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SituaciSituacióón Actualn Actual

AAñño con ao con añño se fabrican millones deo se fabrican millones de
automautomóóviles,viles, trocastrocas y camiones.y camiones.

El mercado demanda calidad total.El mercado demanda calidad total.

Para satisfacerlo la industria automotriz sePara satisfacerlo la industria automotriz se
estestáá moviendo hacia unamoviendo hacia una

––InspecciInspeccióón al 100% de sus productosn al 100% de sus productos
––RastreabilidadRastreabilidad totaltotal
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Requerimientos de la SoluciRequerimientos de la Solucióónn

InspeccionInspeccion al 100%al 100%
100% Confiable100% Confiable
Alta VelocidadAlta Velocidad
FlexibleFlexible
Bajo MantenimientoBajo Mantenimiento
Sencillo deSencillo de
ProgramarProgramar
Bajo CostoBajo Costo

AlternativasAlternativas

Arreglo de Sensores InductivosArreglo de Sensores Inductivos
Arreglos de Sistemas de Tacto paraArreglos de Sistemas de Tacto para
DetecciDeteccióón Roscan Rosca

SoluciSolucióónn

Un Sistema de VisiUn Sistema de Visióón !n !
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Aporte a nuestra soluciAporte a nuestra solucióónn

RRáápido (50pido (50 inspinsp//secsec))
100% Confiable100% Confiable
Alta VelocidadAlta Velocidad
FlexibleFlexible
Bajo MantenimientoBajo Mantenimiento
Sencillo deSencillo de
ProgramarProgramar
Bajo CostoBajo Costo

AplicacionesAplicaciones

InspecciInspeccióónn
MetrologMetrologííaa
VerificaciVerificacióónn
IdentificaciIdentificacióón de Piezasn de Piezas
IdentificaciIdentificacióón de Modelon de Modelo
ConteoConteo

l Inserción de Circuitos
Integrados

l Localización de Piezas
l Paletización/Despaletización
l Soldadura
l Etc.

PropuestaPropuesta

UnUn SistemaSistema dede VisiVisióónn InteligenteInteligente montadomontado
en un roboten un robot

ParaPara inspeccionarinspeccionar todostodos loslos puntospuntos dede
interinterééss queque estestéénn alal alcancealcance del robotdel robot
dentrodentro deldel tiempotiempo dede ciclociclo
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RetosRetos

SelecciSeleccióón de Sistema de Visin de Sistema de Visióónn
SelecciSeleccióón de Ln de Láámparasmparas
UbicaciUbicacióón de Cn de Cáámara y Lmara y Láámparasmparas
UbicaciUbicacióón de Robotn de Robot
Arquitectura de ControlArquitectura de Control ––ComunicaciComunicacióónn
Robot, PLC, CRobot, PLC, Cáámaramara
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¿¿QuQuéé es un sistema de visies un sistema de visióón?n?
CAMARA

CCD
LENTE

LÁMPARA
PIEZA

Basado en
Región

Basado en
Orilla

Técnicas

IIuminaciIIuminacióónn
backlight angle dark field
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¿¿DDóónde colocar lnde colocar láámparas ymparas y
ccáámara?mara?
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¿¿CCóómo determinar la posicimo determinar la posicióónn
del robot ?del robot ?

Determinar PosiciDeterminar Posicióón del Robotn del Robot

LocalizaciLocalizacióón de Objeton de Objeto
LocalizaciLocalizacióón de Puntos a Inspeccionarn de Puntos a Inspeccionar
LocalizaciLocalizacióón de la Cn de la Cáámaramara
ObstObstááculos (culos (ieie. Columnas). Columnas)
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Método de Posicionamiento
S. Sedas

2002
____________________

Navegación
Tomás Lozano Pérez

+

Radios Extendidos

Diámetro
Base robot

Radio
Alcance
Robot
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Arquitectura de ControlArquitectura de Control

PLC

Interface
Gráfica

Línea de
Producción
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Arquitectura de ControlArquitectura de Control

PLC

Interface
Gráfica

Línea de
Producción

Conclusiones y LeccionesConclusiones y Lecciones
AprendidasAprendidas

Sistemas de VisiSistemas de Visióón son una buena alternativan son una buena alternativa ––
rráápido, confiable, flexible, programablepido, confiable, flexible, programable
IluminaciIluminacióón es un factor muy Importanten es un factor muy Importante
Asegurar que variaciones de la pieza no afectenAsegurar que variaciones de la pieza no afecten
la calidad de lala calidad de la imimáágengen
Para piezas en movimientoPara piezas en movimiento –– es importantees importante
considerar cable flexibleconsiderar cable flexible –– ieie OFLEXOFLEX
Es ventajoso implementar una arquitectura deEs ventajoso implementar una arquitectura de
controlcontrol StandaloneStandalone vs. Integracivs. Integracióónn
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Arquitectura de ControlArquitectura de Control
recomendadarecomendada

PLC

Interface
Gráfica

Línea de
Producción

PLC

Eventos FuturosEventos Futuros
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