunos Datos para solucionar dicho problema.
Puede consultar la actual tasa maxima de escaneo del perfilador laser,
ubicada en la parte superior derecha del panel de visualizacion de datos.
Instruccio . : . - :
nes + Este parametro e Intervalo de Disparo determinan la resolucion de eje Y de los

datos escaneados y afectan la precision de escaneo, asi como la relacion de
aspecto del objeto de destino en la imagen de intensidad y el mapa de
profundidad. Para obtener mas informacion, consulte el capitulo Resolucion de
Eje Y de los Datos Escaneados.

+ Para que la resolucion de eje Y sea igual que la de eje X de los datos escaneados,

ajuste Intervalo de Disparo mediante Ajustes de Codificador (es posible que sea
necesario ajustar el valor del parametro Modo de Numero de Sefial de Disparo).

Intervalo de Disparo

Descripcid

n de Establece el nimero de sefial de disparo necesario para escanear una linea.

parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
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+ Rango de valor: 1 a 65.535

+ Valor predeterminado:

Valores
del o LNX-8030: 2
parametro o LNX-8080: 6
o LNX-8300:13
+ Este parametro y Modo de Numero de Senal de Disparo determinan la tasa de
activar el escaneo. Si la tasa de activar el escaneo es mayor que la tasa maxima
de escaneo del perfilador laser, es posible que se pierdan parte de los datos.
Consulte el capitulo Se han Perdido algunos Datos para solucionar dicho
problema.
Puede consultar la actual tasa maxima de escaneo del perfilador |aser,
Instruccio ubicada en la parte superior derecha del panel de visualizacion de datos.
nes

+ Este parametro y Modo de Numero de Sefial de Disparo determinan la
resolucion de eje Y de los datos escaneados y afectan la precision de escaneo,
asi como la relacion de aspecto del objeto de destino en la imagen de intensidad
y el mapa de profundidad. Para obtener mas informacion, consulte el capitulo
Resolucion de Eje Y de los Datos Escaneados.

+ Para que la resolucion de eje Y sea igual que la de eje X de los datos escaneados,
ajuste el Intervalo de Disparo mediante la herramienta de Ajustes de Codificador.

Tasa fija: Tasa de Disparo

Descripcid
n de
parametro

Cuando cambia la Fuente de Disparo de Escaneo de Linea a Tasa fija, establece |a
tasa fija de activar el escaneo del perfilador laser.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

+ Rango de valor: 2 Hz a la actual tasa maxima de escaneo

Valores . . ,
Puede consultar la actual tasa maxima de escaneo del perfilador laser,
del p
smet ubicada en la parte superior derecha del panel de visualizacion de datos.
parametro

+ Valor predeterminado: 1.000 Hz

+ Este parametro determina la Resolucion de Eje Y de los Datos Escaneados.
Ajuste segun la demanda de la resolucion de gje V.

Instruccio  ° Para que la resolucion de eje Y sea igual que la de eje X de los datos escaneados,
nes calcule el valor adecuado de Tasa de Disparo segun la siguiente formula:

Tasa de Disparo = la velocidad de movimiento del objeto de destino con
respecto al perfilador laser (um/s) + resolucion de eje X

Ajustes de escanear

Ajusta los otros parametros que afectan el proceso de escaneo.

Numero de Linea de Escaneo
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Ezsecrlpmo Establece el nimero de perfiles necesarios para generar una imagen de

. intensidad/mapa de profundidad.
parametro

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

)j/allores - Rango de valor: 16 a 20.000
e
parémetro Valor predeterminado: 5.000

Asegurese de que el valor establecido pueda cubrir un objeto de destino
completamente. Puede calcular el nimero segun la siguiente férmula:

Instruccio

nes Ndmero de Linea de Escaneo = longitud de objeto de destino (um) = resolucion de

eje Y de los datos escaneados (um)

(5 ) El valor establecido debe ser un poco mayor que el valor calculado.

Periodo de Tiempo Agotado

Descripcio Establece el periodo de tiempo agotado de adquisicion de datos. Después de activar
n de la adquisicion de datos, si el software no recibe datos dentro del periodo establecido
parametro de tiempo agotado, se parara la ronda actual de adquisicion de datos.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

leallores + Rango de valor: 100 a 60.000 ms
e

parametro Valor predeterminado: 4.000 ms
Inn(;sstrucmo Ajuste segun las demandas reales.

Ajustes de Brillo

Descripcio
n de
parametro

Ajusta el brillo de la imagen de intensidad. Un mayor valor de este parametro genera
una imagen de intensidad mas clara.
Visibilidad Experto, Maestro

- 0,5x: ajusta el brillo de la imagen de intensidad a la mitad (0,5) del brillo de la
imagen original.

- 0,75x: ajusta el brillo de la imagen de intensidad a tres cuartas (0,75) del brillo de
la imagen original.

Valores + 1x (valor predeterminado): mantiene el brillo de la imagen de intensidad original.

- 1,5x: ajusta el brillo de la imagen de intensidad a una vez y media (1,5) del brillo
de laimagen original.

- 2x: ajusta el brillo de la imagen de intensidad al doble (2) del brillo de la imagen
original.
« Para disminuir el brillo de la imagen de intensidad, ajuste este parametro a 0,5x o
Instruccio 0,75x.

nes « Para aumentar el brillo de la imagen de intensidad, ajuste este parametro a 1,5x
0 2X.
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Imagen de intensidad con diferentes valores de Ajustes de Brillo, todas las otras condiciones son
idénticas:

Ajustes de Brillo: 0,5x Ajustes de Brillo: 1x Ajustes de Brillo: 2x

Retraso de Exposicién

Establece el tiempo de retraso entre la emision de laser y el inicio de exposicion del

Descripcié perfilador laser.

n de

. Un retraso de exposicion aumenta la estabilidad de brillo de lineas laser en la imagen
parametro

sin procesar, asi como la calidad de imagen de intensidad/mapa de profundidad,
pero reduce la tasa maxima de escaneo.

Visibilidad Maestro

:j/allores - Rango de valor: 1 a 2600 ps
e
parametro Valor predeterminado: 5 ps

Si la calidad de datos obtenidos no es estable (por ejemplo, el valor de profundidad
de la misma posicién del mismo objeto se fluctla bastante), puede aumentar el valor
de este parametro de forma apropiada.

Instruccio
nes

Resoluciones de Nube de Puntos

Revisa la resolucion de gje X de nube de puntos y establece la resolucion de gje Y de nube de
puntos.

Resolucion de eje X

Muestra la resolucion en la direccion X, es decir, la distancia entre los puntos vecinos

Descripcid ‘ ) . .
n de P alo largo de la direccion de la linea laser.
parametro (5 ) Este parametro es de solo lectura y no se puede ajustar.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
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Valores
del
parametro

- LNX-8030: 9,0 um
- LNX-8080: 23,5 um
- LNX-8300: 105,0 pm

Resolucion de eje Y

Descripcio
n de
parametro

Visibilidad

Valores
del
parametro

Instruccio
nes

Establece la resolucion en la direccion VY, es decir, la distancia entre los puntos
vecinos a lo largo de la direccion de movimiento del objeto de destino.

Principiante, Experto, Maestro
+ Valor predeterminado:
o LNX-8030:9,0 pm
o LNX-8080: 23,5 um

o LNX-8300: 105,0 um

Este parametro solo afecta la resolucion de eje Y de la nube de puntos. Sila
distancia entre dos puntos vecinos de la nube de puntos en el eje Y es menor que la
distancia real, aumente este parametro. De lo contrario, reduzca este parametro.

Nubes de puntos con diferentes valores de Resolucion de Eje Y, todas las otras condiciones son

idénticas:

Resolucion de eje Y: 12 ym Resolucion de eje Y: 23,5 pm Resolucion de eje Y: 35 ym
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Descripcio . . . . , , .
n de Usa las mascaras para excluir los datos innecesarios, como ruido y lineas laser
. producidas por la reflexion difusa.
parametro
Visibilidad Principiante, Experto, Maestro
Aplicar Mascara:
Valores
del ) + True: Aplicar la mascara afiadida.
parametro ' ) o
« False: No aplicar la mascara afiadida.

. Haga doble clic en el botdn [ Editar ] para abrir la ventana de Herramienta de
Instruccio . . . >
nes Mascara. Para obtener instrucciones detalladas, consulte la seccion Usar la

Herramienta de Mascara de abajo.

Usar la Herramienta de Méscara

Puede afiadir, editar y eliminar una mascara mediante la herramienta de mascara.

Anadir una Méscara

Siga los siguientes pasos para afiadir una mascara:

1. Seleccione una herramienta adecuada de mascara en la seccion de Herramientas ubicada a la
izquierda:

o |BJ Sirve para afiadir una mascara rectangular.

o [ Sirve para afiadir una mascara poligonal.

2. Revise la ubicacion de los datos por excluir en la imagen sin procesar y dibuje una mascara:

o Mascara rectangular: Mantenga pulsado el botén izquierdo del raton y arrastre.

o Mascara poligonal: Haga clic en el boton izquierdo del raton para afiadir vértices de la
mascara poligonal. Después de afiadir los vértices necesarios, pulse el teclado Enter o
haga clic derecho para completar el dibujo.

En la mascara poligonal, la zona solapada no surte efecto:
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= Haga clic en el botdn [ Adquirir de nuevo ], que ubica en la parte superior, para
adquirir de nuevo una imagen sin procesar después de aplicar la mascara y
<’ , revisar el efecto de superposicion.

bt = Sila posicion, forma o tamafio de una mascara no son adecuados, puede editar
una mascara o eliminar una mascara.

3. Al afiadir todas las mdscaras, haga clic en el botén [ Aplicar | para cerrar la ventana.

automaticamente a True. Si no desea aplicar la mascara, cambie el valor de este

o Al hacer clic en el botén [ Aplicar], el valor del parametro Aplicar Mascara se cambiard
parametro a False.

Editar una Méscara

Si la posicion, forma o tamafio de la mascara no son adecuados, siga los siguientes pasos para
editar la mascara:
1. Haga clic en B ubicado en la seccion de Herramientas ubicada a la izquierda.
2. Al seleccionar la mascara por editar, realice los ajustes necesarios:
o Mover una mascara: Seleccione una mascara y arrastre.

o Ajustar la dimension de una mascara rectangular: Seleccione un vértice de la mascaray
arrastre.

o Ajustar la forma de una mascara poligonal:
= Mover los vértices existentes: Seleccione un vértice de la mascara poligonal y arrastre.
= Afadir un nuevo vértice: Haga clic izquierdo en un lado de la mascara poligonal.

= Eliminar un vértice existente: Seleccione el vértice de la mascara poligonal y haga clic

derecho.
- Haga clic en el botén [ Adquirir de nuevo ], que ubica en la parte superior, para
O adquirir de nuevo una imagen sin procesar después de editar la mascara y
- revisar el efecto de superposicion.

3. Al completar todos los ajustes, haga clic en el botén [ Aplicar] para cerrar la ventana.

automaticamente a True. Si no desea aplicar la mascara, cambie el valor de este

o Al hacer clic en el botén [ Aplicar], el valor del pardmetro Aplicar Mascara se cambiard
parametro a False.

Eliminar una Mascara

Siga los siguientes pasos para eliminar las mascaras inadecuadas:

1. Seleccione la mascara por eliminar en la Lista de mascara ubicada en el panel derecho y haga
clicen

Si desea eliminar todas las mdscaras, haga clic en el boton [ Vaciar | ubicado a la
derecha de Lista de mascara.

2. Haga clic en el botén [ Confirmar] en la ventana emergente para eliminar la mascara.

- Haga clic en el botén [ Adquirir de nuevo ], que ubica en la parte superior, para adquirir de
O nuevo una imagen sin procesar después de eliminar la mascara y revisar el efecto de
- superposicion.
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3. Al completar la eliminacion, haga clic en el botdn [ Aplicar] para cerrar la ventana.

automaticamente a True. Si no desea aplicar la mdscara, cambie el valor de este

o Al hacer clic en el botdn [ Aplicar], el valor del parametro Aplicar Mascara se cambiard
parametro a False.

Correccion

Los parametros en esta categoria sirven para corregir el angulo de inclinacion y la diferencia de
altura del perfil.

Correccion de Inclinacion

Descripcid
n de
parametro

Corrige el angulo de inclinacion del perfil que se produce debido a la rotacion del
perfilador laser alrededor del gje Y.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Activar Correccion de Inclinacion:

« True: Aplica el resultado de correccion de inclinacion al perfil.

Valores « False: No aplica el resultado de correccion de inclinacion al perfil.

del
parametro Angulo de Correccion de Inclinacion:

+ Rango de valor: -90° a 90°
+ Valor predeterminado: 0°

Instruccio Para obtener instrucciones detalladas, consulte la seccion Realizar la Correccion de
nes Inclinacion.

Realizar la Correccién de Inclinacion

Esta herramienta sirve para corregir el angulo de inclinacion del perfil que se produce debido a la
rotacion del perfilador |aser alrededor del eje Y.

Como se muestra a continuacion, la rotacion del perfilador laser alrededor del eje Y puede causar
que el angulo de inclinacion del perfil no coincida con la situacion real.

Sin rotar Rotado alrededor del eje Y

Perfilador
laser
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Perfil
adquirido

Condiciones Previas

Condiciones previas para realizar la correccion de inclinacion:

- Se recomienda usar un objeto de destino cuya superficie tenga areas planas.

- Se puede adquirir perfiles bastante completos de estas areas planas. Si los perfiles no estan
completos, consulte el capitulo Modo de Perfil para ajustar los parametros.

- Mantenga el objeto de destino inmovil con respecto al perfilador laser, y adquiera el perfil de
las areas planas del objeto de destino.

Instrucciones

Siga los siguientes pasos para realizar la correccion de inclinacion:
1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de Correccidon de Inclinacién para
abrir la ventana de Correccion de Inclinacién.
2. Seleccione las areas de deteccidn y arrastre para ajustar las posiciones. Asegurese de cumplir
el siguiente criterio al realizar el ajuste:

Los segmentos de perfiles seleccionados por las dos areas de deteccién debe corresponder a
las dos posiciones en la misma superficie del objeto de destino. Consulte los siguientes
gjemplos:

Objeto de
destino

Correcto Incorrecto

Areas de
deteccion

(5 ] Las dreas de deteccion se pueden solapar.

3. Seleccione las areas de deteccion y arrastre los indicadores para ajustar las anchuras de
dichas areas. Consulte el siguiente criterio al realizar el ajuste:

Siguiendo el criterio de arriba, las areas de deteccion deben ser lo amplias posible para
proporcionar una mayor cantidad de datos para la correccion de inclinacion.
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4. Inserte el angulo que debe alcanzar el perfil en las areas de deteccion después de la
correccion en Angulo esperado de inclinacién, ubicado bajo Angulos de Inclinacion.

Los valores positivos rotan el perfil en sentido antihorario; los negativos, en sentido
horario. El rango de valores posibles es de -45° a 45°.

V¥ Ejemplo de angulo esperado de inclinacién
Un objeto de destino como se muestra a continuacion esta en una superficie horizontal:

El valor por insertar en Angulo esperado de inclinacién depende de las ubicaciones de las
areas de deteccion:

Areas de deteccién Angulo esperado de inclinacién

OO

300

5. Haga clic en el boton [ Corregir]. La linea verde en el drea de imagen ubicada a la izquierda
representa el perfil que alcance el angulo esperado de inclinacién después de la correccion de
inclinacion. Revise si el perfil cumple los requisitos:

o Siel perfil cumple los requisitos, haga clic en el botén [ Aplicar] para aplicar el resultado de
correccion de inclinacion y cerrar la ventana.

o Sino, rehaga los pasos 2 a 5.

6. Adquiera datos de nuevo en el modo de perfil, y cambie al Perfil para revisar el efecto de
correccion.
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Correccioén de Altura

Descripcio
n de

parametro perfilador laser alrededor del eje X.

Visibilidad Principiante, Experto, Maestro

Activar Correccion de Altura:

Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

Corrige la diferencia de altura del perfil que se produce debido a la rotacion del

« True: Aplica el resultado de correccion de altura al perfil.

Valores
del
parametro Tasa de Correccion de Altura:

+ Rango de valor: 0,1 a 8,0

+ Valor predeterminado: 1

- False: No aplica el resultado de correccion de altura al perfil.

Instruccio Para obtener instrucciones detalladas, consulte la seccion Realizar la Correccion de

nes Altura.

Realizar la Correccion de Altura

Esta herramienta sirve para corregir la diferencia de altura del perfil que se produce debido a la

rotacion del perfilador laser alrededor del eje X.

Como se muestra a continuacion, la rotacion del perfilador laser alrededor del eje X puede causar
que la diferencia de altura entre dos puntos no coincida con la situacion real.

Sin rotar

Perfilador laser

Rotado alrededor del eje X

Perfil adquirido
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Condiciones Previas

Condiciones previas para realizar la correccion de altura:
- Se recomienda usar un objeto de destino con dimensién conocida y superficie plana, como un
bloque de calibre, y colocarlo en una superficie horizontal.

+ Se puede adquirir perfiles bastante completos del objeto de destino. Si los perfiles no estan
completos, consulte el capitulo Modo de Perfil para ajustar los parametros.

- Mantenga el objeto de destino inmovil con respecto al perfilador laser.

- Seleccione dos superficies (como la superficie superior del blogue de calibre y la superficie
horizontal en la que se coloca el bloque de calibre) para calcular la diferencia de altura, y
determine la diferencia de altura real de las dos superficies.

Instrucciones

Siga los siguientes pasos para realizar la correccion de altura:

1. Haga doble clic en el boton [ Editar | ubicado a la derecha de Correccidn de Altura para abrir la
ventana de Correccion de Altura.

2. Seleccione las areas de deteccion y arrastre para ajustar las posiciones. Asegurese de cumplir
el siguiente criterio al realizar el ajuste:

Los segmentos de perfiles seleccionados por las dos dreas de deteccion debe corresponder a
las dos superficies respectivamente para calcular la diferencia de altura.

Dos superficies para calcular
la diferencia de altura

/ / - / / / / - / /

Correcto Incorrecto

Areas de deteccion

3. Seleccione las areas de deteccién y arrastre los indicadores para ajustar las anchuras de
dichas areas. Consulte el siguiente criterio al realizar el ajuste:

Siguiendo el criterio de arriba, las areas de deteccion deben ser lo amplias posible para
proporcionar una mayor cantidad de datos para la correccion de altura.

4. Inserte la diferencia de altura real de las dos superficies en Diferencia real de altura, ubicado
bajo Diferencias de altura.

El valor minimo de Diferencia real de altura es de 0,01 mm, el valor maximo corresponde
al rango de medicion en el eje Z del perfilador Iaser.

5. Haga clic en el botén [ Corregir]. La linea verde en el érea de imagen ubicada a la izquierda
representa el perfil corregido después de la correccion de altura. Revise si el perfil cumple los
requisitos:

o Siel perfil cumple los requisitos, haga clic en el boton [ Aplicar ] para aplicar el resultado de
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correccion de altura 'y cerrar la ventana.
o Sino, rehaga los pasos 2 a 5.

6. Adquiera datos de nuevo en el modo de perfil, y cambie al Perfil para revisar el efecto de
correccion.

5.4. Herramientas

Mech-Eye Viewer proporciona las siguientes herramientas. Este capitulo presenta las funciones'y
usos de las herramientas, asi como sus instrucciones detalladas.

Herramienta Funcion

Herramienta de Medicion  Esta herramienta sirve para medir la distancia entre dos puntos, la
distancia entre punto y linea, y la diferencia de altura en el perfil,
ademas de revisar si el objeto de destino cumple los requisitos de

precision.
Marco de Referencia Esta herramienta sirve para definir un marco de referencia
Personalizado personalizado para la visualizacion. El mapa de profundidad y la

nube de puntos se pueden visualizar en este marco de referencia.

Herramienta de Ajustes de  Esta herramienta sirve para ver el valor de codificador y la direccion

Codificador de movimiento, calcular la resolucion del codificador y obtener el
intervalo de disparo recomendado. El intervalo de disparo
recomendado garantiza que la resolucion del gje Y de los datos
escaneados sea basicamente igual a la resolucion del eje X.

5.4.1. Herramienta de Medicion

Esta herramienta sirve para medir la distancia entre dos puntos, la distancia entre punto y linea, y
la diferencia de altura en el perfil, ademas de revisar si el objeto de destino cumple los requisitos
de precision.

Condiciones Previas
Condiciones previas para realizar la medicion:

+ Para garantizar la precision del resultado de medicion, realice la correccion de inclinacion y la
correccion de altura antes de la medicion.

- Al seguir los siguientes pasos de medicion, debe mantener el objeto de destino inmavil. Si
desea medir diferentes posiciones, haga clic en el botdn [ Adquirir de nuevo] después de
mover el objeto de destino para obtener de nuevo el perfil.

Modo de Medicion

Esta herramienta contiene tres modos de medicion:

Distancia entre dos puntos
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Distancia entre punto y linea

-

En cada modo de medicion, la Herramienta de Medicidn detectara los objetos de medicion en las
areas de deteccion seleccionadas automaticamente, y proporcionara los resultados de medicion.

Las siguientes secciones proporcionan instrucciones sobre la medicion segun el modo de
medicion. Consulte la seccion correspondiente a su demanda real de la medicion.

Medir la Distancia entre dos Puntos

En el modo de medicion de distancia entre dos puntos, los objetos de medicion son dos puntos
detectados automaticamente, y el resultado de medicién es la distancia entre los dos puntos.

Los tipos de puntos detectables son los siguientes:

- -

Punto mas bajo

Durante la medicion, es necesario establecer las posiciones y anchuras adecuadas de las areas de
deteccion para asegurarse de que se puedan detectar todos los puntos correctos.

Siga los siguientes pasos para medir la distancia entre dos puntos:

1. Seleccione la Distancia entre dos puntos en Modo de Medicién.

2. Seleccione el tipo del primer punto por medir en el menu desplegable de Tipo de punto,
ubicado en la ficha de Objeto de medicién 1.

3. En el drea de imagen ubicada a la izquierda, seleccione el drea de deteccion 1 () y arrastre
para ajustar su posicion, asegurandose de que dicha area contenga el punto por medir.

4. Seleccione el area de deteccion 1y arrastre los indicadores para ajustar la anchura de dicha
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area, asegurandose de que sea lo mas ancha posible.

Reducir la anchura del area de deteccion puede excluir los datos innecesarios y
asegurarse de que los puntos detectados automaticamente sean precisamente los
puntos por medir. Por ejemplo, si el punto por medir debe ser el punto mas alto en el
area de deteccion, dicha area no puede contener puntos mas altos.

5. Cambie a la ficha de Objeto de medicién 2, y seleccione el tipo del segundo punto por medir
en el menu desplegable de Tipo de punto.

6. En el drea de imagen ubicada a la izquierda, seleccione el drea de deteccion 2 (M) y arrastre
para ajustar su posicion, asegurandose de que dicha area contenga el punto por medir.

(i ) Las areas de deteccion se pueden solapar.
7. Seleccione el area de deteccion 2 y arrastre los indicadores para ajustar la anchura de dicha
area, asegurandose de que sea lo mas ancha posible.
8. Seleccione el método de medicion en Método de medicion ubicado en el panel derecho:
o Distancia en linea recta: A en la ilustracion de abajo

o Distancia horizontal: B en la ilustracion de abajo

9. Revise el resultado de medicion de la distancia entre los dos puntos en Resultado de
medicidn, ubicado en la parte inferior del panel derecho. Si el resultado de medicion no es
preciso o no se visualiza, ajuste de nuevo las posiciones y anchuras de las areas de deteccion.

Medir la Distancia entre Punto y Linea

En el modo de medicion de distancia entre punto y linea, los objetos de medicion son un punto
detectado automaticamente y una linea de referencia calculada en funcion de los datos
seleccionados, y el resultado de medicion es la distancia vertical entre el punto y la linea de
referencia.

Los tipos de puntos detectables son los siguientes:

Punto mas alto
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Punto mas bajo

Durante la medicion, es necesario establecer las posiciones y anchuras adecuadas de las areas de
deteccion para asegurarse de que se puedan detectar todos los puntos correctos.

Siga los siguientes pasos para medir la distancia entre punto y linea:

1. Seleccione la Distancia entre punto y linea en Modo de Medicion.

2. Seleccione el tipo del punto por medir en el menu desplegable de Tipo de punto, ubicado en la
ficha de Objeto de medicion 1.

3. En el drea de imagen ubicada a la izquierda, seleccione el drea de deteccion 1 (m) y arrastre
para ajustar su posicion, asegurandose de que dicha area contenga el punto por medir.

4. Seleccione el area de deteccion 1y arrastre los indicadores para ajustar la anchura de dicha
area, asegurandose de que sea lo mas ancha posible.

Reducir la anchura del drea de deteccion puede excluir los datos innecesarios y
asegurarse de que los puntos detectados automaticamente sean precisamente los
puntos por medir. Por ejemplo, si el punto por medir debe ser el punto mas alto en el
area de deteccion, dicha area no puede contener puntos mas altos.

5. En el drea de imagen ubicada a la izquierda, seleccione el drea de deteccién 2 (M) y arrastre
para ajustar su posicion, asegurandose de que dicha area contenga los datos para calcular la
linea de referencia.

(i ) La linea naranja es la de referencia calculada en el drea de imagen ubicada a la izquierda.
6. Seleccione el area de deteccion 2 y arrastre los indicadores para ajustar la anchura de dicha

area. Consulte el siguiente criterio al realizar el ajuste:

o Los segmentos de perfiles seleccionados por las dos areas de deteccion debe
corresponder a los puntos en la misma superficie del objeto de destino.

o Siguiendo el criterio de arriba, las areas de deteccion deben ser lo amplias posible para
proporcionar una mayor cantidad de datos para calcular la linea de referencia.

Si el resultado del calculo no es satisfactorio, puede afiadir una drea de deteccién 3
para calcular la linea de referencia en funcion de los datos de las dreas de deteccion

e -

Marque Area de deteccién 3 en la ficha de Referencia, y ajuste la posicién y anchura
del &rea de deteccion 3 (1) en el drea de imagen ubicada a la izquierda.

7. Revise el resultado de medicion de la distancia entre punto y linea en Resultado de medicion,
ubicado en la parte inferior del panel derecho. Si el resultado de medicidn no es preciso 0 no
se visualiza, ajuste de nuevo las posiciones y anchuras de las areas de deteccion.

Medir la Diferencia de Altura

En el modo de medicion de diferencia de altura, los objetos de medicién son dos puntos o lineas
detectados automaticamente, y el resultado de medicion es la distancia vertical entre los dos
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objetos de medicion.

Los tipos de objetos detectables son los siguientes:

Punto mas alto

Punto mas bajo

Promedio

Durante la medicion, es necesario establecer las posiciones y anchuras adecuadas de las areas de
deteccion para asegurarse de que se puedan detectar todos los puntos correctos.

Siga los siguientes pasos para medir la diferencia de altura:

1. Seleccione la Diferencia de altura en Modo de Medicion.

2. Seleccione el tipo del primer objeto por medir en el menu desplegable de Tipo de objeto de
medicidn, ubicado en la ficha de Objeto de medicion 1.

3. En el drea de imagen ubicada a la izquierda, seleccione el area de deteccion 1 (m) y arrastre
para ajustar su posicion, asegurandose de que dicha area contenga el objeto por medir.

4. Seleccione el area de deteccion 1y arrastre los indicadores para ajustar la anchura de dicha
area. Consulte el siguiente criterio al realizar el ajuste:

o Sielobjeto de medicion es Punto mas alto o Punto mas bajo:
Es necesario reducir la anchura del area de deteccion para excluir los datos innecesarios y
asegurarse de que los puntos detectados automaticamente sean precisamente los puntos

por medir. Por ejemplo, si el punto por medir debe ser el punto mas alto en el area de
deteccion, dicha area no puede contener puntos mas altos.

o Siel objeto de medicion es Promedio:
El area de deteccion debe contener Unicamente los puntos para calcular el promedio. Al

mismo tiempo, dicha area debe ser lo mas amplia posible para proporcionar una mayor
cantidad de datos para el calculo del promedio.

La linea naranja es la que representa el promedio en el darea de imagen ubicada a la
izquierda.
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5. Seleccione el tipo del segundo objeto por medir en el menu desplegable de Tipo de objeto de
medicidn, ubicado en la ficha de Referencia.

6. Consulte los pasos 3y 4 para ajustar la posicién y anchura del drea de deteccién 2 (m).

7. Revise el resultado de medicion de la diferencia de altura en Resultado de medicién, ubicado
en la parte inferior del panel derecho. Si el resultado de medicién no es preciso o no se
visualiza, ajuste de nuevo las posiciones y anchuras de las areas de deteccion.

5.4.2. 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 del valor de profundidad en
Mech-Eye Viewer y no afecta los datos reales en el mapa de profundidad y la nube de puntos.

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 gje 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.

Si no, haga clic en el botén [ Restablecer ] ubicado en la parte inferior derecha y rehaga el
paso 2.

4. Haga clic en el boton [ 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.

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

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 96



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

5.4.3. Herramienta de Ajustes de Codificador

Esta herramienta sirve para ver el valor de codificador y la direccion de movimiento, calcular la
resolucion del codificador.

Para que la resolucion de eje Y sea igual que la de eje X de los datos escaneados, puede obtener el
intervalo de disparo recomendado mediante esta herramienta.

En el modo de escaneo, en la pestafia de Parametros, haga doble clic en el botdn [ Editar | ubicado
a la derecha del Ajustes de Codificador para abrir la herramienta de Ajustes de Codificador.

- La categoria de Ajustes de Codificador es disponible al ajustar la Fuente de Disparo de
Escaneo de Linea a Codificador.

o + Antes de usar la herramienta de Ajuste de Codificador, revise si el codificador esta
conectado correctamente. Consulte las Diagramas de Circuitos de Sefiales y Conectores
de Sefal del Codificador.

Ver el Valor de Codificador y la Direccién de Movimiento

En la parte superior de la ventana de la herramienta, puede ver el Valor de codificador y la
Direccion de movimiento.

« Valor de codificador: Se visualiza el actual valor del codificador.

- Direccién de movimiento: Se visualiza la direccién de movimiento del codificador (Canal A
adelante o Canal B adelante) segun como cambia el valor del codificador durante su
funcionamiento.

Calcular la Resolucion del Codificador

La resolucion del codificador se refiere la distancia de movimiento (en pm) correspondiente a una
sefial en cuadratura, es decir la distancia de movimiento del objeto de destino con respecto al
perfilador laser, cada objeto corresponde a cada sefial de la ilustracion de abajo. La resolucion del
codificador sirve para obtener el intervalo de disparo recomendado.
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Canal A

Si conoce la resolucion del codificador, seleccione Insertar un valor conocido ubicado debajo de la
Calculadora de resolucion de codificador, e inserte la resolucion del codificador en Insertar
resolucion de codificador.

Si no conoce la resolucion del codificador, esta herramienta puede calcular automaticamente la
resolucion segun la distancia de movimiento con respecto al perfilador laser y el valor
correspondiente del codificador.

(5 ] La resolucién del codificador calculada puede mostrar cierto nivel de imprecision.
Siga los siguientes pasos para calcular la resolucion del codificador:

1. Seleccione Calcular resolucion ubicado debajo de la Calculadora de resolucién de
codificador.
2. Haga clic en el botdn [ Actualizar ] ubicado a la derecha del Valor inicial.

3. Haga que el objeto mueva con respecto al perfilador laser. Después de mover, haga clic en el
botdn [ Actualizar ] ubicado a la derecha del Valor final.

4. Mida la distancia del movimiento entre el objeto y el perfilador laser e inserte la distancia en
Distancia de movimiento (mm).

5. Haga clic en el botén [ Calcular]. En la Resolucion de codificador se visualizara la resolucion
del codificador calculada.

Obtener el Intervalo de Disparo Recomendado

Ajustando un valor apropiado del Intervalo de Disparo, se logra que la resolucion de eje Y coincida
con la de eje X de los datos escaneados, garantizando asi que la imagen de intensidad y el mapa
de profundidad tengan una relacion de aspecto correspondiente a la del objeto real.

La herramienta de Ajustes de Codificador puede calcular el valor recomendado del Intervalo de
Disparo y aplicarlo a la pestafia de Parametros.
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Siga los siguientes pasos para calcular el Intervalo de disparo recomendado con la herramienta
de Ajustes de Codificador:

1. Inserte o calcule la resolucion del codificador. Esta herramienta calcula el Intervalo de disparo
recomendado segun la Resolucién del codificador y el valor de Modo de nimero de sefial de
disparo.

2. Haga clic en el boton [ Aplicar] para cerrar la ventana. En el modo de escaneo, adquiera los
datos de nuevo y revise la relacion de aspecto del objeto de destino en la imagen de intensidad
y el mapa de profundidad.

o Silarelacion de aspecto correspondiente a la del objeto real, se ha completado el ajuste.

o Silarelacion de aspecto aun no corresponde a la del objeto real, proceda con el siguiente
paso.

3. Revise el valor del parametro Modo de Numero de Sefial de Disparo:
o Sies 1x 0 2x, proceda con el paso 4.
o Sies 4x, proceda con el paso 7.

4. Haga doble clic en el boton [ Editar ] ubicado a la derecha de Ajustes de Codificador para abrir
la herramienta de Ajuste de Codificador.

5. Aumente el valor del parametro Modo de Numero de Sefial de Disparo.

6. Haga clic en el botén [ Aplicar] para cerrar la ventana. En el modo de escaneo, adquiera los
datos de nuevo y revise la relacion de aspecto del objeto de destino en la imagen de intensidad
y el mapa de profundidad.

o Silarelacion de aspecto correspondiente a la del objeto real, se ha completado el ajuste.
o Silarelacién de aspecto auin no corresponde a la del objeto real, rehaga el paso 3.

7. Segun la relacion de aspecto del objeto de destino en la imagen de intensidad y el mapa de
profundidad, ajuste ligeramente el Intervalo de Disparo en la pestafia de Parametros:

o Silasimagenes aparecen comprimidas con respecto al objeto real, aumente el Intervalo
de Disparoen 1.

o Silas imagenes aparecen estiradas con respecto al objeto real, reduzca el Intervalo de
Disparoen 1.

8. En el modo de escaneo, adquiera los datos de nuevo y revise la relacion de aspecto del objeto
de destino en la imagen de intensidad y el mapa de profundidad.

o Silarelacion de aspecto correspondiente a la del objeto real, se ha completado el ajuste.

o Silarelacion de aspecto aun no corresponde a la del objeto real, rehaga el paso 7.
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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 Perfilador Laser con el Estandar GenlCam

El perfilador laser es compatible con los estandares de GenlCam/GigE Vision. Se puede controlar
la cdmara 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 del Perfilador Laser
Disponibles en el Cliente de GenlCam.

Para obtener instrucciones sobre como conectar y administrar el perfilador ldser mediante
HALCON, consulte la seccién Guia de Uso de Programa del Ejemplo de HALCON.

6.2. HALCON

Mediante los programas de ejemplo proporcionados por Mech-Mind, puede realizar todo el
procedimiento, desde la conexion del perfilador laser hasta la activacion de la adquisicién de datos
y la obtencion de los datos adquiridos.
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Introduccidn sobre los Programas de Ejemplo

Mech-Mind proporciona los siguientes programas de ejemplo de HALCON:
- trigger_with_software_and_fixed_rate: Usa la combinacién del método de disparo de Software
+ Tasa fija para activar una ronda de adquisicion de datos y obtener datos de perfil.

- trigger_with_external_device_and_fixed_rate: Usa la combinacion del método de disparo de
Externo + Tasa fija para activar una ronda de adquisicion de datos y obtener datos de perfil.

trigger_with_software_and_encoder: Usa la combinacion del método de disparo de Software +
Codificador para activar una ronda de adquisicion de datos y obtener datos de perfil.

- trigger_with_external_device_and_encoder: Usa la combinacion del método de disparo de
Externo + Codificador para activar una ronda de adquisicion de datos y obtener datos de perfil.

- trigger_with_software_and_fixed_rate_continuous: Usa la combinacion del método de disparo
de Software + Tasa fija para activar varias rondas de adquisicion de datos y obtener datos de
perfil.

trigger_with_external_device_and_fixed_rate_continuous: Usa la combinacién del método de
disparo de Externo + Tasa fija para activar varias rondas de adquisicion de datos y obtener
datos de perfil.

(r) Para obtener mas informacion sobre los diferentes métodos para activar la adquisicion de

o datos del perfilador laser, consulte el capitulo Métodos para Activar la Adquisicion de Datos.

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 instalacion estan en la ruta xxx/Mech-Eye SDK-
2.3.2/APl/samples/halcon/profiler.

- Los programas de ejemplo clonados desde GitHub estan en la ruta
xxx/mecheye_halcon_samples/profiler.

Condiciones Previas

Asegurese de que se han cumplido las siguientes condiciones previas antes de usar los
programas de ejemplo de HALCON:

- El perfilador laser esta conectado correctamente a la computadora.

+ Se ha instalado HALCON 20.11 o superior en la computadora.
(i ) Las versiones de HALCON anteriores a 20.11 no estan completamente probadas.
- La version del firmware del perfilador laser debe ser 2.2.0 o superior.

Para actualizar el firmware del perfilador laser, 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 del perfilador laser

o Ladireccion IP del puerto de Ethernet de la computadora conectado al perfilador laser
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Para ajustar la direccion IP, consulte los capitulos Usar Mech-Eye Viewer para
o Ajustar la Direccion IP de Perfilador Laser y Ajustar la Direccion IP en la
Computadora.

Guia de Uso del Programa de Ejemplo

Los siguientes capitulos proporcionan instrucciones sobre el uso de los programas de ejemplo en
el sistema Windows:

- trigger_with_software_and_fixed_rate: Una Ronda de Adquisicion de Datos: Software + Tasa
fija

- trigger_with_external_device_and_fixed_rate: Una Ronda de Adquisicion de Datos: Externo +
Tasa fija

- trigger_with_software_and_encoder: Una Ronda de Adquisicion de Datos: Externo +
Codificador

- trigger_with_external_device_and_encoder: Una Ronda de Adquisicion de Datos: Externo +
Codificador

- trigger_with_software_and_fixed_rate_continuous: Varias Rondas de Adquisicion de Datos:
Software + Tasa fija

- trigger_with_external_device_and_fixed_rate_continuous: Varias Rondas de Adquisicion de
Datos: Externo + Tasa fija

+ Allusar HALCON, si se presentan problemas como no se puede conectar el perfilador
laser, puede consultar la HALCON para las soluciones correspondientes.

r
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. Una Ronda de Adquisicion de Datos: Software + Tasa fija

Este capitulo presenta cémo activar una ronda de adquisicion de datos y obtener datos de perfil
con el programa de ejemplo de trigger_with_software_and_fixed_rate.

o Consulte el capitulo HALCON para obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de
uso.

Adquirir Datos

Este programa de ejemplo usa el método de software + tasa fija para activar la adquisicion de
datos.

7 + Para obtener mas informacion sobre los diferentes métodos para activar la adquisicion
O de datos del perfilador laser, consulte el capitulo Métodos para Activar la Adquisicion de
- Datos.

Siga los siguientes pasos para adquirir los datos:

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: MechEyeProfilerinfos.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 102


https://community.mech-mind.com/c/support/8

i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

3. En la ventana se visualizan todas los perfiladores laser disponibles. Haga doble clic en el
perfilador laser que desea conectar, y copie el nombre de perfilador laser tras unique_name: o
user_name:.

' | device:GenICam | |unique_name:, user_name:GenICam |
interface:Esen_ITF_1c97ac456T4c@adl492fff{ife@ | producer:Esen’

El user_name es el nombre personalizado de perfilador laser. Puede personalizar el
nombre del perfilador laser en Mech-Eye Viewer.

4. Localice la linea de comandos abajo y sustituya LNX por unique_name o user_name.
DeviceInfo := 'LNX'

5. Haga clic en [>| ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo.

6. Revise laimagen de intensidad y el mapa de profundidad adquiridos en los siguientes
variables:

o reflectance: imagen de intensidad

o depthInMM: mapa de profundidad

Ajustar los Parametros

Sila calidad de los datos obtenidos no es satisfactoria, puede ajustar los parametros
correspondientes.

- El perfilador Idser es compatible con la funcion de grupo de parametros, puede cambiar
la configuracion de perfilador laser rapidamente mediante seleccionar un grupo
o diferente. Los parametros de perfilador laser 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 de
perfilador laser.

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 perfilador laser que sirven para seleccionar
y 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 perfilador |aser. 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 perfilador laser, 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 perfilador ldser 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 del perfilador laser 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 disponibles de Perfilador Laser en
el cliente de GenlCam.

- Al ajustar los parametros como Correccion, Mascara, normalmente se requieren herramientas
de visualizacion de datos para obtener valores dptimos 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 Perfilador Laser con Mech-Eye
Viewer.

perfilador laser desde HALCON. Si fracasa en conectar el perfilador laser en Mech-Eye

o Antes de conectar el perfilador laser en Mech-Eye Viewer, es necesario desconectar el
Viewer, cierre HDevelop e intente de nuevo.

6.2.2. Una Ronda de Adquisicion de Datos: Externo + Tasa fija

Este capitulo presenta cémo activar una ronda de adquisicion de datos y obtener datos de perfil
con el programa de ejemplo de trigger_with_external_device_and_fixed_rate.
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o Consulte el capitulo HALCON para obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de
uso.

Adquirir Datos

Este programa de ejemplo usa el método de externo + tasa fija para activar la adquisicion de
datos.

- + Para obtener mas informacion sobre los diferentes métodos para activar la adquisicion
O de datos del perfilador laser, consulte el capitulo Métodos para Activar la Adquisicion de
- Datos.

Siga los siguientes pasos para adquirir los datos:
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: MechEyeProfilerInfos.

3. Enla ventana se visualizan todas los perfiladores laser disponibles. Haga doble clic en el
perfilador laser que desea conectar, y copie el nombre de perfilador laser tras unique_name: o
user_name:.

' | device:GenICam | |unique_name: user_name:GenICam |

¢ interface:Esen_ITF_1c697ac456T4cBas81492ffffffe@ | producer:Esen’

El user_name es el nombre personalizado de perfilador Iaser. Puede personalizar el
nombre del perfilador laser en Mech-Eye Viewer.

4. Localice la linea de comandos abajo y sustituya LNX por unique_name o user_name.
DeviceInfo := 'LNX'

5. Haga clic en [>| ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo.

6. Inserte la sefal de disparo al perfilador laser mediante un dispositivo externo: Es necesario
garantizar que la sefial de disparo se inserte en el perfilador laser cuando finalice el comando

grab_data( ),y que esto se realice dentro del periodo de tiempo agotado de
grab_timeout.

7. Revise laimagen de intensidad y el mapa de profundidad adquiridos en los siguientes
variables:

o reflectance: imagen de intensidad

o depthInMM: mapa de profundidad

Ajustar los Parametros

Si la calidad de los datos obtenidos no es satisfactoria, puede ajustar los parametros
correspondientes.

+ El perfilador laser es compatible con la funcién de grupo de pardmetros, puede cambiar
la configuracion de perfilador laser rapidamente mediante seleccionar un grupo
o diferente. Los parametros de perfilador laser se deben ajustar y guardar en el grupo
determinado de parametros.
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+ 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 de
perfilador laser.

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 perfilador laser que sirven para seleccionar
y 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.

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 perfilador |aser. 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 perfilador laser, 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 perfilador ldser 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')
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Referencia

+ Los parametros del perfilador laser 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 disponibles de Perfilador Laser en
el cliente de GenlCam.

- Al ajustar los parametros como Correccion, Mascara, normalmente se requieren herramientas
de visualizacion de datos para obtener valores 6ptimos 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 Perfilador Laser con Mech-Eye

Viewer.
Antes de conectar el perfilador laser en Mech-Eye Viewer, es necesario desconectar el
o perfilador laser desde HALCON. Si fracasa en conectar el perfilador laser en Mech-Eye
Viewer, cierre HDevelop e intente de nuevo.

6.2.3. Una Ronda de Adquisicion de Datos: Externo + Codificador

Este capitulo presenta cémo activar una ronda de adquisicion de datos y obtener datos de perfil
con el programa de ejemplo de trigger_with_software_and_encoder.

o Consulte el capitulo HALCON para obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de
uso.

Adquirir Datos

Este programa de ejemplo usa el método de software + codificador para activar la adquisicion de
datos.

- Para obtener mas informacién sobre los diferentes métodos para activar la adquisicion
O de datos del perfilador laser, consulte el capitulo Métodos para Activar la Adquisicion de
- Datos.

Siga los siguientes pasos para adquirir los datos:
1. Abra el programa de ejemplo en HALCON: abra HDevelop y arrastre el programa de ejemplo a
la ventana de HALCON.

2. Ajuste los parametros correspondientes al codificador: Consulte la seccion Ajustar los
Parametros para ajustar los siguientes parametros correspondientes al codificador segun la
condicion real:

o EncoderDivider
o EncoderOutputMode
o EncoderTriggerSignalCountingMode

7 Puede consultar el capitulo Parametros disponibles de Perfilador Laser en el cliente
O de GenlCam para ver las informaciones sobre descripciones de los parametros en la
- referencia de parametros de Mech-Eye Viewer.

3. Salte el programa (haga clic repetidamente en el botén [i>| en Herramientas) hasta que
aparezca la ventana emergente de Inspeccion de Variable: MechEyeProfilerinfos.

4. Enlaventana se visualizan todas los perfiladores laser disponibles. Haga doble clic en el
perfilador laser que desea conectar, y copie el nombre de perfilador laser tras unique_name: o
user_name:.
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' | device:GenICam | |unique_name: user_name:{GenICam |
interface:Esen_ITF_1c697ac456T4cPa81492ffffffe@ | producer:Esen’

El user_name es el nombre personalizado de perfilador Iaser. Puede personalizar el
nombre del perfilador laser en Mech-Eye Viewer.

5. Localice la linea de comandos abajo y sustituya LNX por unique_name o user_name.
DeviceInfo := 'LNX'

6. Haga clic en |>| ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo.

7. Revise laimagen de intensidad y el mapa de profundidad adquiridos en los siguientes
variables:
o reflectance: imagen de intensidad

o depthInMM: mapa de profundidad

Ajustar los Parametros

Si la calidad de los datos obtenidos no es satisfactoria, puede ajustar los parametros
correspondientes.

+ El perfilador laser es compatible con la funcién de grupo de pardmetros, puede cambiar
la configuracion de perfilador laser rapidamente mediante seleccionar un grupo
o diferente. Los parametros de perfilador laser 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 de
perfilador laser.

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 UserSetlLoad son parametros de perfilador Iaser que sirven para seleccionar
y 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 pardmetros en Mech-Eye Viewer. Para obtener mas informacion,
consulte la seccién Seleccionar un Grupo de Parametros en HALCON.

set_framegrabber_param (AcgHandle, 'UserSetSelector', 'ParameterGroupName')
set_framegrabber_param (AcgHandle, 'UserSetlLoad', 'ParameterGroupName')
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4. Use el siguiente operador para obtener el valor del parametro especificado. Sustituya
ParameterName por el nombre actual del parametro de perfilador |aser. 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 perfilador laser, 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 perfilador ldser 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 del perfilador laser 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 disponibles de Perfilador Laser en
el cliente de GenlCam.

+ Al ajustar los parametros como Correccion, Mascara, normalmente se requieren herramientas
de visualizacion de datos para obtener valores 6ptimos 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 Perfilador Laser con Mech-Eye
Viewer.

perfilador laser desde HALCON. Si fracasa en conectar el perfilador laser en Mech-Eye

o Antes de conectar el perfilador laser en Mech-Eye Viewer, es necesario desconectar el
Viewer, cierre HDevelop e intente de nuevo.

6.2.4. Una Ronda de Adquisicion de Datos: Externo + Codificador
Este capitulo presenta cémo activar una ronda de adquisicion de datos y obtener datos de perfil

con el programa de ejemplo de trigger_with_external_device_and_encoder.

o Consulte el capitulo HALCON para obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de
uso.
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Adquirir Datos

Este programa de ejemplo usa el método de externo + codificador para activar la adquisicion de
datos.

- + Para obtener mas informacion sobre los diferentes métodos para activar la adquisicion
O de datos del perfilador laser, consulte el capitulo Métodos para Activar la Adquisicion de
- Datos.

Siga los siguientes pasos para adquirir los datos:
1. Abra el programa de ejemplo en HALCON: abra HDevelop y arrastre el programa de ejemplo a
la ventana de HALCON.

2. Ajuste los parametros correspondientes al codificador: Consulte la seccion Ajustar los
Parametros para ajustar los siguientes parametros correspondientes al codificador segun la
condicion real:

o EncoderDivider
o EncoderOutputMode
o EncoderTriggerSignalCountingMode

Puede consultar el capitulo Parametros disponibles de Perfilador Laser en el cliente
de GenlCam para ver las informaciones sobre descripciones de los parametros en la
- referencia de pardmetros de Mech-Eye Viewer.

a

3. Salte el programa (haga clic repetidamente en el botén (> en Herramientas) hasta que
aparezca la ventana emergente de Inspeccidn de Variable: MechEyeProfilerinfos.

4. Enla ventana se visualizan todas los perfiladores laser disponibles. Haga doble clic en el
perfilador laser que desea conectar, y copie el nombre de perfilador laser tras unique_name: o
user_name:..

" | device:GenICam | |unique_name:, user_name:GenICam |

¢ interface:Esen_ITF_1c697ac456T4c@aBl492ffF1f@@ | producer:Esen’

El user_name es el nombre personalizado de perfilador laser. Puede personalizar el
nombre del perfilador laser en Mech-Eye Viewer.

5. Localice la linea de comandos abajo y sustituya LNX por unique_name o user_name.
DeviceInfo := 'LNX'

6. Haga clic en | | ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo.

7. Inserte la sefal de disparo al perfilador laser mediante un dispositivo externo: Es necesario
garantizar que la sefial de disparo se inserte en el perfilador laser cuando finalice el comando

grab_data(),y que esto se realice dentro del periodo de tiempo agotado de
grab_timeout.

8. Revise laimagen de intensidad y el mapa de profundidad adquiridos en los siguientes
variables:

o reflectance: imagen de intensidad

o depthInMM: mapa de profundidad
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Ajustar los Parametros

Si la calidad de los datos obtenidos no es satisfactoria, puede ajustar los parametros
correspondientes.

« El perfilador laser es compatible con la funcién de grupo de parametros, puede cambiar
la configuracion de perfilador laser rapidamente mediante seleccionar un grupo
o diferente. Los parametros de perfilador laser 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 de
perfilador laser.

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 perfilador |aser que sirven para seleccionar
y 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.

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 perfilador |aser. 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 perfilador laser, y NewParameterValue por el valor
nuevo del parametro.

set_framegrabber_param (AcgHandle, 'ParameterName', 'NewParameterValue')
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7. Use el siguiente operador para guardar las modificaciones de ajustes de parametro en el
grupo de parametros. UserSetSave es un parametro de perfilador laser 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 del perfilador laser 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 disponibles de Perfilador Laser en
el cliente de GenlCam.

- Al ajustar los parametros como Correccion, Mascara, normalmente se requieren herramientas
de visualizacion de datos para obtener valores 6ptimos 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 Perfilador Laser con Mech-Eye

Viewer.
Antes de conectar el perfilador laser en Mech-Eye Viewer, es necesario desconectar el
o perfilador laser desde HALCON. Si fracasa en conectar el perfilador laser en Mech-Eye
Viewer, cierre HDevelop e intente de nuevo.

6.2.5. Varias Rondas de Adquisicion de Datos: Software + Tasa fija
Este capitulo presenta como activar varias rondas de adquisicion de datos y obtener datos de

perfil con el programa de ejemplo de trigger_with_software_and_fixed_rate_continuous.

o Consulte el capitulo HALCON para obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de
uso.

Adquirir Datos

Este programa de ejemplo usa el método de software + tasa fija para activar varias rondas de
adquisicion de datos.

- Para obtener mas informacién sobre los diferentes métodos para activar la adquisicion
O de datos del perfilador laser, consulte el capitulo Métodos para Activar la Adquisicion de

- Datos.

Siga los siguientes pasos para adquirir los datos:

1. Abra el programa de ejemplo en HALCON: abra HDevelop y arrastre el programa de ejemplo a

la ventana de HALCON.

2. Ajuste el numero de rondas de adquisicion de datos: Localice la linea de comandos de abajo y

sustituya 2 por el numero de rondas por realizar.

for Index :=1 to 2 by 1

3. Salte el programa (haga clic repetidamente en el botén (> en Herramientas) hasta que
aparezca la ventana emergente de Inspeccion de Variable: MechEyeProfilerinfos.
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4. Enlaventana se visualizan todas los perfiladores laser disponibles. Haga doble clic en el
perfilador laser que desea conectar, y copie el nombre de perfilador laser tras unique_name: o
user_name:.

' | device:GenICam | |unique_name:, user_name:GenICam |
interface:Esen_ITF_1c97ac456T4c@adl492fff{ife@ | producer:Esen’

El user_name es el nombre personalizado de perfilador laser. Puede personalizar el
nombre del perfilador laser en Mech-Eye Viewer.

5. Localice la linea de comandos abajo y sustituya LNX por unique_name o user_name.
DeviceInfo := 'LNX'

6. Haga clic en [>| ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo.

7. Revise laimagen de intensidad y el mapa de profundidad adquiridos en la ultima ronda de
adquisicion de datos en los siguientes variables:

o reflectance: imagen de intensidad

o depthInMM: mapa de profundidad

Ajustar los Parametros

Sila calidad de los datos obtenidos no es satisfactoria, puede ajustar los parametros
correspondientes.

- El perfilador Idser es compatible con la funcion de grupo de parametros, puede cambiar
la configuracion de perfilador laser rapidamente mediante seleccionar un grupo
o diferente. Los parametros de perfilador laser 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 de
perfilador laser.

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 perfilador laser que sirven para seleccionar
y 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 perfilador |aser. 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 perfilador laser, 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 perfilador ldser 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 del perfilador laser 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 disponibles de Perfilador Laser en
el cliente de GenlCam.

- Al ajustar los parametros como Correccion, Mascara, normalmente se requieren herramientas
de visualizacion de datos para obtener valores dptimos 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 Perfilador Laser con Mech-Eye
Viewer.

perfilador laser desde HALCON. Si fracasa en conectar el perfilador laser en Mech-Eye

o Antes de conectar el perfilador laser en Mech-Eye Viewer, es necesario desconectar el
Viewer, cierre HDevelop e intente de nuevo.

6.2.6. Varias Rondas de Adquisicién de Datos: Externo + Tasa fija

Este capitulo presenta como activar varias rondas de adquisicion de datos y obtener datos de
perfil con el programa de ejemplo de trigger_with_external_device_and_fixed_rate_continuous.
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o Consulte el capitulo HALCON para obtener los ejemplos y revisar las condiciones previas de
uso.

Adquirir Datos

Este programa de ejemplo usa el método de externo + tasa fija para activar varias rondas de
adquisicion de datos.

- + Para obtener mas informacion sobre los diferentes métodos para activar la adquisicion
O de datos del perfilador laser, consulte el capitulo Métodos para Activar la Adquisicion de
- Datos.

Siga los siguientes pasos para adquirir los datos:
1. Abra el programa de ejemplo en HALCON: abra HDevelop y arrastre el programa de ejemplo a
la ventana de HALCON.

2. Ajuste el numero de rondas de adquisicion de datos: Localice la linea de comandos de abajo y
sustituya 2 por el numero de rondas por realizar.

for Index :=1 to 2 by T

3. Salte el programa (haga clic repetidamente en el botén [ en Herramientas) hasta que
aparezca la ventana emergente de Inspeccion de Variable: MechEyeProfilerinfos.

4. Enla ventana se visualizan todas los perfiladores laser disponibles. Haga doble clic en el
perfilador laser que desea conectar, y copie el nombre de perfilador Iaser tras unique_name: o
user_name:.

' | device:GenICam | |unique_name: user_name:GenICam |

¢ interface:Esen_ITF_1c697ac456T4cPaBl492ffffffe@ | producer:Esen’

El user_name es el nombre personalizado de perfilador laser. Puede personalizar el
nombre del perfilador laser en Mech-Eye Viewer.

5. Localice la linea de comandos abajo y sustituya LNX por unique_name o user_name.
DeviceInfo := 'LNX'

6. Haga clic en || ubicado en Herramientas o presione F5 en el teclado para ejecutar el programa
de ejemplo.

7. Inserte la sefial de disparo al perfilador laser mediante un dispositivo externo: Es necesario
garantizar que la sefial de disparo se inserte en el perfilador laser cada vez que finalice el

comando grab_data_async( ),y que esto se realice dentro del periodo de tiempo agotado
de grab_timeout.

8. Revise laimagen de intensidad y el mapa de profundidad adquiridos en la ultima ronda de
adquisicion de datos en los siguientes variables:

o reflectance: imagen de intensidad

o depthInMM: mapa de profundidad
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Ajustar los Parametros

Si la calidad de los datos obtenidos no es satisfactoria, puede ajustar los parametros
correspondientes.

« El perfilador laser es compatible con la funcién de grupo de parametros, puede cambiar
la configuracion de perfilador laser rapidamente mediante seleccionar un grupo
o diferente. Los parametros de perfilador laser 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 de
perfilador laser.

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 perfilador |aser que sirven para seleccionar
y 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.

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 perfilador |aser. 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 perfilador laser, y NewParameterValue por el valor
nuevo del parametro.

set_framegrabber_param (AcgHandle, 'ParameterName', 'NewParameterValue')
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7. Use el siguiente operador para guardar las modificaciones de ajustes de parametro en el
grupo de parametros. UserSetSave es un parametro de perfilador laser 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 del perfilador laser 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 disponibles de Perfilador Laser en
el cliente de GenlCam.

- Al ajustar los parametros como Correccion, Mascara, normalmente se requieren herramientas
de visualizacion de datos para obtener valores 6ptimos 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 Perfilador Laser con Mech-Eye

Viewer.
Antes de conectar el perfilador laser en Mech-Eye Viewer, es necesario desconectar el
o perfilador laser desde HALCON. Si fracasa en conectar el perfilador laser en Mech-Eye
Viewer, cierre HDevelop e intente de nuevo.

6.3. Referencia

6.3.1. Parametros disponibles de Perfilador Laser en el cliente de GenlCam

Este capitulo presenta los parametros disponibles y ajustables del perfilador laser 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 del perfilador laser disponibles en el cliente de GenlCam coinciden practicamente
con los pardmetros 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 el

cliente de GenlCam Parametros disponibles en Mech-Eye Viewer  Visibilidad

Modo de

Categoria  Nombre de parametro  Adquirir Categoria  Nombre de parametro
Datos
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Parametros disponibles en el

cliente de GenlCam Parametros disponibles en Mech-Eye Viewer  Visibilidad

Modo de  Ajustes de
Escaneo  Disparo

Principiant

AcquisitionLineRate e

Tasa de Disparo

AcquisitionLineRateMa Tasa Max. de Escaneo i

X

AcquisitionMode B'Ea -

AcquisitionStart Hace c_llc;,en dicho boton para iniciar la i
adquisicion

AcquisitionStop Hace clic de nuevo en dicho boton para pararla

adquisicion
DataAcquisitionTrigger Modo de  Ajustes de Fuente de Disparo de  Principiant
Source Escaneo  Disparo Adquisicion de Datos e
: Periodo de Tiempo Principiant
DepthTimeout Modode  Ajustesde agotado e
Escaneo  escanear
ExposureDelay Retraso de Exposicion  Maestro
Acquisition Principiant
Control ExposureMode Modo de Exposicion P
« Fija: Tiempo de
Modo de  Ajustes de Exposicion
ExposureTime Peril Brillo - HDR: Tiempo total Principiant
de exposicibonen €
Ajustes de

Exposicion HDR

LineScanTriggerSource Modo de  Ajustesde Fuente de Disparode  Principiant

Escaneo  Disparo Escaneo de Linea e
l\/IgItiSIopeExposureLi Otros ajustes en Principiant
mit Ajustes de Exposicion €
MultiSlopeKneePointSe Modo de  Ajustesde HDR Principiant
lector Perfil Brillo Consulte la seccidon e
MultiSlopeSaturationT Configurar 10s AJUSEES  pyip iniant
hreshold de la Exposicion HDR e
AnalogGain Ganancia Analogica Principiant

Brightness Modo de  Ajustes de
Settings  DigitalGain Perfil Brillo Ganancia Digital Experto
LaserPower Potencia Laser Experto

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 118



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

Parametros disponibles en el

cliente de GenlCam Parametros disponibles en Mech-Eye Viewer  Visibilidad

Activar Correccion de

EnableHeightCorrectio Altura en Correccion Principiant
n
de Altura
Activar Correccién de
EnableTiltCorrection Inchnacygn en Principiant
Correccion de e
Inclinacion
Tasa de Correccion de Principiant
HeightCorrectionRatio Altura en Correccion P
de Altura
Modo de i i
Correction Perfil/Mod Correccion Dllferenm? real de incipi
TargetHeightDifference © de altura enia Principiant
Correccion de Altura
Angulo esperado de
inclinacién en la Princiniant
TargetTiltAngle herramienta de o P
Correccion de
Inclinacion
Angulo de Correccién
TiltCorrectionAngle de Inchr@mon en Principiant
Correccion de e
Inclinacion
E)rg}nceCon DeviceScanType Cambiar el Modo de Adquirir Datos -
EncoderDivider Intervalo de Disparo Principiant
EncoderOutputMode Direccion de Disparo Principiant
EncoderCo Modo de Ajuds;'es fjel Resolucién del
I Escaneo Codificado ifi naini
ntro : r codificador en Principiant
EncoderResolution . .
Herramienta de Ajustes e
de Codificador
EncoderTriggerSignalC Modo de Numero de Principiant
ountingMode Senal de Disparo e

ComponentSelector Obtiene imagen de intensidad (Reflectance) o
ImageFor P mapa de profundidad (Range)

matContro ) ; ) o
| Height Modo de  Ajustesde Numero de Linea de Principiant
g Escaneo  escanear Escaneo e
Point XAxisResolution Resolucion Resolucion de Eje X Principiant
Modode esde €
Cloud Escaneo  Nube de incioi
Resolution yaxisResolution Puntos Resolucion de eje Y Principiant
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Parametros disponibles en el
cliente de GenlCam

Profile
Extraction

Profile
Processing

ROI

UserSetCo
ntrol

Image
Mask

BrightnessAdjustment
EdgeSelection

MaxLaserLineWidth

MinGrayscaleValue

MinLaserLineWidth
MinSharpness

SpotSelection

Filter

GapFilling

GapFillingedgePreserv
ation

MeanFilterWindowSize

MedianFilterWindowSiz

e
Resampling

ResamplingEdgePreser
vation

ZDirectionRoi
UserSetDefault

UserSetlLoad

UserSetSave

UserSetSelector

EnablelmageMask

Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

Parametros disponibles en Mech-Eye Viewer

Modo de
Escaneo

Modo de
Perfil

Modo de
Perfil

Modo de
Perfil

Ajustes de
escanear

Extraccion
de Perfil

Procesami
ento de
Perfil

ROI

Ajustes de Brillo

Seleccion de Borde

Anchura Max. de Linea
Laser

Valor Min. de Escala de
Grises

Anchura Min. de Linea
Laser

Nitidez Minima
Seleccion de Puntos de
Extraccion

Filtro

Relleno de Hueco

Preservacion de
Bordes en Relleno de
Hueco

Tamano de Ventana de
Filtro Promedio

Tamafno de Ventana de
Filtro Mediano

Re-muestreo

Preservacion de
Bordes en Re-muestreo

ROl en Direccion Z

Usa los grupos de parametros predeterminados

Carga el grupo de parametros seleccionado en
UserSetSelector

Visibilidad
Principiant

Experto

Principiant
e

Principiant
e

Principiant
e

Experto

Principiant
e

Principiant
e

Principiant

Principiant

Principiant
e

Principiant
e

Experto
Experto

Principiant
e

Guarda el valor del parametro al grupo actual de

parametros

Selecciona el grupo de parametros por usar

Modo de
Perfil/Mod
ode
Escaneo

Configurar los ajustes de la Exposicion HDR

Mascara

Aplicar Mascara en
Mascara

Principiant
e

El modo de configurar los ajustes de la exposicion HDR en el cliente de GenlCam difiere bastante
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del que se usa en Mech-Eye Viewer. Esta seccion presenta el modo de configuracion en el cliente
de GenlCam.

1. Ajuste ExposureMode a HDR.
2. Ajuste el tiempo total de exposicion mediante ExposureTime.

3. Seleccione la fase de exposicion por ajustar mediante MultiSlopeKneePointSelector. 0 es la
primera fase de exposicion, y 1, la segunda.

4. Ajuste la proporcion de la actual fase en el tiempo total de exposicion mediante
MultiSlopeSaturationThreshold.

5. Ajuste el umbral de escala de grises de la actual fase de exposicion mediante
MultiSlopeExposureLimit (el Primer Umbral o Segundo Umbral en Mech-Eye Viewer).

6. Para ajustar la otra fase de exposicion, repita los pasos 3 a 5.

6.3.2. Ajustar los Parametros de Perfilador Laser con Mech-Eye Viewer

Al ajustar los parametros como Correccion, Mascara, normalmente se requieren herramientas de
visualizacion de datos para obtener valores 6ptimos 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 del perfilador laser 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 el perfilador laser del cliente de GenlCam.

3. Conecte el perfilador laser 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

Para confirmar los métodos de ajustar los parametros, consulte la Asistente de Referencia de
Parametros de Mech-Eye Viewer.

Abajo estan los parametros que se recomienda ajustar en Mech-Eye Viewer:

- Ajustes de Exposicion HDR
+ Mascara

+ Correccion de Inclinacion

+ Correccion de Altura

+ Ajustes del Codificador
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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 Ultimos valores de los
parametros.

1. En la pestana 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 parametros en un grupo de
parametros.

2. Desconecte el perfilador laser en Mech-Eye Viewer.
3. Conecte el perfilador laser 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.
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7. Manual del Usuario del Perfilador Laser

7.1. Modelos de Perfilador Laser

Este capitulo presenta diferentes modelos de perfilador laser, asi como las caracteristicas y
aplicaciones adecuadas de los modelos.

Comparacion de Especificaciones Claves

Actualmente, los modelos disponibles de perfilador Iaser incluyen:

- Serie LNX-8000: LNX-8030, LNX-8080 y LNX-8300 (con controlador de LNX-8000C)
- Serie LNX-7500: LNX-7530, LNX-7580 y LNX-75300 (con controlador de LNX-7500C)
Abajo estan las informaciones basicas sobre los modelos del sensor. Para obtener todas las

especificaciones técnicas del perfilador laser, consulte el Manual del Usuario de Hardware de |a
serie LNX-8000 y Manual del Usuario de Hardware de la serie LNX-7500.

LNX- LNX- LNX- LNX- LNX- LNX-
8030 8080 8300 7530 7580 75300
mm mm mm
_30 mm 100 305 25mm 76 mm 295 mm
mm mm
230
-33mm 76 mm 3Tmm 72mm 219 mm
mm
310
35mm 89 mm 33mm 82mm 300 mm
mm
430
37 mm 96 mm nm 35mm 89 mm 422 mm

(1) Este rango es la tasa maxima que el perfilador ldser puede alcanzar al ajustar la ROl en
direccion Z a diferentes valores.

(2) Consulte la comparacion de FOV de abajo.

(3) Consulte las ilustraciones del manual del usuario de Hardware de diferentes series.
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Comparacioén de FOV

+ Como se muestra a continuacion, abajo esta la comparacion de FOV de los modelos de
sensor de LNX-8000:

LNX-8300

LNX-8080

LNX-8030

- Como se muestra a continuacion, abajo esta la comparacion de FOV de los modelos de
sensor de LNX-7500:

LNX-75300

LNX-7580

LNX-7530

Escenarios Adecuados

Todos los sensor cuentan con una alta tasa de escaneo y resolucion. Seleccione el modelo cuyo
FOV cumpla su necesidad,considerando el tamafio de los objetos de destino y los escenarios
adecuados proporcionados en la figura de abajo.
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Medicion de altura de pin de conector

Inspeccion de juntas de soldadura

LNX-8030y
LNX-7500

Inspeccion de calidad de pegamento de marco central
del movil

Inspeccion de la soldadura de barras colectoras
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Modelo Escenarios Adecuados

Inspeccion de hueco de puerta de coche

Inspeccion de altura/posicion del pin de conector del
coche

LNX-8080y

LNX-7580
Inspeccion de planitud/diferencia de altura del marco
central de movil
Inspeccion de planitud/diferencia de altura de capa
superior de bateria de vehiculo eléctrico
Lectura del cédigo DOT de rueda

LNX-8300y

LNX-75300

Medicion de dimensién de modulos de bateria de
vehiculo eléctrico

7.2. LNX-8030 / LNX-8080 / LNX-8300

Bienvenida

El Perfilador Laser 3D de Mech-Eye consta de un controlador y un sensor. Puede obtener los datos
de imagen y nube de puntos desde el perfilador laser mediante el software correspondiente de
Mech-Eye SDK.

Se usa LNX-8030 como ejemplo en este manual. Las imagenes mostradas se indican
solamente a titulo informativo. El producto real puede ser diferente.
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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.

+ Seguir las instrucciones y advertencias de este manual puede reducir los riesgos, pero no
puede eliminar todos. Si no use el producto de acuerdo con este manual, es posible que
algunas funciones no se ejecuten normalmente o que el producto se dafie.

- 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 el contenido de Seguridad Laser antes de usar el
producto.

Entorno Operativo

- No use el producto en lugares con riesgo de explosion. Esta PROHIBIDO colocar sustancias
explosivas, inflamables o corrosivas cerca del producto.

- No exponga el producto al fuego ni a altas temperaturas. No coloque el producto sobre el
fuego ni lo aplaste mecanicamente. De lo contrario, puede causar explosion.

+ No coloque el producto en lugares con grandes variaciones de temperatura, ni a temperaturas
extremadamente altas o bajas. El rango de temperaturas de operacion es 0 a 45°.

+ Use el producto en interiores.

- Use el producto a altitudes inferiores a 4.000 metros.

Instale el producto en un lugar abierto y con buena circulacion del aire. No coloque el producto
en lugares humedos o polvorientos.

No instale el producto en lugares bajo la luz solar directa ni cerca de dispositivos de
iluminacion. Si es inevitable, use una tela sombreadora para asegurarse de que el producto
esté protegido contra las interferencias de luz.

No instale el producto en lugares sometidos a vibraciones o impactos.

No instale el producto en lugares donde se pueda salpicar agua o aceite en el producto.

Montaje del Producto

- Para garantizar que el calor generado por el sensor se disipe correctamente, monte el sensor
en una placa de metal.

+ Instale el producto y los cables lejos de lineas de alta tension.

- No conecte el producto a una fuente de alimentacién hasta que el producto esté montado de
forma seguray el cable Ethernet esté correctamente conectado.

Uso del Producto

- La primera vez que use el producto, quite las peliculas protectoras del sensor.

- Antes de usarlo, revise el producto cuidadosamente para ver si hay dafios, sefiales de entrada
de agua, olores sospechosos, humo, tornillos sueltos o dafhados, etc., y asegurese de que el
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producto esté un buen estado. Si detecta cualquiera de las anomalias mencionadas,
desconecte la alimentacion inmediatamente.

Después de encender el producto, espere aproximadamente 30 minutos antes de usarlo. De lo
contrario, la calidad de datos puede ser inestable. Mientras ajusta los parametros, no apague
el producto. Si no, puede perder las modificaciones de parametros.

La alta temperatura envejece el cable de alimentacion. Revise regularmente el cable para
detectar sefales de envejecimiento. Si el cable de alimentacion esta envejecido, contacte con
Mech-Mind para adquirir un reemplazo.

La superficie del producto puede calentarse tras un uso de tiempo prolongado. Tenga cuidado
para evitar lesiones.

No golpee, tire ni deje caer el producto. El producto puede resultar dafiado o funcionar
incorrectamente si se somete a fuertes impactos o vibraciones.

No deje objetos extrafios como laminas de metal, polvo, papel, virutas de madera, etc. entrar
en el interior del producto, que puede causar incendio, descarga eléctrica, funcionamiento
incorrecto, etc.

Uso de la Fuente de Alimentacion en Carril DIN

Instale la fuente de alimentacion en carril DIN dentro de una caja de control. No la instale en un
lugar de dificil acceso para desconectar la alimentacion.

No use el producto si el puerto de alimentacion o la fuente de alimentacion en carril DIN esta
mojados.

No caliente ni ponga el carril DIN ni el cable de alimentacion en el fuego.

Use el voltaje especificado. De lo contrario, pueden causar incendios, descargas eléctricas, u
otro mal funcionamiento. Se recomienda usar la fuente de alimentacion en carril DIN
proporcionada por Mech-Mind. Si necesita un reemplazo, use una fuente de alimentacion en
carril DIN que cumpla las normas de seguridad correspondientes.

Seguridad Laser

Use gafas de seguridad laser con el producto.

El producto emite laser. Evite la exposicion directa de los ojos al laser. No mire al rayo laser ni
al rayo laser reflejado directamente. No dirija el laser hacia otras personas. Observar el rayo
laser puede causar perturbaciones visuales como deslumbramiento e imagenes persistentes.
Siga estrictamente los requisitos operativos y de ajuste descritos en este manual.

No mire al rayo ldser con instrumentos dpticos (como telescopios). De lo contrario, puede
sufrir lesiones en los 0jos.

El rayo laser debe estar mas bajo o0 mas alto que el nivel de los ojos.

Tenga cuidado con la ruta del rayo laser. No entre en las zonas a las que llega el laser o el laser
reflejado. No coloque ningun objeto reflectante en la ruta del rayo laser. Los reflejos
especulares o las difusas del Iaser pueden provocar exposicion al laser reflejado. Bloquee los
reflejos instalando una carcasa de proteccion.

Sino usa el producto de acuerdo con este manual, puede exponerse a radiaciones laser
perniciosas.

No desmonte el producto. La emision laser no se detiene al desmontar el producto.
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Aviso de Desecho

+ Para no contaminar el medio, cumpla las leyes y normativas locales cuando deseche el
producto. No deseche la bateria vieja en residuos domeésticos. No deseche el producto de
forma irresponsable. El desecho incorrecto puede contaminar el medio ambiente.

Certificaciones

El producto cumple los siguientes estandares y requisitos de evaluacion. Tenga en cuenta que los
estados de certificacion 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

+ Japan: 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).

Potencia maxima de

Modelo Longitud de onda salida Nivel de laser
LNX-8030 7 mwW Nivel 2
LNX-8080 405 nm 10 mW Nivel 2M
LNX-8300 10 mWw Nivel 2M

Etiqueta de Advertencia

Nivel 2

Nivel 2M

CAUTION
LASER RADIATION
DO NOT STARE INTO BEAM

wavelength: 405nm  Maximum Qutput Powear: TmW
CLASS 2 LASER PRODUCT IEC 60825-1: 2074

AVOID
EXPOSURE
Lasar radiation is
emitted from this
aperture

Posicion de Etiqueta de Advertencia

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.
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LASER RADIATION
DO NOT STARE INTO BEAM QR EXPOSE
USERS OF TELESCOPIC OPTICS

Wavelength: 405nm  Maximum Output Power: 10mwW
CLASS 2M LASER PRODUCT IEC 60825-1: 2014

AVOID
EXPOSURE
Laser radiation is
emitted from this

aperture
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LNX-8030

LNX-8080

LNX-8300

CE

Por la presente, [Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.] declara que [LNX-8030], [LNX-8080], [LNX-
8300] y [LNX-8000C] 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

Estandares de Compatibilidad Electromagnética de Europa

+ EN 55032:2015+A1:2020+A11:2020

+ 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 correcto desecho
y reciclaje 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, y (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

Accesorios del Sensor

User manual

Tornillos de  Tornillos de M5 Arandelas de  Bridas,  Llave hexagonal
M5 x 8, x 70, cantidad: ®5, cantidad: cantidad: de 4 mm,
cantidad: 4 3 3 50 cantidad: 1

I R —
O © O

[
[
[

Controlador (LNX-8000C)
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Accesorios del Controlador

Tornillos de M5 x 8, Destornillador plano,
cantidad: 4 cantidad: 1

+ Antes de usar, asegurese de que el paquete esté intacto, el sensor y controlador no estén
dafiados, y no falte ninguin accesorio. Contacte con Mech-Mind si hay algun dafio o falta
alguna pieza.

« Para obtener informacion sobre el tamafio del cable, consulte la seccién cable.

Diagramas Funcionales

El perfilador laser consta de un controlador y un sensor.

Sensor
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°zZ

Nombre

Emisor laser

Unidad fotosensible

Puerto del controlador

© ® o

Luz indicadora de LINK

®

® |
- —0
g . S Ca—
Funcion

Emite la luz laser.
Recibe la luz laser reflejada por la superficie de destino.

Sirve para conectar el controlador. Para obtener mas
informacion, consulte la seccion Puerto del controlador.

Apagada: sin conexion a la red
Verde intermitente: transmitiendo datos (2,5 Gbps)

Amarilla intermitente: transmitiendo datos (10/100/1.000
Mbps)

Apagada: luz laser no emitida

(5 Luzindicadora de LASER ON

Encendida: luz laser emitiéndose

Apagada: sin conexion a la alimentacion

(® Luzindicadora de POWER

Orificio de montaje de

Controlador

dispositivo de sombreado

Verde fija: tension normal

ey @

MECEH MIND

246810121416 1820232426283032 3436 435052545653 60
[eesecses|j|sveseeesee X

el | leaeeeseeaEs
=EEEE]| | HEEEEEEEEER

e
Gssssses/lsess:

T3 57011818 %TW#&;;; W
! |
® ® @
Funcion

L\l' Nombre

(1) Puerto del sensor

(@ Luzindicadora de RUN

Sirve para conectar el sensor. Para obtener mas informacion,
consulte la seccion Puerto del sensor.

Encendida: adquiriendo datos

Apagada: sin adquirir datos

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.

Sirve para montar el dispositivo de sombreado en el sensor.



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

Nombre Funcion

o

o Verde fija: tension normal
(® Luzindicadora de PWR > . B
Apagada: tension anormal o no conectado a la alimentacion

o Intermitente: mal funcionamiento
@ Luz indicadora de ERR . .
Apagada: funcionamiento normal

24 V: entrada de CC de +24 V
® anector de O V:entradade CCdeOV
alimentacion
PE: conecta a tierra

® Terminal de Sefal de Para obtener mas informacion, consulte la seccion Terminal de
Entrada sefal de entrada.

@ Terminal de Senal de Para obtener mas informacion, consulte la seccidén Terminal de
Salida sefal de salida.

Terminal de Sefal del  Sirve para conectar el codificador. Para obtener mas informacion,
Codificador consulte la seccion Terminal de senal del codificador.
o Intermitente: transmitiendo datos
@ Luzindicadora de red S o
Fija: sin trasmision de datos

Ejigo Ethernet de Sirve para conectar el conector de RJ45 del cable Ethernet.

Montaje y Conexion

Montar el Sensor

Antes de Montar el Sensor

- La forma del objeto de destino puede producir puntos ciegos en el rango de medicion. Evalue
el efecto de los puntos ciegos sobre el escaneo antes de montar el sensor. El laser de este
producto se emite casi en paralelo, por lo que no suele producir puntos ciegos.
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- Asegurese de que la luz Iaser reflejada por la superficie del objeto de destino no esté obstruida
y pueda llegar a la unidad fotosensible.

W% 0 T
~ ncorecto

+ Se produce la luz dispersada si la luz laser se refleja en los objetos alrededores, como la pared.
Evalle el efecto de luz dispersada sobre el escaneo antes de montar el sensor.

Luz dispersada Luz dispersaday

Z 7

- Para que el sensor disipe bien el calor, montelo en una placa metalica que tenga una superficie
de al menos 200 centimetros cuadrados.

Montaje de Perfilador Laser

Si la placa de montaje es demasiado gruesa, prepare tornillos de M5 con la longitud
apropiada. Prepare tuercas de M5y una llave de boca abierta apropiadas.
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Método 1

Como se muestra a continuacion, coloque cuatro tornillos de M5 x 8, use la llave hexagonal de 4
mm para atornillar sin apretar en el orden especificado y, a continuacion, apriete completamente

todos los tornillos en el orden especificado.

Placa de montaje

Método 2

Como se muestra a continuacion, coloque las arandelas de ®5 y tornillos de M5 x 70 en el orden
especificado, y apriete las tuercas con la llave con boca abierta.

Montar el Controlador

Antes de Montar el Sensor

+ Deje al menos un espacio de 50 mm por encima del controlador y a ambos lados. Deje al
menos un espacio de 90 mm frente al lateral donde se encuentran los puertos y conectores.

- Para controladores montados uno al lado del otro, deje al menos un espacio de 50 mm entre
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ellos y por encima de ellos.

Montaje de Perfilador Laser

Como se muestra a continuacion, coloque cuatro tornillos de M5 x 8, y apriete las tuercas con la
llave con boca abierta.

Conectar el Sensor y Controlador

Inserte el conector en angulo del cable de conexion de sensor-controlador en el puerto del
controlador en el sensor, e inserte el conector recto en el puerto del sensor en el controlador.

« Cable de conexidn
£ sensor-controlador

Sensor Controlador

1. Alinsertar los conectadores del cable de conexién de sensor-controlador, alinee la
protuberancia del conector con la muesca del puerto.
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@Muesca @ Protuberancia

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.

é Sujete los cables adecuadamente para evitar dafiar los cables o conectores debido a la
tension.

Conectar el Controlador e IPC

Inserte un extremo del cable Ethernet del controlador en el puerto Ethernet RJ45 del controlador, y
el otro extremo en el puerto Ethernet RJ45 de la IPC.

MMM~

Controlador
AN

Cable Ethernet del controlador

+ No use la base de expansion. De lo contrario, la conexion de red puede volverse inestable
o y la transmisién de datos puede fallar.

+ Use cables blindados de CAT5e o superiores.

Conectar el Controlador y la Fuente de Alimentacion en Carril DIN

IETTTal

Cable de Fuente de Alimentacion Cable de alimentacién  Controlador
alimentacion CA en Carril DIN CC del controlador

+ 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.
o Los enchufes de CA deben usar enchufes de corriente de tres hilos monofasicos con
linea de tierra protegida (linea PE).
+ No se recomienda usar cables de alimentacion CC de mas de 30 metros. Ademas, se
recomienda un Unico cable de alimentacion con conductores de al menos 15 AWG o de

un calibre mayor, con el fin de garantizar la adecuada conduccion de la corriente y el
voltaje.

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 139



i o/

MECH MIND Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

Insertar Cable de Alimentacién CC en Conectador de Alimentacion en Controlador

1. Use el destornillador plano para aflojar los tornillos sobre los terminales de alimentacion.

2. Inserte los alambres en los terminales correspondientes. Inserte el alambre positivo en el
terminal de 24V, el alambre negativo en el terminal de 0V y el de tierra en el terminal de PE((2).

3. Use el destornillador plano para apretar los tornillos sobre los terminales de alimentacion. La
torsion de apriete recomendada es 0,2 N'm.

Insertar Cable de Alimentacion CC en Terminales en Fuente de Alimentacion en Carril DIN

1. Use el destornillador plano para aflojar los tornillos en los terminales.

2. Inserte el alambre positivo en uno de los terminales +V, el alambre negativo en uno de los
terminales -V y el de tierra en el terminal de tierra ().

3. Use el destornillador plano para apretar los tornillos en los terminales.

Insertar Cable de Alimentacién CC en Terminales de Entrada en Fuente de Alimentacién en Carril
DIN

1. Use el destornillador plano para aflojar los tornillos en los terminales de entrada.

2. Inserte el cable de fase en el terminal L, el cable neutral en el terminal N, y el de PE en el
terminal de tierra ().

3. Use el destornillador plano para apretar los tornillos en los terminales de entrada.
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el

-V-V+V+V
)PP | _ _ ©PPSD |
_/ Terminales de salida
77 J @ nN L L
@
|
-
Terminales de
entrada
Incorrecto Correcto

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

+ La fuente de alimentacion 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.

o + La parte expuesta del cable de PE (sin aislamiento) debe ser lo més corta posible.

+ Conecte la fuente de alimentacién en el Ultimo paso. Después de conectar la fuente de
alimentacion, la luz indicadora de PWR del controlar y la de POWER del sensor deben
estar en verde fija. De lo contrario, contacte con Mech-Mind.

+ Al conectar la alimentacion, si es necesario mover o cambiar el sensor, desconecte la
alimentacion antes de desconectar el sensor del controlador.

Conexion y Uso de Terminales

1. Seleccione el terminal donde inserte el alambre, y use el destornillador plano para presionar
hacia abajo el botén encima/abajo.

o La parte expuesta del alambra (sin descubrimiento) debe ser aproximadamente 0,7
é cm. Si la parte expuesta es demasiado corta, la conexion puede fallar.

o Silos hilos del cable estan sueltos, juntelos e insértelos en el terminal.
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3. Tire suavemente el alambre. El alambre no debe salir si esta correctamente insertado. Si el
alambre sale, inserte de nuevo.

No tire el alambre con fuerza. Hacer eso puede tirar del alambre de forma brusca y dafiar
la parte expuesta.

Si desea tirar del alambre, presione el boton encima/debajo del terminal con el destornillador plano
y tire del alambre.

Diagramas de Circuitos de Senales

Senal de Entrada

Las sefales de salida de un dispositivo externo pueden conectarse a las de entrada del
controlador.

N AN ’
COM_IN >
Voltaje l6gico ALTO 22a26V Voltaje l6gico BAJO <5V
Corriente min. 6 MA Corriente max. <50 mA
Frecuencia max. 1 kHz Voltaje de aislamiento 2.5(()r(3]¥;ms

Ejemplo de Conexién

+ Conecte la salida NPN de PLC a la entrada del controlador.

ouT J'N .
:‘—'I -
com ()] WCOMJN
PLC (Salida NPN) Circuito de entrada del controlador

+ Conecte la salida PNP de PLC a la entrada del controlador.

: —
=B R L L 0

TCOM_IN

Circuito de entrada del controlador
ouT

PLC (Salida PNP)
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Senal de Salida

Las sefales de salida del controlador pueden conectarse a las de entrada de un dispositivo
externo.

+ » O
AV
»> COM_OUT
Voltaje l6gico BAJO de salida <03V Corriente max. de salida 20 mA
Corriente de fuga <0,5pA Resistencia de aislamiento >10"0Q
Frecuencia max. 1 kHz Voltaje de aislamiento 2'52?“\;;”13
Ejemplo de Conexion
Conecte la salida del controlador a la entrada de PLC.
] -
= 3
[ 4 )_”_(

Circuito de salida del controlador Circuito de entrada de PLC

Codificador de un Solo Extremo

El controlador proporciona el conector de sefal de entrada para codificadores de un solo extremo.

A2+24 )
A2+12 ),
A2+5 3 VNV
— Circuito
interno
A2-D)

Ejemplo de Conexién

- Cuando la configuracion de la salida del codificador es de colector abierto NPN:

______________

Salida de colector 12 Vo
1

Cable de par trenzado aislado
s
abierto NPN '

Circuito

‘L A
T interno
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[1] El voltaje suministrado en el ejemplo anterior es de 12 V.

+ Cuando la configuracion de la salida del codificador es de colector abierto PNP:

Cable de par trenzado aislado
salida de colector Canal ptpu par trenzack N

' 7
abierto PNP Al [ '
v

Circuito

A
T circuit

Circuito de entrada del controlador

COM (+)

v ! rl
12V ¥ T

[1] El voltaje suministrado en el ejemplo anterior es de 12 V.

Codificador Diferencial

El controlador proporciona el conector de sefial de entrada para codificadores diferenciales.

> raY
> O
Q Al conectar el codificador, use cables blindados adecuados para sefiales RS-422.

Ejemplo de Conexién

Cable de par trenzado aislado J
A1+/B1+/Z1+ AN T

—{>] XX T%J>

Al1-/B1-/Z1- L W)
7] T

Circuito de salida del Circuito de entrada del
codificador diferencial controlador

Especificaciones Técnicas

Sensor

Modelo LNX-8030 LNX-8080 LNX-8300
Puntos de datos de cada perfil 4096

Tasa de escaneo” 3,3a15kHz

Distancia de referencia 78 mm 250 mm 325 mm
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Laser azul (405 nm)

Nivel 2 Nivel 2M

30° 22° 19°
0a45°C
CE/FCC/VCCI/KC/ISED/NRTL

P67

Pasiva

MECH MIND Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye
_ 33 mm 76 mm 230 mm
- 35mm 89 mm 370 mm
_ 37 mm 96 mm 430 mm
133x6Tx102 182x63x112 195%x61 x 109
mm mm mm

—~

1) La tasa maxima de escaneo del perfilador laser puede alcanzar 3,3 kHz al ajustar la ROl en
direccion Z a1,y 15 kHz al ajustar la ROl en direccion Z a 1/16.

—

2) Consulte los diagramas en el Campo de Vision.

—

3) Este rango corresponde al valor cuando el sensor estd montado en un marco de metal y disipa
correctamente el calor.

—

4) Prueba realizada segun la norma: IEC 60529. 6: clasificacion de resistencia al polvo, 7:
resistencia al agua.

Campo de Visién (FOV)

LNX-8030

Unidad: mm
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LNX-8080
Unidad: mm
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o 11
S50
LNX-8300
Unidad: mm

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.

93

78

63

310

270

250

210

Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

146



i o/

MECH MIND

L
A
1 /////
Ny
ARy
Ve
q |/
?
o b
o If
-
Dimensiones
LNX-8030
Unidad: mm
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Dimensiones
Unidad: mm
180 |
o~
?
204
6 192 +0.2
©
ﬂ] E'l 4x55x10
Orificio de montaje
o~
o
| +
9 o
M
J

Ve

E o d LJTT
Mantenimiento

Limpieza del Perfilador Laser

Desconecte el perfilador laser antes de la limpieza. Cuando limpia el perfilador laser, use un pafio
suave y limpio para eliminar el polvo y los residuos. Cuando limpia la lente del perfilador laser,
puede usar un limpiador de lentes liquido o un pafio limpio sin pelusa para limpiar
cuidadosamente la lente y evitar arafiazos.

- Si el perfilador laser no esté desconectado de la alimentacién durante la limpieza, puede
haber riesgo de descarga electronica.

+ No limpie el perfilador laser con disolventes corrosivos o volatiles, como alcohol,
gasolinay queroseno. Estas sustancias pueden dafar el exterior y la estructura interna
del perfilador Iaser.

+ 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 al perfilador laser.

Almacenamiento

Este sensor cuenta con la clasificacion IP67. La carcasa del sensor puede evitar que el polvo y
agua entren y afecten sus funciones. Para evitar los dafios causados por la lluvia, la nieve y otras
condiciones indeseables, no coloque el perfilador laser en el exterior durante un periodo
prolongado. Cuando no use el perfilador laser, guardelo en un lugar interior, seco, fresco y bien
ventilado. La temperatura de almacenamiento es de -30 a 70°C.

+ Para evitar incendios, desconecte el perfilador laser de la alimentacion cuando la
almacene.

A + No dirija la unidad fotosensible 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.
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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 estéandares 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 Declaracién Legal

Mech-Mind, sl v |0s |ogotipos de la serie de Mech-Mind, son marcas registradas de Mech-

MECH MIND

Mind Robotics Technologies Ltd. y otras entidades relacionadas.
© Copyright 2024, Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.

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.

Apéndice
Sensor

Puerto del controlador

N.° Nombre Funcién Descripcion
1 GigE_MX1+ Linea de Senal Ethernet 2.5Gigk
2 Gige_MX1- Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
3 Gige_MX2+ Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
4 GigeE_MX2- Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
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GigE_MX3+
GigE_MX3-
GigE_MX4+
GigE_MX4-

CC_12V

CC o0V
Trigger

DIR

Controlador

Puerto del sensor
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Funcién Descripcion
Linea de Sefal Ethernet 2.5GIigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5Gigk
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Senal Ethernet 2.5GigE

Fuente de alimentacién de Corriente maxima nominal: 2
12V A

Linea de retorno de fuente de Corriente maxima nominal: 2
alimentacion de 12 V A

Entrada del Sefial de Disparo Velocidad baja

Entrada del Sefial de
Direccion

Velocidad baja

Nombre
GigE_MX1+
GigE_MX1-
GigE_MX2+
GigE_MX2-
GIgE_MX3+
GigE_MX3-
GigE_MX4+
GigE_MX4-

CC_12V

CCOV

Trigger
DIR

Funcién Descripcion
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigkE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE

Fuente de alimentacién de Corriente maxima nominal: 2
12V A

Linea de retorno de fuente de Corriente maxima nominal: 2
alimentacion de 12 V A

Salida del Sefial de Disparo  Velocidad baja

Salida del Sefial de Direccion Velocidad baja
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Terminal de Senal de Entrada

No. Nombre Descripcion

Sefial de entrada digital universal 1, aislamiento mediante

! INT optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
Sefial de entrada digital universal 2, aislamiento mediante
2 IN2 . .
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
Sefial de entrada digital universal 3, aislamiento mediante
3 IN3 . .
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
Sefal de entrada digital universal 4, aislamiento mediante
4 IN4 o :
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
Sefal de entrada digital universal 5, aislamiento mediante
5 INS . .
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
Sefal de entrada digital universal 6, aislamiento mediante
6 ING6 . ‘
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
7a8 RESERVED Terminal reservado.

En el nivel logico BAJO, se controla la adquisicion de datos
unicamente con MEASURE_START, mientras que en el nivel
|6gico ALTO, se usa tanto MEASURE_START como
MEASURE_STOP. Aislamiento mediante optoacoplador,
optoacoplador de entrada bidireccional.

LEVELCONTROL_ENAB
LE

Sefial de iniciar la adquisicion, aislamiento mediante

10 MEASURE_START optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.

Sefal de terminar la adquisicion, aislamiento mediante
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.

12 RESERVED Terminal reservado.

11 MEASURE_STOP

13a16 COML_IN Terminal comun para sefal de entrada.

+ Para obtener los métodos de activar la adquisicion de datos del perfilador laser, consulte
el capitulo Métodos para Activar la Adquisicion de Datos.

o - Para obtener mas informacién sobre el control de adquisicion de datos con los
terminales de LEVELCONTROL_ENABLE, MEASURE_START y MEASURE_STOP, consulte
el capitulo Controlar la Adquisicién de Datos mediante un Dispositivo Externo.

Terminal de Sefal de Salida
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17a20

21
22
23
24
25
26
27
28
29

30

37

32a36

Terminal de Senal del Codificador

No.

37

38

39

Nombre
COM_OUT

01

02

03

04

05

06

07

08

READY

ERROR

TRG_ERROR

RESERVED
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Descripcion
Terminal comun para sefial de salida.

Sefial de salida digital universal 1, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefal de salida digital universal 2, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefial de salida digital universal 3, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefial de salida digital universal 4, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefial de salida digital universal 5, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefial de salida digital universal 6, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefal de salida digital universal 7, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Senal de salida digital universal 8, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefal de listo para la adquisicion, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefial de terminar la adquisicion debido a error, aislamiento
mediante optoacoplador, salida NPN.

Sefial de error cuando una ronda de adquisicion de datos ya
ha comenzado pero recibe de nuevo una sefial de iniciar la
adquisicion, aislamiento mediante optoacoplador, salida
NPN.

Terminal reservado.

Para obtener mas informacion sobre los terminales de READY, ERROR y TRG_ERROR,
consulte la seccion Proporcionar las Sefiales de Estado de Adquisicion de Datos para un

Dispositivo Externo.
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Descripcion

Entrada A+ del codificador diferencial, aislamiento mediante
optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.

Entrada A- del codificador diferencial, aislamiento mediante
optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.

Entrada B+ del codificador diferencial, aislamiento mediante
optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.
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No. Nombre Descripcion
40 B1- Entrada B- del codificador diferencial, aislamiento mediante

optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.

Entrada Z+ del codificador diferencial, aislamiento mediante

41 21 optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.
49 71- Entrada Z- del codificador diferencial, aislamiento mediante
optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.
43 AD+94 Entrada A+ de codificador de un solo extremo, terminal de
voltaje de 24V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada A+ de codificador de un solo extremo, terminal de
44 A2+12 : : ) .
voltaje de 12V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada A+ de codificador de un solo extremo, terminal de
45 A2+5 . : . .
voltaje de 5V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada A- de codificador de un solo extremo, terminal
46 A2- L . .
comun, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada B+ de codificador de un solo extremo, terminal de
47 B2+24 . . ) .
voltaje de 24 V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada B+ de codificador de un solo extremo, terminal de
48 B2+12 ‘ : ) .
voltaje de 12V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada B+ de codificador de un solo extremo, terminal de
49 B2+5 . : : .
voltaje de 5V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada B- de codificador de un solo extremo, terminal
50 B2- A . .
comun, aislamiento mediante optoacoplador.
51 79494 Entrada Z+ de codificador de un solo extremo, terminal de
voltaje de 24V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada Z+ de codificador de un solo extremo, terminal de
52 Z2+12 ; . . )
voltaje de 12V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada Z+ de codificador de un solo extremo, terminal de
53 72+5 ; : . .
voltaje de 5V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada Z- de codificador de un solo extremo, terminal
54 Z2- A . ,
comun, aislamiento mediante optoacoplador.
55 R1 Interfaz 1 de serial RS-232, entrada, aislamiento magnético.
56 T1 Interfaz 1 de serial RS-232, salida, aislamiento magnético.
57 GT Interfaz 1 de serial RS-232, referencia de tierra.
58 G2 Interfaz 2 de serial RS-232, referencia de tierra.
59 R2 Interfaz 2 de serial RS-232, entrada, aislamiento magnético.
60 T2 Interfaz 2 de serial RS-232, salida, aislamiento magnético.
Cable

Cable de conexion de sensor-controlador (CBL-H2C-5M-LU)

Unidad: mm
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47.5 5000 36.0

%

355

M12

Cable de Alimentacién CC del controlador (CBL-CTRL-PWR-3M)

Unidad: mm

10+3

150+ 10 15010

3000 £ 100

Cable Ethernet del controlador (CBL-CTRL-ETH-3M)

Unidad: mm
o i - o
Jend) - |jmﬂﬂ
T s06 3
13.65 3000 + 100 13.65

Cable del Codificador (CBL-CTRL-EN-3M)

Unidad: mm
7.3. LNX-7530 / LNX-7580 / LNX-75300
Bienvenida

El Perfilador Laser 3D de Mech-Eye consta de un controlador y un sensor. Puede obtener los datos
de imagen y nube de puntos desde el perfilador laser mediante el software correspondiente de
Mech-Eye SDK.

Se usa LNX-7530 como ejemplo en este manual. Las imagenes mostradas se indican
solamente a titulo informativo. El producto real puede ser diferente.

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 dafiar 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.
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Sequir las instrucciones y advertencias de este manual puede reducir los riesgos, pero no
puede eliminar todos. Si no use el producto de acuerdo con este manual, es posible que
algunas funciones no se ejecuten normalmente o que el producto se dafie.

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 el contenido de Seguridad Laser antes de usar el
producto.

Entorno Operativo

No use el producto en lugares con riesgo de explosion. Esta PROHIBIDO colocar sustancias
explosivas, inflamables o corrosivas cerca del producto.

No exponga el producto al fuego ni a altas temperaturas. No coloque el producto sobre el
fuego ni lo aplaste mecanicamente. De lo contrario, puede causar explosion.

No coloque el producto en lugares con grandes variaciones de temperatura, ni a temperaturas
extremadamente altas o bajas. El rango de temperaturas de operacion es 0 a 45°.

Use el producto en interiores.
Use el producto a altitudes inferiores a 4.000 metros.

Instale el producto en un lugar abierto y con buena circulacion del aire. No coloque el producto
en lugares humedos o polvorientos.

No instale el producto en lugares bajo la luz solar directa ni cerca de dispositivos de
iluminacion. Si es inevitable, use una tela sombreadora para asegurarse de que el producto
esté protegido contra las interferencias de luz.

No instale el producto en lugares sometidos a vibraciones o impactos.

No instale el producto en lugares donde se pueda salpicar agua o aceite en el producto.

Montaje del Producto

Para garantizar que el calor generado por el sensor se disipe correctamente, monte el sensor
en una placa de metal.

Instale el producto y los cables lejos de lineas de alta tension.

No conecte el producto a una fuente de alimentacion hasta que el producto esté montado de
forma seguray el cable Ethernet esté correctamente conectado.

Uso del Producto

La primera vez que use el producto, quite las peliculas protectoras del sensor.

Antes de usarlo, revise el producto cuidadosamente para ver si hay dafios, sefiales de entrada
de agua, olores sospechosos, humo, tornillos sueltos o dafados, etc., y asegurese de que el
producto esté un buen estado. Si detecta cualquiera de las anomalias mencionadas,
desconecte la alimentacion inmediatamente.

Después de encender el producto, espere aproximadamente 30 minutos antes de usarlo. De lo
contrario, la calidad de datos puede ser inestable. Mientras ajusta los parametros, no apague
el producto. Si no, puede perder las modificaciones de parametros.
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- La alta temperatura envejece el cable de alimentacion. Revise regularmente el cable para
detectar sefales de envejecimiento. Si el cable de alimentacion esta envejecido, contacte con
Mech-Mind para adquirir un reemplazo.

- La superficie del producto puede calentarse tras un uso de tiempo prolongado. Tenga cuidado
para evitar lesiones.

-+ No golpee, tire ni deje caer el producto. El producto puede resultar dafiado o funcionar
incorrectamente si se somete a fuertes impactos o vibraciones.

-+ No deje objetos extrafios como laminas de metal, polvo, papel, virutas de madera, etc. entrar
en el interior del producto, que puede causar incendio, descarga eléctrica, funcionamiento
incorrecto, etc.

Uso de la Fuente de Alimentacién en Carril DIN

Instale la fuente de alimentacion en carril DIN dentro de una caja de control. No la instale en un
lugar de dificil acceso para desconectar la alimentacion.

-+ No use el producto si el puerto de alimentacion o la fuente de alimentacion en carril DIN esta
mojados.

+ No caliente ni ponga el carril DIN ni el cable de alimentacion en el fuego.

Use el voltaje especificado. De lo contrario, pueden causar incendios, descargas eléctricas, u
otro mal funcionamiento. Se recomienda usar la fuente de alimentacion en carril DIN
proporcionada por Mech-Mind. Si necesita un reemplazo, use una fuente de alimentacién en
carril DIN que cumpla las normas de seguridad correspondientes.

Seguridad Laser

- Use gafas de seguridad laser con el producto.

- El producto emite laser. Evite la exposicion directa de los ojos al laser. No mire al rayo laser ni
al rayo laser reflejado directamente. No dirija el laser hacia otras personas. Observar el rayo
laser puede causar perturbaciones visuales como deslumbramiento e imagenes persistentes.
Siga estrictamente los requisitos operativos y de ajuste descritos en este manual.

- No mire al rayo laser con instrumentos dpticos (como telescopios). De lo contrario, puede
sufrir lesiones en los 0jos.

El rayo laser debe estar mas bajo o mas alto que el nivel de los ojos.

Tenga cuidado con la ruta del rayo laser. No entre en las zonas a las que llega el laser o el laser
reflejado. No coloque ninguin objeto reflectante en la ruta del rayo laser. Los reflejos
especulares o las difusas del Iaser pueden provocar exposicion al laser reflejado. Bloquee los
reflejos instalando una carcasa de proteccion.

- Sino usa el producto de acuerdo con este manual, puede exponerse a radiaciones laser
perniciosas.

+ No desmonte el producto. La emision laser no se detiene al desmontar el producto.
Aviso de Desecho

- Para no contaminar el medio, cumpla las leyes y normativas locales cuando deseche el
producto. No deseche la bateria vieja en residuos domeésticos. No deseche el producto de
forma irresponsable. El desecho incorrecto puede contaminar el medio ambiente.
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El producto cumple los siguientes estandares y requisitos de evaluacion. Tenga en cuenta que los
estados de certificacion 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

+ Japan: 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 N0.56 de FDA (CDRH).

Modelo Longitud de onda
LNX-7530
LNX-7580 405 nm
LNX-75300

Etiqueta de Advertencia

Nivel 2

Potencia méxima de

salida Nivel de laser

7 mW Nivel 2

10 mWw Nivel 2M

10 mW Nivel 2M
Nivel 2M

CAUTION
LASER RADIATION
DO NOT STARE INTO BEAM

Wwavelength: 405nm  Maximum Output Power: 7Tmw
CLASS 2 LASER PRODUCT IEC 60825-1: 2014

AVOID
EXPOSURE

Laser radiation is

emitted from this
aperture

Posicion de Etiqueta de Advertencia

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.

CAUTION
LASER RADIATION
DO NOT STARE INTO BEAM OR EXPOSE
USERS OF TELESCOPIC OPTICS

Wavelength: 405nm  Maximum Output Power: 10mw
CLASS 2M LASER PRODUCT IEC 60825-1: 2014

AVOID
EXPOSURE
Laser radiation is
emitted from this

aperture
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LNX-7530

LNX-7580

LNX-75300

CE

Por la presente, [Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.] declara que [LNX-7530], [LNX-7580], [LNX-
75300] y [LNX-7500C] 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

Estandares de Compatibilidad Electromagnética de Europa

+ EN 55032:2015+A1:2020+A11:2020

+ 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 correcto desecho
y reciclaje 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, y (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

Accesorios del Sensor

User manual

Tornillos de  Tornillos de M5 Arandelas de  Bridas,  Llave hexagonal
M5 x 8, x 70, cantidad: ®5, cantidad: cantidad: de 4 mm,
cantidad: 4 3 3 50 cantidad: 1

I R —
O © O

[
[
[

Controlador (LNX-7500C)
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Accesorios del Controlador

Tornillos de M5 x 8, Destornillador plano,
cantidad: 4 cantidad: 1

+ Antes de usar, asegurese de que el paquete esté intacto, el sensor y controlador no estén
dafiados, y no falte ninguin accesorio. Contacte con Mech-Mind si hay algun dafio o falta
alguna pieza.

« Para obtener informacion sobre el tamafio del cable, consulte la seccién cable.

Diagramas Funcionales

El perfilador laser consta de un controlador y un sensor.

Sensor

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd. 164
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°zZ

Nombre

Emisor laser

Unidad fotosensible

Puerto del controlador

© ® o

Luz indicadora de LINK

®

® |
- —0
g . S Ca—
Funcion

Emite la luz laser.
Recibe la luz laser reflejada por la superficie de destino.

Sirve para conectar el controlador. Para obtener mas
informacion, consulte la seccion Puerto del controlador.

Apagada: sin conexion a la red
Verde intermitente: transmitiendo datos (2,5 Gbps)

Amarilla intermitente: transmitiendo datos (10/100/1.000
Mbps)

Apagada: luz laser no emitida

(5 Luzindicadora de LASER ON

Encendida: luz laser emitiéndose

Apagada: sin conexion a la alimentacion

(® Luzindicadora de POWER

Orificio de montaje de

Controlador

dispositivo de sombreado

Verde fija: tension normal

ey @

MECEH MIND

246810121416 1820232426283032 3436 435052545653 60
[eesecses|j|sveseeesee X

el | leaeeeseeaEs
=EEEE]| | HEEEEEEEEER

e
Gssssses/lsess:

T3 57011818 %TW#&;;; W
! |
® ® @
Funcion

L\l' Nombre

(1) Puerto del sensor

(@ Luzindicadora de RUN

Sirve para conectar el sensor. Para obtener mas informacion,
consulte la seccion Puerto del sensor.

Encendida: adquiriendo datos

Apagada: sin adquirir datos

© 2024 Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.
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Nombre Funcion

o

o Verde fija: tension normal
(® Luzindicadora de PWR > . B
Apagada: tension anormal o no conectado a la alimentacion

o Intermitente: mal funcionamiento
@ Luz indicadora de ERR . .
Apagada: funcionamiento normal

24 V: entrada de CC de +24 V
® anector de O V:entradade CCdeOV
alimentacion
PE: conecta a tierra

® Terminal de Sefal de Para obtener mas informacion, consulte la seccion Terminal de
Entrada sefal de entrada.

@ Terminal de Senal de Para obtener mas informacion, consulte la seccidén Terminal de
Salida sefal de salida.

Terminal de Sefal del  Sirve para conectar el codificador. Para obtener mas informacion,
Codificador consulte la seccion Terminal de senal del codificador.
o Intermitente: transmitiendo datos
@ Luzindicadora de red S o
Fija: sin trasmision de datos

Ejigo Ethernet de Sirve para conectar el conector de RJ45 del cable Ethernet.

Montaje y Conexion

Montar el Sensor

Antes de Montar el Sensor

- La forma del objeto de destino puede producir puntos ciegos en el rango de medicién. Evalle
el efecto de los puntos ciegos sobre el escaneo antes de montar el sensor. El laser de este
producto se emite casi en paralelo, por lo que no suele producir puntos ciegos.
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- Asegurese de que la luz Iaser reflejada por la superficie del objeto de destino no esté obstruida
y pueda llegar a la unidad fotosensible.

W% 0 T
~ ncorecto

+ Se produce la luz dispersada si la luz laser se refleja en los objetos alrededores, como la pared.
Evalle el efecto de luz dispersada sobre el escaneo antes de montar el sensor.

Luz dispersada Luz dispersaday

Z 7

- Para que el sensor disipe bien el calor, montelo en una placa metalica que tenga una superficie
de al menos 200 centimetros cuadrados.

Montaje de Perfilador Laser

Si la placa de montaje es demasiado gruesa, prepare tornillos de M5 con la longitud
apropiada. Prepare tuercas de M5y una llave de boca abierta apropiadas.
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Método 1

Como se muestra a continuacion, coloque cuatro tornillos de M5 x 8, use la llave hexagonal de 4
mm para atornillar sin apretar en el orden especificado y, a continuacion, apriete completamente

todos los tornillos en el orden especificado.

4 2

Placa de montaje

Método 2

Como se muestra a continuacion, coloque las arandelas de ®5 y tornillos de M5 x 70 en el orden
especificado, y apriete las tuercas con la llave con boca abierta.

Montar el Controlador

Antes de Montar el Sensor

- Deje al menos un espacio de 50 mm por encima del controlador y a ambos lados. Deje al
menos un espacio de 90 mm frente al lateral donde se encuentran los puertos y conectores.

- Para controladores montados uno al lado del otro, deje al menos un espacio de 50 mm entre
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ellos y por encima de ellos.

Montaje de Perfilador Laser

Como se muestra a continuacion, coloque cuatro tornillos de M5 x 8, y apriete las tuercas con la
llave con boca abierta.

Conectar el Sensor y Controlador

Inserte el conector en angulo del cable de conexion de sensor-controlador en el puerto del
controlador en el sensor, e inserte el conector recto en el puerto del sensor en el controlador.

« Cable de conexidn
£ sensor-controlador

Sensor Controlador

1. Alinsertar los conectadores del cable de conexién de sensor-controlador, alinee la
protuberancia del conector con la muesca del puerto.
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@Muesca @ Protuberancia

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.

é Sujete los cables adecuadamente para evitar dafiar los cables o conectores debido a la
tension.

Conectar el Controlador e IPC

Inserte un extremo del cable Ethernet del controlador en el puerto Ethernet RJ45 del controlador, y
el otro extremo en el puerto Ethernet RJ45 de la IPC.

MMM~

Controlador
AN

Cable Ethernet del controlador

+ No use la base de expansion. De lo contrario, la conexion de red puede volverse inestable
o y la transmisién de datos puede fallar.

+ Use cables blindados de CAT5e o superiores.

Conectar el Controlador y la Fuente de Alimentacion en Carril DIN

IETTTal

Cable de Fuente de Alimentacion Cable de alimentacién  Controlador
alimentacion CA en Carril DIN CC del controlador

+ 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.
o Los enchufes de CA deben usar enchufes de corriente de tres hilos monofasicos con
linea de tierra protegida (linea PE).
+ No se recomienda usar cables de alimentacion CC de mas de 30 metros. Ademas, se
recomienda un Unico cable de alimentacion con conductores de al menos 15 AWG o de

un calibre mayor, con el fin de garantizar la adecuada conduccion de la corriente y el
voltaje.
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Insertar Cable de Alimentacién CC en Conectador de Alimentacion en Controlador

1. Use el destornillador plano para aflojar los tornillos sobre los terminales de alimentacion.

2. Inserte los alambres en los terminales correspondientes. Inserte el alambre positivo en el
terminal de 24V, el alambre negativo en el terminal de 0V y el de tierra en el terminal de PE((2).

3. Use el destornillador plano para apretar los tornillos sobre los terminales de alimentacion. La
torsion de apriete recomendada es 0,2 N'm.

Insertar Cable de Alimentacion CC en Terminales en Fuente de Alimentacion en Carril DIN

1. Use el destornillador plano para aflojar los tornillos en los terminales.

2. Inserte el alambre positivo en uno de los terminales +V, el alambre negativo en uno de los
terminales -V y el de tierra en el terminal de tierra ().

3. Use el destornillador plano para apretar los tornillos en los terminales.

Insertar Cable de Alimentacién CC en Terminales de Entrada en Fuente de Alimentacién en Carril
DIN

1. Use el destornillador plano para aflojar los tornillos en los terminales de entrada.

2. Inserte el cable de fase en el terminal L, el cable neutral en el terminal N, y el de PE en el
terminal de tierra ().

3. Use el destornillador plano para apretar los tornillos en los terminales de entrada.
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el

-V-V+V+V
)PP | _ _ ©PPSD |
_/ Terminales de salida
77 J @ nN L L
@
|
-
Terminales de
entrada
Incorrecto Correcto

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

+ La fuente de alimentacion 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.

o + La parte expuesta del cable de PE (sin aislamiento) debe ser lo més corta posible.

+ Conecte la fuente de alimentacién en el Ultimo paso. Después de conectar la fuente de
alimentacion, la luz indicadora de PWR del controlar y la de POWER del sensor deben
estar en verde fija. De lo contrario, contacte con Mech-Mind.

+ Al conectar la alimentacion, si es necesario mover o cambiar el sensor, desconecte la
alimentacion antes de desconectar el sensor del controlador.

Conexion y Uso de Terminales

1. Seleccione el terminal donde inserte el alambre, y use el destornillador plano para presionar
hacia abajo el botén encima/abajo.

o La parte expuesta del alambra (sin descubrimiento) debe ser aproximadamente 0,7
é cm. Si la parte expuesta es demasiado corta, la conexion puede fallar.

o Silos hilos del cable estan sueltos, juntelos e insértelos en el terminal.
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3. Tire suavemente el alambre. El alambre no debe salir si esta correctamente insertado. Si el
alambre sale, inserte de nuevo.

No tire el alambre con fuerza. Hacer eso puede tirar del alambre de forma brusca y dafiar
la parte expuesta.

Si desea tirar del alambre, presione el boton encima/debajo del terminal con el destornillador plano
y tire del alambre.

Diagramas de Circuitos de Senales

Senal de Entrada

Las sefales de salida de un dispositivo externo pueden conectarse a las de entrada del
controlador.

N AN ’
COM_IN >
Voltaje l6gico ALTO 22a26V Voltaje l6gico BAJO <5V
Corriente min. 6 MA Corriente max. <50 mA
Frecuencia max. 1 kHz Voltaje de aislamiento 2.5(()r(3]¥;ms

Ejemplo de Conexién

+ Conecte la salida NPN de PLC a la entrada del controlador.

ouT J'N .
:‘—'I -
com ()] WCOMJN
PLC (Salida NPN) Circuito de entrada del controlador

+ Conecte la salida PNP de PLC a la entrada del controlador.

: —
=B R L L 0

TCOM_IN

Circuito de entrada del controlador
ouT

PLC (Salida PNP)
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Senal de Salida

Las sefales de salida del controlador pueden conectarse a las de entrada de un dispositivo
externo.

+ » O
AV
»> COM_OUT
Voltaje l6gico BAJO de salida <03V Corriente max. de salida 20 mA
Corriente de fuga <0,5pA Resistencia de aislamiento >10"0Q
Frecuencia max. 1 kHz Voltaje de aislamiento 2'52?“\;;”13
Ejemplo de Conexion
Conecte la salida del controlador a la entrada de PLC.
] -
= 3
[ 4 )_”_(

Circuito de salida del controlador Circuito de entrada de PLC

Codificador de un Solo Extremo

El controlador proporciona el conector de sefal de entrada para codificadores de un solo extremo.

A2+24 )
A2+12 ),
A2+5 3 VNV
— Circuito
interno
A2-D)

Ejemplo de Conexién

- Cuando la configuracion de la salida del codificador es de colector abierto NPN:

______________

Salida de colector 12 Vo
1

Cable de par trenzado aislado
s
abierto NPN '

Circuito

‘L A
T interno
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[1] El voltaje suministrado en el ejemplo anterior es de 12 V.

+ Cuando la configuracion de la salida del codificador es de colector abierto PNP:

Cable de par trenzado aislado
salida de colector Canal ptpu par trenzack N

' 7
abierto PNP Al [ '
v

Circuito

A
T circuit

Circuito de entrada del controlador

COM (+)

v ! rl
12V ¥ T

[1] El voltaje suministrado en el ejemplo anterior es de 12 V.

Codificador Diferencial

El controlador proporciona el conector de sefial de entrada para codificadores diferenciales.

> raY
> O
Q Al conectar el codificador, use cables blindados adecuados para sefiales RS-422.

Ejemplo de Conexién

Cable de par trenzado aislado J
A1+/B1+/Z1+ AN T

—{>] XX T%J>

Al1-/B1-/Z1- L W)
7] T

Circuito de salida del Circuito de entrada del
codificador diferencial controlador

Especificaciones Técnicas

Sensor

Modelo LNX-7530 LNX-7580 LNX-75300
Puntos de datos de cada perfil 3200

Tasa de escaneo” 2a10kHz

Distancia de referencia 78 mm 250 mm 325 mm
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25 mm 76 mm 295 mm

3T mm 72 mm 219 mm
33 mm 82 mm 300 mm

35mm 89 mm 422 mm
17T um 28 um 132 um
0,2 um 0,5um 2um
+0,02% de F.S.

0,9 kg 1,2 kg 1,2 kg

133x6Tx102 182x63x112 195%x61 x 109
mm mm

3
3

Laser azul (405 nm)

Nivel 2 Nivel 2M

30° 22° 19°
0a45°C
CE/FCC/VCCI/KC/ISED/NRTL

P67

Pasiva

(1) La tasa méaxima de escaneo del perfilador laser puede alcanzar 2 kHz al ajustar la ROl en
direccion Z a1,y 10 kHz al ajustar la ROl en direccion Z a 1/16.

(2) Consulte los diagramas en el Campo de Vision.

(3) Este rango corresponde al valor cuando el sensor estd montado en un marco de metal y disipa
correctamente el calor.

(4) Prueba realizada segun la norma: IEC 60529. 6: clasificacion de resistencia al polvo, 7:
resistencia al agua.

Campo de Visién (FOV)

LNX-7530

Unidad: mm
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MECH MIND

e}

11

l
LNX-7580
Unidad: mm
P
~
2~
N N
R
72
N
ok 82
a [ T
| 8o |
LNX-75300
Unidad: mm
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! 300 \

200
\
/

422

Dimensiones

LNX-7530

Unidad: mm
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133 61
S
. 30 16
4 x M2-6H V'3 4
Orificio de montaje |
8‘ de dispositivo de
— sombreado %
[ER—
Q =
(=] (=3 —

4 x M5-6H V3.5
Orificio de montaje

L
—

1

®
— ~N
o
| +
un
o~
107 £0.2 12
3Ix@52
Orificio de montaje  39+02
~
N
(e}
/ :D +
7o}
CNIN HSSIA 2
[~
@
[}
120+£0.2 6.5

LNX-7580

Unidad: mm
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182 ol 63
230 18
4 x M2-6H V3

Orificio de montaje A

de dispositivo de o
sombreado M"
A

LN
]

4 x M5-6H V5.5
Orificio de montaje

— i
R J 9v

+

62 107+ 02 . 0

204

3x@52
Orificio de montaje _ | 20+02

100+ 0.2

T

=y

p.
@'\

17002 6 ~

\J
A

LNX-75300

Unidad: mm
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- 195 - - 01
k —
.30 ||_ 185
1
| OA
Ct)'rigcli\g%;mga]se MA/ MV
de dispositivo de
sombreado
A @ mﬂ

4 x M5-6H V4.5

Crificio de montaje

n
Y
@ O A
© A
T N
o
+l
n
~
. 107202 o 147
3x @52
Crificio de montaje 30+0.2
A
o~
o
+
=]
. \
A
o
- 175+ 0.2 ol e 10

1,2 kg
204 x 48,2 x 166 mm
24V CC+10%

N
>

48 W
Ethernet de gigabits

Compatible con el codificador de un solo extremo y codificador
diferencial

0a45°C
-30a70°C

CE/FCC/VCCI/KC/ISED/NRTL

Pasiva

(@)
o
o}
—
=
=
Q
Q.
o
=
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Dimensiones
Unidad: mm
180 |
o~
?
204
6 192 +0.2
©
ﬂj Ell 4x55x%10
Orificio de montaje
o~
o
| +
9 o
M
J

Ve

E o d LJTT
Mantenimiento

Limpieza del Perfilador Laser

Desconecte el perfilador laser antes de la limpieza. Cuando limpia el perfilador laser, use un pafio
suave y limpio para eliminar el polvo y los residuos. Cuando limpia la lente del perfilador laser,
puede usar un limpiador de lentes liquido o un pafio limpio sin pelusa para limpiar
cuidadosamente la lente y evitar arafiazos.

- Si el perfilador laser no esté desconectado de la alimentacién durante la limpieza, puede
haber riesgo de descarga electronica.

+ No limpie el perfilador laser con disolventes corrosivos o volatiles, como alcohol,
gasolinay queroseno. Estas sustancias pueden dafar el exterior y la estructura interna
del perfilador Iaser.

+ 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 al perfilador laser.

Almacenamiento

Este sensor cuenta con la clasificacion IP67. La carcasa del sensor puede evitar que el polvo y
agua entren y afecten sus funciones. Para evitar los dafios causados por la lluvia, la nieve y otras
condiciones indeseables, no coloque el perfilador laser en el exterior durante un periodo
prolongado. Cuando no use el perfilador laser, guardelo en un lugar interior, seco, fresco y bien
ventilado. La temperatura de almacenamiento es de -30 a 70°C.

+ Para evitar incendios, desconecte el perfilador laser de la alimentacion cuando la
almacene.

A + No dirija la unidad fotosensible 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.
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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 estéandares 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 Declaracién Legal

Mech-Mind, sl v |0s |ogotipos de la serie de Mech-Mind, son marcas registradas de Mech-

MECH MIND

Mind Robotics Technologies Ltd. y otras entidades relacionadas.
© Copyright 2024, Mech-Mind Robotics Technologies Ltd.

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.

Apéndice
Sensor

Puerto del controlador

N.° Nombre Funcién Descripcion
1 GigE_MX1+ Linea de Senal Ethernet 2.5Gigk
2 Gige_MX1- Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
3 Gige_MX2+ Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
4 GigeE_MX2- Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
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Nombre

GigE_MX3+
GigE_MX3-
GigE_MX4+
GigE_MX4-

CC_12V

CC o0V
Trigger

DIR

Controlador

Puerto del sensor

—
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10

11
12
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Funcién Descripcion
Linea de Sefal Ethernet 2.5GIigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5Gigk
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Senal Ethernet 2.5GigE

Fuente de alimentacién de Corriente maxima nominal: 2
12V A

Linea de retorno de fuente de Corriente maxima nominal: 2
alimentacion de 12 V A

Entrada del Sefial de Disparo Velocidad baja

Entrada del Sefial de
Direccion

Velocidad baja

Nombre
GigE_MX1+
GigE_MX1-
GigE_MX2+
GigE_MX2-
GIgE_MX3+
GigE_MX3-
GigE_MX4+
GigE_MX4-

CC_12V

CCOV

Trigger
DIR

Funcién Descripcion
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigkE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE
Linea de Sefal Ethernet 2.5GigE

Fuente de alimentacién de Corriente maxima nominal: 2
12V A

Linea de retorno de fuente de Corriente maxima nominal: 2
alimentacion de 12 V A

Salida del Sefial de Disparo  Velocidad baja

Salida del Sefial de Direccion Velocidad baja
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Terminal de Senal de Entrada

No. Nombre Descripcion

Sefial de entrada digital universal 1, aislamiento mediante

! INT optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
Sefial de entrada digital universal 2, aislamiento mediante
2 IN2 . .
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
Sefial de entrada digital universal 3, aislamiento mediante
3 IN3 . .
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
Sefal de entrada digital universal 4, aislamiento mediante
4 IN4 o :
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
Sefal de entrada digital universal 5, aislamiento mediante
5 INS . .
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
Sefal de entrada digital universal 6, aislamiento mediante
6 ING6 . ‘
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.
7a8 RESERVED Terminal reservado.

En el nivel logico BAJO, se controla la adquisicion de datos
unicamente con MEASURE_START, mientras que en el nivel
|6gico ALTO, se usa tanto MEASURE_START como
MEASURE_STOP. Aislamiento mediante optoacoplador,
optoacoplador de entrada bidireccional.

LEVELCONTROL_ENAB
LE

Sefial de iniciar la adquisicion, aislamiento mediante

10 MEASURE_START optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.

Sefal de terminar la adquisicion, aislamiento mediante
optoacoplador, optoacoplador de entrada bidireccional.

12 RESERVED Terminal reservado.

11 MEASURE_STOP

13a16 COML_IN Terminal comun para sefal de entrada.

+ Para obtener los métodos de activar la adquisicion de datos del perfilador laser, consulte
el capitulo Métodos para Activar la Adquisicion de Datos.

o - Para obtener mas informacién sobre el control de adquisicion de datos con los
terminales de LEVELCONTROL_ENABLE, MEASURE_START y MEASURE_STOP, consulte
el capitulo Controlar la Adquisicién de Datos mediante un Dispositivo Externo.

Terminal de Sefal de Salida
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No.
17a20

21
22
23
24
25
26
27
28
29

30

37

32a36

Terminal de Senal del Codificador

No.

37

38

39

Nombre
COM_OUT

01

02

03

04

05

06

07

08

READY

ERROR

TRG_ERROR

RESERVED

Manual del Usuario de Perfilador Laser 3D de Mech-Eye

Descripcion
Terminal comun para sefial de salida.

Sefial de salida digital universal 1, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefal de salida digital universal 2, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefial de salida digital universal 3, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefial de salida digital universal 4, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefial de salida digital universal 5, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefial de salida digital universal 6, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefal de salida digital universal 7, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Senal de salida digital universal 8, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefal de listo para la adquisicion, aislamiento mediante
optoacoplador, salida NPN.

Sefial de terminar la adquisicion debido a error, aislamiento
mediante optoacoplador, salida NPN.

Sefial de error cuando una ronda de adquisicion de datos ya
ha comenzado pero recibe de nuevo una sefial de iniciar la
adquisicion, aislamiento mediante optoacoplador, salida
NPN.

Terminal reservado.

Para obtener mas informacion sobre los terminales de READY, ERROR y TRG_ERROR,
consulte la seccion Proporcionar las Sefiales de Estado de Adquisicion de Datos para un

Dispositivo Externo.

W
os]
)]
o

Gnpe),
I 1K
I
I T

I

I

I 1
longne

.

B1+
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N
)
8‘
()
@)
()
@

Descripcion

Entrada A+ del codificador diferencial, aislamiento mediante
optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.

Entrada A- del codificador diferencial, aislamiento mediante
optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.

Entrada B+ del codificador diferencial, aislamiento mediante
optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.
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No. Nombre Descripcion
40 B1- Entrada B- del codificador diferencial, aislamiento mediante

optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.

Entrada Z+ del codificador diferencial, aislamiento mediante

41 21 optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.
49 71- Entrada Z- del codificador diferencial, aislamiento mediante
optoacoplador, entrada diferencial de estandar RS-422.
43 AD+94 Entrada A+ de codificador de un solo extremo, terminal de
voltaje de 24V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada A+ de codificador de un solo extremo, terminal de
44 A2+12 : : ) .
voltaje de 12V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada A+ de codificador de un solo extremo, terminal de
45 A2+5 . : . .
voltaje de 5V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada A- de codificador de un solo extremo, terminal
46 A2- L . .
comun, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada B+ de codificador de un solo extremo, terminal de
47 B2+24 . . ) .
voltaje de 24 V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada B+ de codificador de un solo extremo, terminal de
48 B2+12 ‘ : ) .
voltaje de 12V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada B+ de codificador de un solo extremo, terminal de
49 B2+5 . : : .
voltaje de 5V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada B- de codificador de un solo extremo, terminal
50 B2- A . .
comun, aislamiento mediante optoacoplador.
51 79494 Entrada Z+ de codificador de un solo extremo, terminal de
voltaje de 24V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada Z+ de codificador de un solo extremo, terminal de
52 Z2+12 ; . . )
voltaje de 12V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada Z+ de codificador de un solo extremo, terminal de
53 72+5 ; : . .
voltaje de 5V, aislamiento mediante optoacoplador.
Entrada Z- de codificador de un solo extremo, terminal
54 Z2- A . ,
comun, aislamiento mediante optoacoplador.
55 R1 Interfaz 1 de serial RS-232, entrada, aislamiento magnético.
56 T1 Interfaz 1 de serial RS-232, salida, aislamiento magnético.
57 GT Interfaz 1 de serial RS-232, referencia de tierra.
58 G2 Interfaz 2 de serial RS-232, referencia de tierra.
59 R2 Interfaz 2 de serial RS-232, entrada, aislamiento magnético.
60 T2 Interfaz 2 de serial RS-232, salida, aislamiento magnético.
Cable

Cable de conexion de sensor-controlador (CBL-H2C-5M-LU)

Unidad: mm
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Cable de Alimentacién CC del controlador (CBL-CTRL-PWR-3M)

Unidad: mm

3000 £ 100

Cable Ethernet del controlador (CBL-CTRL-ETH-3M)

Unidad: mm

R ~ N
St i : (S 3 Pl
] g |mmlmﬁu
T 506 Tt
13.65 3000 £ 100 13.65
Cable del Codificador (CBL-CTRL-EN-3M)
Unidad: mm
(
=1, 2 71
30+5 30+5
100 + 10 100+ 10
3000 * 100
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8. Soporte

8.1. 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).

Conexion del Perfilador Laser

* No se Puede Encontrar el Perfilador Laser en Mech-Eye SDK

+ No se Puede Conectar el Perfilador Laser en Mech-Eye SDK

Adquisicioén de Datos

+ Se han Perdido algunos Datos

HALCON

« HALCON: No se Puede Conectar el Perfilador Laser (Codigo de Error 5312)

8.1.1. No se Puede Encontrar el Perfilador Laser en Mech-Eye SDK

Sintoma: No se puede encontrar el perfilador laser que desea conectar en Mech-Eye SDK. Este
capitulo presenta las causas posibles, pautas de solucién de problemas, y sus procedimientos
detallados.

Causas Posibles

+ Existe un conflicto de direccion IP entre el perfilador laser y la computadora.

+ Los cables del perfilador laser, la computadora, o el conmutador estan conectados
incorrectamente.

- Varios puertos Ethernet de la computadora tienen direcciones IP en la misma subred.

« Otras causas.

Pautas de Solucién de Problemas
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Comenzar

h 4
1. Revisar conexiones
cde cable

L

2. Revisar las direcciones IP
de puertos Ethernet

J

3. Reiniciar el perfilador
laser

e

4. Contactar con el
Soporte Técnico

v

Terminar

Cuando el perfilador laser no aparece en Mech-Eye SDK, siga las siguientes pautas para encontrar
una solucion:

1. Sien Mech-Eye SDK solo aparece un perfilador Iaser, revise las direcciones IP del perfilador
laser y de la computadora.

2. Revise las Conexiones de Cables. Después de la confirmacion, intente encontrar el perfilador
laser en Mech-Eye SDK. Si el perfilador laser aiin no aparece en la lista, proceda con el
siguiente paso.

3. Asegurese de que las direcciones IP de varios puertos Ethernet de la computadora no estan
en la misma subred.

4. Si el perfilador laser aun no aparece en la lista, reinicie el perfilador laser.
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5. Si el perfilador laser alin no aparece en la lista, contacte con el Soporte Técnico de Mech-Mind.

Procedimientos de Soluciones de Problemas

Revisar las direcciones IP entre el Perfilador Laser y la computadora

Si la computadora se ha conectado a varios perfiladores laser, pero en Mech-Eye SDK solo
aparece un perfilador Iaser, siga los siguientes pasos para solucionar el problema:
1. Revise si las siguientes dos direcciones IP son iguales:
o Direccion IP del perfilador laser
o Direccion IP del puerto Ethernet de la computadora conectado al perfilador laser
2. Silas dos direcciones IP son iguales, es necesario cambiar una:

o Cambie la direccion IP del perfilador laser: Use Mech-Eye Viewer o Configuracion de [P
para cambiarla.

o Cambie la direccion IP del puerto Ethernet de la computadora: Consulte el capitulo Ajustar
la Direccion IP en la Computadora.

3. Abra Mech-Eye SDK y busque el perfilador laser.

o Sien Mech-Eye SDK aparecen todos los perfiladores laser, se ha completado la solucion
de problema.

o Siaun no aparecen todos los perfiladores laser, consulte la siguiente seccion.

Revisar las conexiones de cables

Revise los las luces indicadoras de los dispositivos para ver si existen algun problema de conexion
de cable. Si el estado de luz indicadora es diferente al que se encuentra en la siguiente tabla, es
posible que el cable correspondiente tenga algun problema.

Dispositi

vo Estado normal de la luz indicadora Cable correspondiente

Cable de alimentacion de

Luz indicadora de PWR del control se ilumina en verde fijo. CC del controlador

Durante la transmision de datos: Cable Ethernet del

Perfilad I~ controlador
I’er flador . | 3 luz indicadora de red del controlador parpadea.
aser

- La luz indicadora de LINK del sensor parpadea en Cable de conexion sensor-
verde o amarilla. controlador
- T . Cable de conexion sensor-
La luz indicadora de POWER se ilumina en verde fija.
controlador
La luz indicadora del puerto Ethernet esta encendida o
Computa .
dora corresponde al estado normal descrito en el manual del  Cable Ethernet
usuario.
La luz indicadora del puerto LAN esta encendida o
Conmuta ‘
dor corresponde al estado normal descrito en el manual del  Cable Ethernet
usuario.
Si el perfilador laser esta conectado directamente a la computadora, no es necesario revisar
la conexion del cable del conmutador.
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Revisar las direcciones IP de varios puertos Ethernet de la computadora en la misma subred

Procedimientos:
1. Desactive todos los otros puertos Ethernet que no estan no conectados al perfilador laser.

Haga clic en el menu Panel de control > Redes e internet » Centro de redes y recursos
compartidos » Cambiar configuracion del adaptador para visualizar la ventana de Conexiones
de red. Haga clic derecho en un puerto Ethernet y seleccione Desactivar.

2. Abra Mech-Eye SDK y busque el perfilador laser.

3. Si el perfilador laser aparece en la lista, entonces uno o mas puertos Ethernet desactivados
tenga(n) una direccioén IP en la misma subred con la del perfilador l&ser. Ajuste la direccién IP
de los demas puertos Ethernet a otras subredes.

puerto Ethernet del perfilador laser. Si el problema persiste, cambie el puerto Ethernet de

o Siaun no se puede encontrar el perfilador laser, intente desactivar y activar de nuevo el
conexion del perfilador laser.

Reiniciar el Perfilador Laser

Si el perfilador laser alin no aparece en la lista tras los procedimientos de arriba, intente reiniciar el
perfilador laser.

Procedimiento de reiniciar el perfilador laser:

1. Desconecte el cable de alimentacion del perfilador laser.

2. Espere unos 20 segundos, y conecte de nuevo el cable de alimentacion del perfilador laser.

Contactar con el Soporte Técnico

Si el perfilador laser ain no aparece en la lista tras los procesamientos de arriba, contacte con el
Soporte Técnico de Mech-Mind.

8.1.2. No se Puede Conectar el Perfilador Laser en Mech-Eye SDK

Sintoma: No se puede conectar el perfilador laser encontrado en Mech-Eye SDK. Ademas, el
estado del perfilador laser en la tarjeta de informacion del perfilador laser en Mech-Eye Viewer es
Unreachable. Este capitulo presenta las causas posibles, pautas de solucion de problemas, y sus
procedimientos detallados.

Causas Posibles

+ El sensor no esta conectado al controlador.

- Las direcciones IP del perfilador laser y la computadora no estan en la misma subred.
+ Existe un conflicto de direccion IP.

- Varios puertos Ethernet de la computadora tienen direcciones IP en la misma subred.

« Otras causas.

Pautas de Solucién de Problemas
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1. Revisar las direcciones IP
de perfilador laser y
computadora
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2. Revisar conflicto de
direccion IP

|

3. Revisar las direcciones |IP
de puertos Ethernet

L

4. Reiniciar el perfilador
laser

i}

5. Contactar con el
Soporte Tecnico

2

(Terrninar)

Cuando no se puede conectar el perfilador Iaser encontrado en Mech-Eye SDK, siga las siguientes
pautas para encontrar una solucion:

1. Asegurese de que el sensor esté conectado correctamente al controlador. Después de la
confirmacion, intente conectar el perfilador laser en Mech-Eye SDK. Si aun no se puede
conectar el perfilador laser, proceda con el siguiente paso.

2. Revise las direcciones IP del perfilador laser y la computadora. Después de la confirmacion,
intente conectar el perfilador laser en Mech-Eye SDK. Si aun no se puede conectar el perfilador
laser, proceda con el siguiente paso.
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3. Asegurese de que no exista un conflicto de direccion IP. Si aln no se puede conectar el
perfilador laser, proceda con el siguiente paso.

4. Asegurese de que las direcciones IP de varios puertos Ethernet de la computadora no estan
en la misma subred.

5. Siaun no se puede conectar el perfilador Iaser, reinicie el perfilador laser.

6. Siaun no se puede conectar el perfilador laser, contacte con el Soporte Técnico de Mech-
Mind.

Procedimientos de Soluciones de Problemas

Conexiones entre el sensor y el controlador

Procedimientos:

1. Desconecte el controlador de la alimentacion.
2. Consulte la seccionMontar y Conectar y conecte el sensor al controlador.
3. Conecte el controlador a la alimentacion.

4. Abra Mech-Eye SDK y conecte el perfilador laser.

Revisar las direcciones IP del Perfilador Laser y la computadora

Procedimientos:
1. Revise la direccion IP de la computadora. Para obtener mas informacion, consulte la seccion
Ajustar la Direccion IP.

2. Revise la direccion IP del perfilador laser. Para obtener mas informacion, consulte la seccion
Ajustar la Direccion IP del Perfilador Laser.

3. Asegurese de que las direcciones IP del perfilador laser y la computadora estén en la misma
subred. Sino, ajuste la direccion IP del perfilador laser para que las direcciones IP del
perfilador laser y la computadora estén en la misma subred.

4. Abra Mech-Eye SDKy conecte el perfilador laser.

Revisar el conflicto de direccién IP

Existe un conflicto de direccion IP entre los dispositivos conectados a la computadora y al
conmutador. El conflicto de direccion IP significa que dos o0 mas dispositivos tienen la misma
direccion IP.

Procedimientos:
1. Desconecte los cables Ethernet de todos los otros dispositivos, excepto el perfilador Iaser, que
estan conectados a la computadora y al conmutador.

2. Abra Mech-Eye SDK'y conecte el perfilador laser.

3. Siel perfilador laser esta conectado con éxito, entonces existe un conflicto de direccion IP. En
este caso, es necesario revisar las direcciones IP de todos los otros dispositivos uno por uno'y
cambiar la direccion IP del dispositivo que esté causando el conflicto, o ajustar de nuevo la
direccion IP del perfilador laser para que sea Unica.
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Revisar las direcciones IP de varios puertos Ethernet de la computadora en la misma subred

Procedimientos:
1. Desactive todos los otros puertos Ethernet que no estan no conectados al perfilador laser.

Haga clic en el menu Panel de control > Redes e internet » Centro de redes y recursos

compartidos » Cambiar configuracion del adaptador para visualizar la ventana de Conexiones
de red. Haga clic derecho en un puerto Ethernet y seleccione Desactivar.

2. Abra Mech-Eye SDK y conecte el perfilador laser de nuevo.

3. Si el perfilador laser esta conectado con éxito, entonces uno o mas puertos Ethernet
problematicos tengan direccion IP en la misma subred con el de la camara. Ajuste la direccion
IP de los demas puertos Ethernet a otras subredes.

Ethernet del perfilador laser. Si el problema persiste, cambie el puerto Ethernet de conexion

o Sialn no se puede conectar el perfilador laser, intente desactivar y activar de nuevo el puerto
del perfilador laser.

Reiniciar el Perfilador Laser

Si aun no se puede conectar el perfilador laser tras los procedimientos de arriba, intente reiniciar el
perfilador laser.

Procedimiento de reiniciar el Perfilador Laser:
1. Desconecte el cable de alimentacion del perfilador laser.

2. Espere unos 20 segundos, y conecte de nuevo el cable de alimentacion del perfilador laser.

Contactar con el Soporte Técnico

Si alin no se puede conectar el perfilador Iaser tras los procesamientos de arriba, contacte con el
Soporte Técnico de Mech-Mind.

8.1.3. Se han Perdido algunos Datos

Sintoma

Cuando el escaneo se activa por el codificador, la imagen de intensidad, el mapa de profundidad y
la nube de puntos contienen bandas negras horizontales o no se muestran en absoluto. Ademas,
en la parte inferior derecha aparece el mensaje Se han perdido algunos datos.

Posibles Motivos

La tasa a la que el codificador activa el escaneo excede la tasa maxima de escaneo del perfilador
laser.

Solucion

Intente las siguientes soluciones segun la situacion real:

+ Reduzca la ROl en direccion Z en el modo de perfil: Disminuya la cantidad de datos por
procesar para aumentar la tasa maxima de escaneo del perfilador laser.
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Ajuste la ROl en direccién Z lo mas pequena posible, asegurandose de que no se recorten los
datos necesarios.

- En el modo de perfil, reduce el Tiempo de Exposicion (exposicion fija) o Tiempo Total de
Exposicion (modo de exposicion HDR) en Ajustes de Exposicion HDR para aumentar la tasa
maxima de escaneo del perfilador laser.

Al reducir el Tiempo de Exposicién o Tiempo Total de exposicidn, se reducira el brillo de las
lineas laser en la imagen sin procesar. Si el brillo es demasiado bajo, aumente la Ganancia
Analdgica en el modo de perfil.

- Aumente el Intervalo de Disparo para reducir la tasa a la que el codificador activa el escaneo.

Ajustar el Intervalo de Disparo sin cambiar el Modo de Numero de Sefial de Disparo
cambiara la resolucion de eje Y de los datos escaneados.

8.1.4. HALCON: No se Puede Conectar el Perfilador Laser (Cédigo de Error 5312)

Sintoma

En HALCON instalado o actualizado después del 7 de agosto de 2023, no se pudo conectar el
perfilador laser, y se visualizo el siguiente mensaje de error:

- Codigo de error: 5312
- Mensaje de error: Image acquisition: device cannot be initialized
Versiones Afectadas

Firmware de perfilador laser 2.2.2 e inferiores.

Posibles Motivos

El problema es causado por los siguientes dos motivos:
- El nombre del grupo de parametros del perfilador Iaser incluye caracteres que no son solo
letras y numeros.

+ Laversion 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 pardmetros en
respuesta al problema, para garantizar la conexion y el uso normales del perfilador laser en
HALCON.

Actualice o instale Mech-Eye SDK 2.3.0 o superiores, y actualice el firmware del perfilador laser 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 el perfilador laser en Mech-Eye Viewer.

2. Enla parte superior de la pestafia de Parametros ubicada a la derecha, haga clic en el menu
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desplegable del Grupo de Parametros y revise el orden de los grupos de parametros.

Debido a que Mech-Eye Viewer y HALCON no pueden conectar un mismo perfilador laser
o al mismo tiempo, puede apuntar el orden de los grupos de pardmetros mediante
capturas, lo cual facilitara los procedimientos posteriores.

3. Desconecte el perfilador laser en Mech-Eye Viewer, y luego conéctelo mediante el asistente de
adquisicion de imagenes o0 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.

8.2. FAQ

Este capitulo proporciona respuestas a las preguntas frecuentes.

« ;Como se Lee el Numero Serial de un Producto?

8.2.1. ;Como se Lee el Numero Serial de un Producto?

El nimero serial (SN) del producto esta en la etiqueta impresa pegada al producto. Este nimero es
una identificacién Unica para cada producto.

El nimero serial tiene 16 caracteres y proporciona informaciones como el tipo del producto, el
modelo y la fecha de produccién.

LX0350254A205YDO01

1. Los caracteres del primero y segundo representan el tipo del producto:

Codigo Tipo
LX Sensor del perfilador laser
LC Controlador del perfilador laser

2. Los caracteres del tercero al quinto representan el modelo del producto:
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Codigo Modelo

A00 LNX-8000C (controlador)
030 LNX-8030 (sensor)

080 LNX-8080 (sensor)

300 LNX-8300 (sensor)

3. Los caracteres del sexto y séptimo representan el afio de produccion del producto: Por
ejemplo, 23" representa que el afio de produccion es 2023.

4. El octavo caracter representa el mes de produccion del producto:

Cddigo Mes

Ta9 Eneroa septiembre
A Octubre

B Noviembre

C Diciembre

5. Los caracteres del noveno a decimosexto son el codigo de produccion del producto.
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9. Apéndice
Este capitulo proporciona informacion que le ayudara a usar el perfilador laser.

Como Funciona el Perfilador Laser

« Mecanismo de Escaneo del Perfilador Laser
+ Métodos para Activar la Adquisicion de Datos

+ Flujo de Trabajo de Activar la Adquisicion de Datos

Comunicacion con Dispositivos Externos

+ Controlar la Adquisicion de Datos mediante un Dispositivo Externo

+ Proporcionar las Sefiales de Estado de Adquisicion de Datos para un Dispositivo Externo

Datos Escaneados

+ Resolucion de Eje Y de los Datos Escaneados

Consejos utiles

Ajustar la Direccion IP en la Computadora

9.1. Mecanismo de Escaneo del Perfilador Laser

El perfilador laser usa el emisor laser y la unidad fotosensible interna para escanear el objeto de
destino. Este capitulo presenta el proceso basico de escaneo y los conceptos relevantes.

Proceso Bésico de Escaneo
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1. Elemisor laser (1 en la figura de arriba) emite una linea de luz laser en la superficie del objeto
de destino dentro del FOV del perfilador laser.

2. Laluz Iaser es reflejada por el objeto de destino y recibida por la unidad fotosensible (2 en la
figura de arriba). Debido al angulo entre la unidad fotosensible y el emisor laser, la luz laser
reflejada por el objeto de destino cae en diferentes posiciones de la unidad fotosensible seguin
la altura. La imagen generada en la unidad fotosensible en este momento es la imagen sin
procesar en Mech-Eye Viewer.

3. El emisor laser, la unidad fotosensible y el objeto de destino forman un triangulo. Usando la
triangulacion, el perfilador laser puede calcular las distancias entre los puntos en la luz laser
reflejada al sensor, teniendo en cuenta el angulo y la informacion de distancia.

4. Segun el resultado de célculo y otros ajustes de parametros, el perfilador laser extrae un perfil
desde la imagen sin procesar. El perfil refleja las variaciones de distancia al sensor a lo largo
de una seccion del objeto de destino, es decir, las variaciones de altura.

5. El objeto de destino mueve con respecto al perfilador Iaser. El perfilador Iaser repite los pasos
mencionados para completar varios escaneos, y obtener una serie de perfiles del objeto de
destino. Estos perfiles sirven para generar la imagen de intensidad, el mapa de profundidad y
la nube de puntos.

Conceptos Relevantes

- Escaneo de linea: Un proceso en el que el perfilador laser emite una luz laser y genera un perfil.

- Ronda de adquisicion de datos: Un proceso en el que el perfilador laser completa varios
escaneos de linea, genera multiples perfiles, y fusiona estos perfiles para generar la imagen de
intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos.

« Activar/Disparo: Una accion que hace que el perfilador laser inicie una ronda de adquisicion de
datos o un escaneo de linea.

Hay dos métodos de disparo para activar una ronda de adquisicion de datos y un escaneo de
linea, cada uno adecuado para diferentes escenarios. Para obtener mas informacion, consulte
el capitulo Métodos para Activar la Adquisicion de Datos.

9.2. Métodos para Activar la Adquisicion de Datos

Este capitulo presenta los diferentes métodos para activar la adquisicion de datos del perfilador
laser. El perfilador laser es compatible con diversos métodos de disparo, lo que le permite
integrarse en un sistema y colaborar de forma flexible con otros dispositivos para obtener la
imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos.

Antes de leer este capitulo, lea primero el capitulo Mecanismo de Escaneo del Perfilador
Laser para conocer el mecanismo y los conceptos relevantes del perfilador laser.

Resumen de Método de Disparo

Hay dos métodos de disparo para activar una ronda de adquisicion de datos y un escaneo de
linea.
- Activar una ronda de adquisicion de datos:

o Externo: Usa la sefial insertada desde un dispositivo externo para activar cada ronda de
adquisicion de datos.

o Software: Usa Mech-Eye Viewer, Mech-Eye API, Mech-Vision o el cliente de GenlCam para
activar cada ronda de adquisicién de datos.
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+ Activar un escaneo de linea:
o Codificador: Usa las sefiales del codificador para activar cada escaneo de linea.

o Tasa fija: Activa cada escaneo de linea a una tasa fija.

Combinacion de Método de Disparo

Se puede combinar los métodos de disparo para activar una ronda de adquisicion de datos y un
escaneo de linea, cada uno adecuado para diferentes escenarios:

Controla la adquisicion de datos de manera precisa y responde rapidamente
a las sefiales provenientes de otros dispositivos en el sistema. Normalmente
se usa en escenarios que requieren rapida respuesta y alta precision.

Ejemplo
Un sensor fotoeléctrico activa una ronda de adquisicion de datos al

detectar el objeto de destino, mientras que un codificador activa un
escaneo de linea segun la velocidad de movimiento del objeto.

Controla la adquisicion de datos de manera precisa y proporciona una tasa
de escaneo estable. Normalmente se usa en escenarios que requieren la
colaboracion con un robot y alta estabilidad.

Ejemplo
Un PLC activa una ronda de adquisicion de datos cuando el robot llega

a una posicion especifica, y el escaneo de linea se activa a la tasa fija
establecida.

La adquisicion de datos esta controlada por el software. Normalmente se
usa en escenarios que requieren la colaboracion de software de upstream'y
alta precision.

Ejemplo

Mech-Vision activa una ronda de adquisicion de datos, y un codificador
activa un escaneo de linea segun la velocidad de movimiento del
objeto.

La adquisicion de datos esta controlada por el software. Es facil de usary
normalmente se usa durante el proceso de ajustar los parametros.

Ejemplo

Usa Mech-Eye Viewer para activar la adquisicion de datos cuando
desee, para revisar la calidad de datos y ajustar los parametros
correspondientemente.

El proximo capitulo presenta el flujo de trabajo de usar cada combinacion de método de disparo
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para activar la adquisicion de datos.

9.3. Flujo de Trabajo de Activar la Adquisicion de Datos

Este capitulo presenta el flujo de trabajo de usar cada combinacion de método de disparo para
activar la adquisicion de datos, y obtener la imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la
nube de puntos.

Antes de leer este capitulos, lea el capitulo Metodos para Activar la Adquisicion de Datos para
conocer los métodos para activar la adquisicion de datos del perfilador Iaser.

Externo + Codificador

Usa las sefiales de entrada externa para activar cada ronda de adquisicion de datos, y las sefales
del codificador para activar el escaneo de cada linea.

Condiciones Previas

Para usar el método de externo + codificador para activar la adquisicion de datos, es necesario
cumplir las siguientes condiciones previas:
+ Conectar el hardware:

o Conecte el dispositivo externo que proporciona el sefial de disparo al terminal
correspondiente de sefial de entrada del controlador. Consulte el capitulo Controlar la
Adquisicion de Datos mediante un Dispositivo Externo para seleccionar la l6gica de control
y conectar al terminal correspondiente.

o Conecte el codificador que proporciona el sefial de disparo al terminal correspondiente de
sefial al codificador del controlador. Consulte las Diagramas de Circuitos de Senales y
Conectores de Sefial del Codificador.

 Mejorar la calidad de los perfiles:
La imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos estan compuestos por

varios perfiles. Por lo tanto, la calidad del perfil determina la calidad de la imagen de
intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos.

Consulte el capitulo Modo de Perfil para ajustar los parametros en el modo de perfil para
mejorar la calidad de los perfiles.

Flujo de Trabajo

Para usar el método de externo + codificador para activar la adquisicion de datos, siga los
siguientes pasos:
1. Ajuste los parametros:
a. Ajuste el parametro Fuente de Disparo de Adquisicion de Datos a Externo.
b. Ajuste el parametro Fuente de Disparo de Escaneo de Linea a Codificador.
c. Segun sus demandas reales, ajuste los otros parametros en el modo de escaneo.

2. Lleve el perfilador laser al estado de listo para la adquisicion: Una vez en el estado de listo para
la adquisicion, el perfilador laser puede responder a las sefiales de entrada externa.

o Mech-Eye Viewer: En el modo de escaneo, haga clic en el boton IE}
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° Mech-Eye API: Llame al método startAcquisition().

° Cliente de GenlCam: Envie el comando startAcquisition() al perfilador laser.

3. Inicie una ronda de adquisicion de datos: Envie una sefial desde el dispositivo externo al
perfilador laser para activar una ronda de adquisicion de datos.

4. Inicie el escaneo de linea: Envie una sefial desde el codificador al perfilador laser para activar el
escaneo de linea.

5. Termine la actual ronda de adquisicion de datos:

o Envie una sefial desde el dispositivo externo al perfilador laser para terminar la adquisicion
de datos.

o Establezca un valor adecuado del parametro Numero de Linea de Escaneo. Se terminara
automaticamente la actual ronda de adquisicion de datos después de escanear el nimero
establecido de linea.

6. Inicie la siguiente ronda de adquisicion de datos: Rehaga los pasos 3y 4 al terminar la actual
ronda de adquisicion de datos.

7. Salga del estado de listo para la adquisicion: Salir de este estado cuando no es necesario
adquirir datos puede evitar a activar la adquisicion de datos por error.

o Mech-Eye Viewer: En el modo de escaneo, haga clic en el boton 8§
° Mech-Eye API: Llame al método stopAcquisition().

° Cliente de GenlCam: Envie el comando stopAcquisition( ) al perfilador laser.

Externo + Tasa fija

Usa las sefiales de entrada externa para activar cada ronda de adquisicion de datos, y activa el
escaneo de cada linea a una tasa fija.

Condiciones Previas

Para usar el método de externo + tasa fija para activar la adquisicion de datos, es necesario
cumplir las siguientes condiciones previas:

- Conectar el hardware:
Conecte el dispositivo externo que proporciona el sefial de disparo al terminal correspondiente
de sefial de entrada del controlador. Consulte el capitulo Controlar la Adquisicion de Datos
mediante un Dispositivo Externo para seleccionar la légica de control y conectar al terminal
correspondiente.

+ Mejorar la calidad de los perfiles:
La imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos estan compuestos por
varios perfiles. Por lo tanto, la calidad del perfil determina la calidad de la imagen de
intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos.

Consulte el capitulo Modo de Perfil para ajustar los parametros en el modo de perfil para
mejorar la calidad de los perfiles.
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Flujo de Trabajo

Para usar el método de externo + tasa fija para activar la adquisicion de datos, siga los siguientes
pasos:
1. Ajuste los parametros:
a. Ajuste el parametro Fuente de Disparo de Adquisicion de Datos a Externo.
b. Ajuste el parametro Fuente de Disparo de Escaneo de Linea a Tasa fija.
c. Segun sus demandas reales, ajuste los otros parametros en el modo de escaneo.

2. Lleve el perfilador laser al estado de listo para la adquisicion: Una vez en el estado de listo para
la adquisicion, el perfilador laser puede responder a las sefiales de entrada externa.

o Mech-Eye Viewer: En el modo de escaneo, haga clic en el boton B}
° Mech-Eye API: Llame al método startAcquisition().

° Cliente de GenlCam: Envie el comando startAcquisition() al perfilador Iaser.
3. Inicie una ronda de adquisicion de datos: Envie una sefial desde el dispositivo externo al
perfilador laser para activar una ronda de adquisicién de datos.

Al iniciar la actual ronda de adquisicion de datos, el perfilador laser comienza el escaneo de
linea a la tasa establecida.
4. Termine la actual ronda de adquisicion de datos:

o Envie una sefial desde el dispositivo externo al perfilador laser para terminar la adquisicion
de datos.

o Establezca un valor adecuado del parametro Numero de Linea de Escaneo. Se terminara
automaticamente la actual ronda de adquisicion de datos después de escanear el numero
establecido de linea.

5. Inicie la siguiente ronda de adquisicion de datos: Rehaga el paso 3 al terminar la actual ronda
de adquisicion de datos.

6. Salga del estado de listo para la adquisicion: Salir de este estado cuando no es necesario
adquirir datos puede evitar a activar la adquisicion de datos por error.

o Mech-Eye Viewer: En el modo de escaneo, haga clic en el boton 8§
° Mech-Eye API: Llame al método stopAcquisition().

° Cliente de GenlCam: Envie el comando stopAcquisition( ) al perfilador laser.

Software + Codificador

Usa el software para activar cada ronda de adquisicion de datos, y las sefiales del codificador para
activar el escaneo de cada linea.

Condiciones Previas

Para usar el método de software + codificador para activar la adquisicion de datos, es necesario
cumplir las siguientes condiciones previas:

« Conectar el hardware:

Conecte el codificador que proporciona el sefial de disparo al terminal correspondiente de
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sefial al codificador del controlador. Consulte las Diagramas de Circuitos de Senales'y
Conectores de Sefial del Codificador.

* Mejorar la calidad de los perfiles:

La imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos estan compuestos por
varios perfiles. Por lo tanto, la calidad del perfil determina la calidad de la imagen de
intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos.

Consulte el capitulo Modo de Perfil para ajustar los parametros en el modo de perfil para
mejorar la calidad de los perfiles.

Flujo de Trabajo

Para usar el método de software + codificador para activar la adquisicion de datos, siga los
siguientes pasos:
1. Ajuste los parametros:
a. Ajuste el parametro Fuente de Disparo de Adquisicion de Datos a Software.
b. Ajuste el parametro Fuente de Disparo de Escaneo de Linea a Codificador.
c. Segun sus demandas reales, ajuste los otros parametros en el modo de escaneo.

2. Lleve el perfilador laser al estado de listo para la adquisicion: Una vez en el estado de listo para
la adquisicion, el perfilador laser puede responder a las sefiales de entrada externa.

o Mech-Eye Viewer: En el modo de escaneo, haga clic en el boton B}
° Mech-Eye API: Llame al método startAcquisition().

° Cliente de GenlCam: Envie el comando startAcquisition() al perfilador laser.
3. Inicie una ronda de adquisicion de datos:

o Mech-Eye Viewer: Al entrar en el estado de listo para la adquisicion en el paso 2, el
perfilador laser inicia automaticamente una ronda de adquisicion de datos.

° Mech-Eye API: Llame al método triggerSoftware().

° Cliente de GenlCam: Envie el comando TriggerSoftware( ) al perfilador laser.

4. Inicie el escaneo de linea: Envie una sefial desde el codificador al perfilador laser para activar el
escaneo de linea.

5. Termine la actual ronda de adquisicion de datos: Establezca un valor adecuado del parametro
Numero de Linea de Escaneo. Se terminara automaticamente la actual ronda de adquisicion
de datos después de escanear el nimero establecido de linea.

6. Inicie la siguiente ronda de adquisicion de datos:

o Mech-Eye Viewer: Al terminar la ultima ronda de adquisicion de datos, el perfilador laser
comienza automaticamente una nueva ronda de adquisicion de datos.

o Mech-Eye API: rehaga el paso 3.
o Cliente de GenlCam: rehaga el paso 3.

7. Salga del estado de listo para la adquisicion: Salir de este estado cuando no es necesario
adquirir datos puede evitar a activar la adquisicion de datos por error.

o Mech-Eye Viewer: En el modo de escaneo, haga clic en el boton 8§
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° Mech-Eye API: Llame al método stopAcquisition().

° Cliente de GenlCam: Envie el comando stopAcquisition( ) al perfilador laser.

Software + Tasa fija

Usa el software para activar cada ronda de adquisicién de datos, y activa el escaneo de cada linea
a una tasa fija.

Condiciones Previas

Para usar el método de software + tasa fija para activar la adquisicion de datos, es necesario
cumplir las siguientes condiciones previas:

* Mejorar la calidad de los perfiles:

La imagen de intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos estan compuestos por
varios perfiles. Por lo tanto, la calidad del perfil determina la calidad de la imagen de
intensidad, el mapa de profundidad y la nube de puntos.

Consulte el capitulo Modo de Perfil para ajustar los parametros en el modo de perfil para
mejorar la calidad de los perfiles.

Flujo de Trabajo

Para usar el método de software + tasa fija para activar la adquisicion de datos, siga los siguientes
pasos:
1. Ajuste los parametros:
a. Ajuste el parametro Fuente de Disparo de Adquisicion de Datos a Software.
b. Ajuste el parametro Fuente de Disparo de Escaneo de Linea a Tasa fija.
c. Segun sus demandas reales, ajuste los otros parametros en el modo de escaneo.

2. Lleve el perfilador laser al estado de listo para la adquisicion: Una vez en el estado de listo para
la adquisicion, el perfilador laser puede responder a las sefiales del software.

o Mech-Eye Viewer: En el modo de escaneo, haga clic en el boton B}
° Mech-Eye API: Llame al método startAcquisition().
° Cliente de GenlCam: Envie el comando startAcquisition() al perfilador laser.

3. Inicie una ronda de adquisicion de datos:

o Mech-Eye Viewer: Al entrar en el estado de listo para la adquisicion en el paso 2, el
perfilador laser inicia automaticamente una ronda de adquisicion de datos.

° Mech-Eye API: Llame al método triggerSoftware().

° Cliente de GenlCam: Envie el comando TriggerSoftware( ) al perfilador laser.
Al iniciar la actual ronda de adquisicion de datos, el perfilador laser comienza el escaneo de
linea a la tasa establecida.

4. Termine la actual ronda de adquisicion de datos: Establezca un valor adecuado del parametro
Numero de Linea de Escaneo. Se terminara automaticamente la actual ronda de adquisicion
de datos después de escanear el nimero establecido de linea.
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5. Inicie la siguiente ronda de adquisicion de datos:

o Mech-Eye Viewer: Al terminar la ultima ronda de adquisicion de datos, el perfilador laser
comienza automaticamente una nueva ronda de adquisicion de datos.

o Mech-Eye API: rehaga el paso 3.
o Cliente de GenlCam: rehaga el paso 3.

6. Salga del estado de listo para la adquisicion: Salir de este estado cuando no es necesario
adquirir datos puede evitar a activar la adquisicion de datos por error.

o Mech-Eye Viewer: En el modo de escaneo, haga clic en el boton 8§
° Mech-Eye API: Llame al método stopAcquisition().

° Cliente de GenlCam: Envie el comando stopAcquisition( ) al perfilador laser.

9.4. Controlar la Adquisicién de Datos mediante un
Dispositivo Externo

Este capitulo describe como controla la adquisicién de datos del perfilador laser mediante un
dispositivo externo e integrarlo con el sistema.

+ Antes de leer este capitulos, lea los capitulos Métodos para Activar la Adquisicion de
o Datos y Flujo de Trabajo de Activar la Adquisicion de Datos para conocer los métodos de
disparo de adquisicion de datos del perfilador laser.

Terminales Correspondientes de Sefial de Entrada

Al controlar la adquisicion de datos del perfilador ldser mediante un dispositivo externo, es
necesario conectar el cable de senal del dispositivo externo a los terminales sefial de entrada
correspondientes del perfilador laser para proporcionar la sefial de control de adquisicién de
datos.

En concreto, en este capitulo se hace referencia a los siguientes terminales de sefial de entrada:

No. Nombre
9 LEVELCONTROL_ENABLE
10 MEASURE_START
11T MEASURE_STOP
Entre otros, el terminal LEVELCONTROL_ENABLE determina el método de controlar la adquisicion

de datos, mientras que los terminales MEASURE_START y MEASURE_STOP sirven para insertar
sefiales que controlan la adquisicion de datos.

Hay tres métodos para controlar la adquisicion de datos mediante sefales de un dispositivo
externo:

» Inicia la adquisicion de datos mediante el sefial del terminal MEASURE_START, y termina
mediante el parametro Numero de Linea de Escaneo.

Ejemplo
El tamafio del objeto de destino y la posicion inicial para el escaneo estan fijos. Cuando el
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objeto de destino alcanza la posicion inicial para el escaneo, tapa la luz emitida por el
interruptor de nivel optoelectronico. En este momento, el interruptor de nivel
optoelectrénico envia una sefial al perfilador laser para iniciar la adquisicion de datos.
Después de escanear el numero establecido de linea, el perfilador Idser termina la
adquisicion de datos.

+ Inicia y termina la adquisicion de datos mediante Unicamente el sefal del terminal
MEASURE_START.

Ejemplo

Se escanean varios objetos de destino de diferentes dimensiones. Cuando el objeto de
destino alcanza la posicion inicial para el escaneo, y comienza a tapar la luz desde el
interruptor de nivel optoelectronico. En este momento, el interruptor de nivel
optoelectrénico envia una sefial al perfilador laser para iniciar la adquisicién de datos. El
objeto de destino sigue moviendo hacia adelante hasta que no tape la luz emitida por el
interruptor de nivel optoelectrénico.En este momento, el perfilador laser termina la
adquisicion segun el cambio de sefial del interruptor de nivel optoelectrénico.

+ Inicia y termina la adquisicion de datos respectivamente mediante sefiales de los terminales
MEASURE_START y MEASURE_STOP.

Ejemplo

El objeto de destino es bastante largo, por lo que es necesario escanear varios ROIs del
objeto. Segun la posicion del objeto de destino, los terminales 1/0 de PLC inician 'y
terminan respectivamente la adquisicion de datos de forma flexible.

Las siguientes secciones describen los tres métodos correspondientes para activar la adquisicion
de datos.

Las definiciones de las sefiales de nivel ALTO y BAJO en este capitulo estan abajo:

- Nivel ALTO: La diferencia de voltaje entre dicho terminal y el terminal comun de sefial de
entrada es entre 22y 26 V.

+ Nivel BAJO: La diferencia de voltaje entre dicho terminal y el terminal comun de sefial de
entrada es inferiora 5 V.

Controlar la Adquisicion de Datos mediante el Terminal MEASURE_START y el
Pardmetro Numero de Linea de Escaneo

Inicia la adquisicion de datos mediante el sefial del terminal MEASURE_START, y termina
mediante el parametro Numero de Linea de Escaneo.

Consulte los siguientes ejemplos para conectar el cable de sefial y proporcionar la sefial para
controlar la adquisiciéon de datos del perfilador laser.

1. Conecte el cable de sefal del dispositivo externo a los siguientes terminales del controlador:

o Conecte uno de los terminales comunes (terminales 13 a 16) de sefial de entrada.

o Conecte el terminal MEASURE_START (terminal 10), y asegurese de que antes de iniciar la
adquisicién de datos (estado inicial) se inserte la sefial del nivel BAJO.
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o Los terminales del controlador estdn numerados. Conecte los terminales

(,) correspondiente seguin el nimero.
- o Para obtener los diagramas funcionales, consulte la secciéon Diagramas
Funcionales.

2. Consulte la siguiente ilustracion y tabla para establecer el valor adecuado del parametro
Numero de Linea de Escaneo, y ajustar la sefal del nivel I6gico del terminal MEASURE_START
cuando sea conveniente para controlar el inicio y la terminacion de adquisicion de datos:

LEVELCONTROL_ENABLE

MEASURE_START
2100 ms

Adquiriendo datos

1 2 3 4

No adquiriendo datos

Accion de
N. adquisicion  Terminal y sefial Requisitos de duracion

de datos

Iniciar una Cambia el nivel l6gico de la sefial  Asegurese de que la duracion del

Q) ronda de del terminal MEASURE_START nivel ALTO de la sefial del terminal

adquisicion de desde BAJO a ALTO, y luego, desde MEASURE_START sea de al menos

datos ALTO a BAJO. 100 ms.

Termina automaticamente la
Terminar la adquisicion de datos cuando el
&) actual ronda  perfilador laser termine de adquirir
de adquisicién el nimero de perfiles (valor
de datos establecido en el parametro
Ndmero de Linea de Escaneo).
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Accion de
N. adquisicion  Terminal y senal Requisitos de duracion
de datos

+ Asegurese de que el intervalo
entre los dos bordes
ascendentes del terminal
MEASURE_START sea
suficientemente largo.

El tiempo
requerido se
cambia segun
el parametro
Ndmero de
Linea de
Escaneoy la
tasa de
escaneo.
Cuando el

Iniciar la Cambia el nivel ldgico de la sefial valor del

G proxima ronda del terminal MEASURE_START Ea,rametrg
de adquisicion desde BAJO a ALTO, y luego, desde 0 umers e

Linea de
de datos ALTO a BAJO. Escaneoy la

tasa de
escaneo
alcanza
respectivamen
te su valor
maximo, el
tiempo
requerido de
intervalo puede
durar como
maximo 3 a 4s.

- Asegurese de que la duracion
del nivel ALTO de la sefial del
terminal MEASURE_START sea
de al menos 100 ms.

Termina automaticamente la
Terminar la adquisicion de datos cuando el
@ actualronda  perfilador laser termine de adquirir
de adquisicion el numero de perfiles (valor
de datos establecido en el parametro
Ndmero de Linea de Escaneo).

Controlar la Adquisicion de Datos unicamente mediante el Terminal MEASURE_START

Controla el inicio y la terminacion de la adquisicion de datos mediante el sefial del terminal
MEASURE_START.

Consulte los siguientes ejemplos para conectar el cable de sefal y proporcionar la sefial para
controlar la adquisicion de datos del perfilador laser.

1. Conecte el cable de sefial del dispositivo externo a los siguientes terminales del controlador:
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o Conecte uno de los terminales comunes (terminales 13 a 16) de sefial de entrada.

o Conecte el terminal LEVELCONTROL_ENABLE (terminal 9), y mantenga la insercion de una
sefial de nivel ALTO.

o Conecte el terminal MEASURE_START (terminal 10), y asegurese de que antes de iniciar la
adquisicién de datos (estado inicial) se inserte la sefial del nivel BAJO.

o Los terminales del controlador estan numerados. Conecte los terminales

(,) correspondiente segun el nimero.
- o Para obtener los diagramas funcionales, consulte la seccion Diagramas
Funcionales.

2. Consulte la siguiente ilustracion y tabla para ajustar la sefial del nivel I6gico del terminal
MEASURE_START cuando sea conveniente para controlar el inicio y la terminacion de
adquisicion de datos:

LEVELCONTROL_ENABLE | l :

MEASURE_START

Adquiriendo datos 1

> 300 ms 2600 ms 3 > 300 ms
No adquiriendo datos 1 2 3 4
Accidn de
N. adquisicion de Terminal y sefal Requisitos de duracion
datos
- Cambia el nivel l6gico de la Asegurese de que la duracion del
Iniciar una ronda ~ : ) ~ .
® de adquisicion de sefial del terminal nivel ALTO de la sefial del terminal
g MEASURE_START desde BAJO MEASURE_START sea de al menos
datos
aALTO. 300 ms.
Terminar la actual  Cambia el nivel logico de la
o ronda de sefial del terminal i
adquisicion de MEASURE_START desde ALTO
datos a BAJO.
- Asegurese de que la duracién
del nivel BAJO de la sefial del
Iniciar la préxima  Cambia el nivel l6gico de la terminal MEASURE_START sea
G ronda de sefial del terminal de al menos 600 ms.
aquiSiCién de MEASURE_START deSde BAJO . AsegUrese de que la duracion
datos aALTO. del nivel ALTO de la sefial del

terminal MEASURE_START sea
de al menos 300 ms.

Terminar la actual Cambia el nivel logico de la

@ ronda de sefial del terminal i
adquisicion de MEASURE_START desde ALTO
datos a BAJO.
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Controlar la Adquisicion de Datos mediante los Terminales MEASURE_START y
MEASURE_STOP

Inicia y termina la adquisicion de datos respectivamente mediante sefales de los terminales
MEASURE_START y MEASURE_STOP.

Consulte los siguientes ejemplos para conectar el cable de sefial y proporcionar la sefial para
controlar la adquisiciéon de datos del perfilador laser.

1. Conecte el cable de sefal del dispositivo externo a los siguientes terminales del controlador:

o Conecte uno de los terminales comunes (terminales 13 a 16) de sefial de entrada.

o Conecte el terminal MEASURE_START (terminal 10), y asegurese de que antes de iniciar la
adquisicion de datos (estado inicial) se inserte la sefial del nivel BAJO.

o Conecte el terminal MEASURE_STOP (terminal 11), y asegurese de que antes de iniciar la
adquisicién de datos (estado inicial) se inserte la sefial del nivel BAJO.

o Los terminales del controlador estan numerados. Conecte los terminales

(,') correspondiente segun el numero.
- o Para obtener los diagramas funcionales, consulte la seccion Diagramas
Funcionales.

2. Consulte la siguiente ilustracion y tabla para ajustar la sefal del nivel I6gico de los terminales
MEASURE_START y MEASURE_STOP cuando sea conveniente para controlar el inicio y la
terminacion de adquisicion de datos:

LEVELCONTROL_ENABLE

MEASURE_START | ]

MEASURE_STOP

>100 ms !
1
Adquiriendo datos >300 ms > 600 ms : >300 ms :

No adquiriendo datos » 2 { 3 4

Accion de
N. adquisicion de Terminal y sefal Requisitos de duracién
datos

Cambia el nivel logico de la sefial  Asegurese de que la duracion del

Iniciar una ronda del terminal MEASURE_START nivel ALTO de la senal del terminal

(D de adquisicién de

datos desde BAJO a ALTO, y luego, MEASURE_START sea de al
desde ALTO a BAJO. menos 100 ms.

+ Asegurese de que el intervalo
entre el borde ascendente del
terminal MEASURE_STOP y el

Terminar la actual Cambia el nivel ldgico de la sefial Ultimo borde ascendente del
® ronda de del terminal MEASURE_STOP terminal MEASURE_START

adquisicion de desde BAJO a ALTO, y luego, sea al menos de 300 ms.

datos desde ALTO a BAJO. - Asegurese de que la duracion

del nivel ALTO de la sefial del
terminal MEASURE_STOP sea
de al menos 100 ms.
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Accion de
N. adquisicion de Terminal y sefal Requisitos de duracién
datos

+ Asegurese de que el intervalo
entre el borde ascendente del
terminal MEASURE_SART vy el

Iniciar la proxima  Cambia el nivel l6gico de la sefial Ultimo borde ascendente del

ronda de del terminal MEASURE_START terminal MEASURE_STOP sea
® adquisicion de desde BAJO a ALTO, y luego, al menos de 600 ms.

datos desde ALTO a BAJO. - Asegurese de que la duracion

del nivel ALTO de la sefial del
terminal MEASURE_START
sea de al menos 100 ms.

+ Asegurese de que el intervalo
entre el borde ascendente del
terminal MEASURE_STOP y el

Terminar la actual Cambia el nivel ldgico de la sefial Ultimo borde ascendente del
@ ronda de del terminal MEASURE_STOP terminal MEASURE_START

adquisicion de desde BAJO a ALTO, y luego, sea al menos de 300 ms.

datos desde ALTO a BAJO. - Asegurese de que la duracion

del nivel ALTO de la sefial del
terminal MEASURE_STOP sea
de al menos 100 ms.

Pasos Posteriores

Después de seleccionar la logica de control y conectar el hardware, consulte el capitulo Flujo de
Trabajo de Activar la Adquisicion de Datos y complete los otros pasos para activar la adquisicion
de datos mediante sefiales de entrada externa.

9.5. Proporcionar las Senales de Estado de Adquisicion
de Datos para un Dispositivo Externo

Este capitulo presenta introducciones sobre las sefiales de voltaje 16gico de los terminales de
sefial de salida predefinidos del controlador. Estas sefiales sirven para proporcionar el estado de

adquisicion de datos del perfilador Iaser para los dispositivos externos y disefar las logicas de
control correspondientes.

Terminales Relativos de Senal de Salida

En concreto, en este capitulo se hace referencia a los siguientes tres terminales de salida:
No. Nombre
29 READY

30 ERROR
31 TRG_ERROR
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READY

Las sefiales generadas por el terminal READY son las siguientes:

- Cuando el perfilador laser ha entrado en el estado de listo para la adquisicion, pero no esta
adquiriendo datos, el terminal READY genera una sefial de nivel I6gico ALTO.

- Cuando el perfilador laser esta adquiriendo datos, el terminal READY genera sefiales de nivel
logico BAJO.

de listo para la adquisicién, consulte el capitulo Flujo de Trabajo de Activar la Adquisicion de

o Para obtener mas informacion sobre el procedimiento que lleva el perfilador laser al estado
Datos.

ERROR

Las sefales generadas por el terminal ERROR son las siguientes:

- Cuando el perfilador laser ha entrado en el estado de listo para la adquisicion, pero no esta
adquiriendo datos, y cuando el perfilador laser esta adquiriendo datos normalmente, el
terminal ERROR genera una sefial de nivel I6gico BAJO.

- Cuando los siguientes errores ocurren durante la adquisicion de datos del perfilador laser, el
terminal ERROR genera una sefial de nivel I6gico ALTO hasta que termine la ronda actual de
adquisicion de datos.

o No se han recibido los datos adquiridos dentro del Periodo de Tiempo Agotado
establecido.

o Cuando cambia la Fuente de Disparo de Escaneo de Linea a Software, no se inicia la
adquisicion de datos con éxito.

de listo para la adquisicién, consulte el capitulo Flujo de Trabajo de Activar la Adquisicion de

o Para obtener mas informacion sobre el procedimiento que lleva el perfilador l&ser al estado
Datos.

TRG_ERROR

Las sefales generadas por el terminal TRG_ERROR son las siguientes:

- Cuando el perfilador laser ha entrado en el estado de listo para la adquisicion, pero no esta
adquiriendo datos, y cuando el perfilador laser esta adquiriendo datos normalmente, el
terminal TRG_ERROR genera una sefal de nivel logico BAJO.

- Cuando el perfilador laser recibe otra sefial de disparo de la adquisicién de datos mientras
esta adquiriendo datos, el terminal TRG_ERROR genera una sefial de nivel [6gico ALTO hasta
que la sefial de activacion desaparezca.

de listo para la adquisicion, consulte el capitulo Flujo de Trabajo de Activar la Adquisicion de

o Para obtener mas informacion sobre el procedimiento que lleva el perfilador Iaser al estado
Datos.

Ejemplo

En la tabla de abajo se muestra la correspondencia entre la sefiales de los terminales y el estado
de adquisicion de datos, ordenada segun el cambio de nivel l6gico de las sefales de los
terminales.
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READY
ERROR

TRG_ERROR

1 2 3
N.° Estado de la adquisicion de datos
Se ha iniciado la primera ronda de
1 L
adquisicion de datos.
2 Un error ocurre durante la
adquisicion de datos.
3 Se ha terminado la primera ronda
de adquisicion de datos.
4 Se ha iniciado la segunda ronda de

adquisicion de datos.

Se recibe otra sefial de disparo de
5 la adquisicion de datos mientras ya
se esta adquiriendo datos.

La sefal de disparo de adquisicion
de datos desaparece.

Se ha terminado la segunda ronda
de adquisicion de datos.
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4 5 6 7

Nivel I6gico de la sefial

READY: se cambia desde ALTO a BAJO.
ERROR: mantiene BAJO.

TRG_ERROR: mantiene BAJO.

READY: mantiene BAJO.

ERROR: se cambia desde BAJO a ALTO.
TRG_ERROR: mantiene BAJO.

READY: se cambia desde BAJO a ALTO.
ERROR: se cambia desde ALTO a BAJO.
TRG_ERROR: mantiene BAJO.

READY: se cambia desde ALTO a BAJO.
ERROR: mantiene BAJO.

TRG_ERROR: mantiene BAJO.

READY: mantiene BAJO.

ERROR: mantiene BAJO.

TRG_ERROR: se cambia desde BAJO a ALTO.
READY: mantiene BAJO.

ERROR: mantiene BAJO.

TRG_ERROR: se cambia desde ALTO a BAJO.
READY: se cambia desde BAJO a ALTO.
ERROR: mantiene BAJO.

TRG_ERROR: mantiene BAJO.

9.6. Resolucion de Eje Y de los Datos Escaneados

La resolucion de eje Y de los datos escaneados se refiere la distancia entre dos puntos de datos
vecinos a lo largo de la direccion de movimiento del objeto de destino. Esta equivale a la distancia
entre dos perfiles vecinos. La resolucion del eje Y determina la precision de los datos escaneados,
asi como la relacion de aspecto del objeto de destino en la imagen de intensidad y el mapa de

profundidad.

La tasa de activar el escaneo determina la distancia entre dos perfiles vecinos y, por lo tanto, la
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resolucion del eje Y de los datos escaneados.

Los parametros que afectan la tasa de activar el escaneo varian segun el valor de la Fuente de
Disparo de Escaneo de Linea:

- El escaneo se activa a tasa fija: La Tasa de Disparo determina la tasa a la que se activa el
escaneo.

- El escaneo se activa por el codificador: El Modo de Numero de Sefial de Disparo e Intervalo de
Disparo determinan la tasa a la que se activa el escaneo.

Ajustar la Resolucion del Eje Y mediante los Parametros

Cuando tenga requisitos especificos sobre la resolucion del eje Y de los datos escaneados, puede
cambiarla ajustando los parametros mencionados.

Tasa de Disparo

Cuando el escaneo se activa a tasa fija, puede calcular el valor del parametro Tasa de Disparo que
contribuye a alcanzar la resolucion del eje Y, consultando la siguiente formula:

Resolucién de Eje Y (um) = Velocidad de movimiento del objeto de destino con respecto al
perfilador laser (um/s) + Tasa de Disparo

Modo de Numero de Sefial de Disparo e Intervalo de Disparo

Cuando el escaneo se activa por el codificador, puede calcular los valores de los parametros
Modo de Numero de Sefal de Disparo e Intervalo de Disparo que contribuyen a alcanzar la
resolucion del eje Y, consultando la siguiente formula:

Resolucion de Eje Y (um) = Resolucién del codificador (um) x Intervalo de Disparo + Modo de
Numero de Sefial de Disparo x 4

Entre otros, la resolucién del codificador se refiere la distancia de movimiento (en um) de los

objetos de destino con respecto al perfilador Iaser, cada objeto corresponde a cada sefial de la
ilustracion de abajo.
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Canal A

Ejemplo del célculo
Si la resolucion del codificador es 4 um, la resolucion deseada del eje Y es 20 um, entonces:
20 = 4 x Intervalo de Disparo +~ Modo de Numero de Sefial de Disparo x 4

Simplifique la ecuacién de arriba para obtener: 1,25 x Modo de Numero de Sefial de Disparo
= Intervalo de Disparo.

Entonces, los siguientes valores de parametros pueden cumplir basicamente los requisitos
de la resolucion del eje V-

Modo de Vez de Sefiales de Disparo Intervalo de Disparo

Tx 1,25 (redondee a1 02)
2x 2,5 (redondee a2 0 3)
4x S

9.7. Ajustar la Direccion IP en la Computadora

Este capitulo describe cémo ajustar la direccion IP del puerto de Ethernet de la computadora
conectado al perfilador laser.

1. En la computadora, haga clic en Panel de control > Redes e Internet » Centro de redes y
recursos compartidos » Cambiar configuracion del adaptador. Asi se visualizara la ventana de
Conexiones de red.

2. Haga clic derecho en el puerto conectado al perfilador laser, y seleccione Propiedades para
visualizar la ventana de Propiedades de Ethernet.
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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).

U Propiedades de Conexitn de drea local [ S|

Funciones de red | Liso compartido

Conectar usanda:

| &¥ Controladors PCI-E Ethemet Atheros ARS121/ARST13/AF ‘

Esta conexidn usa los siguientes elementos:

" Clierte para redes Microsoft
Bl \Mware Bidge Protocol
.@ Programadar de paquetes QoS
gﬂnmpartir impresoras ¥ archivas para redes Microsoft
i Protocolo de Intemet versidn & (TCP/IPvE
P8 Protocolo de Intemet wersian 4 (TCP/1Pv4) Q

W i Controlador de E/5 del asignador de deteccion ue topol...
-4 Respondedor de deteccidn de topologias de nivel de v

instalar... Desinstala Propiedades

Descripcion
Protocola TCPAIP. B protocola de red de drea exdensa

predeterminade que permite la comunicacion entre varas
redes conectadas entre si. ]

Aceptar | | Cancelar

4. Seleccione Usar la siguiente direccion IP e inserte la Direccion IP y Mascara de subred. Haga
clic en el boton [ Aceptar ] para guardar los cambios.
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Propiedades: Protocolo de Internet versién 4 (TCP/IPv4) X

General Configuracién alternativa

Puede hacer que la configuracidn 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 direccidn IP automaticamente

(C) Usar la siguiente direccién IP: .

Direccion IP: I

(@) Obtener la direccidn del servidor DNS autométicaments
() Usar las siguientes direcciones de servidor DNS:

servidor DNS alternativo l . . " I
Validar configuracon al salir Opciones avanzadas...
Gt
Para obtener una direccion IP automaticamente asignada, seleccione Obtener una direccién
IP automaticamente.
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