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Estéreo Activo: DTECT® Object 3D

Visidn estéreo con iluminacidn estructurada
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Resumen

El DTECT® Object 3D combina la operacion sencilla de la
tecnologia clasica de sensores con las posibilidades avanzadas
que ofrece el procesamiento de imagenes. Como resultado,
incluso las tareas complejas de deteccion se realizan de manera
eficiente y sin hardware adicional.

Mediante el uso de informacion 3D relacionada con la
superficie, reconoce de manera confiable diferentes
caracteristicas geométricas, independientemente de su color y
contraste.

Esto significa que el DTECT® Object 3D define un nuevo
segmento de producto que combina un rendimiento mejorado

informacién o comunicate directamente con

de inspeccién y deteccidn con una puesta en marcha sencilla, y tu representante local

ofrece un acceso sin complicaciones a la tecnologfa 3D.

Situacion inicial

Los Iimites de la visidn

La visidn artificial y la tecnologfa clasica de sensores Spticos siempre se han centrado en diferentes dreas de aplicacidn. Los sensores
cldsicos son ideales cuando la velocidad, la robustez y la facil puesta en marcha son factores clave, pero sus disefios los hacen menos
adecuados para aplicaciones complejas. Los sensores de vision ofrecen un alto grado de flexibilidad y permiten evaluaciones
detalladas, aunque requieren mas esfuerzo de configuracion e integracion. Los sistemas de cdmara van un paso mds alld y pueden
dominar aplicaciones altamente complejas.

El DTECT® Object 3D combina las ventajas de estas categorias de productos: incorpora el manejo sencillo de la tecnologfa cldsica
de sensores junto con las posibilidades avanzadas que ofrece el procesamiento de imagenes. Al igual que un sensor de conmutacion,
distingue entre dos estados, los cuales pueden definirse directamente en el sensor, ya sea mediante el sencillo proceso de teach-in o
a través de la interfaz digital |O-Link, incluso cuando ya estd instalado.

Otro aspecto clave del DTECT® Object 3D es la base de datos con la que opera. En lugar del procesamiento de imdgenes basado
en contraste, tipico de las cdmaras 2D, o de la informacién de altura/energia en puntos seleccionados, basada en trigonometria o
tiempo de vuelo utilizada en la tecnologia clésica de sensores, el DTECT® Object 3D emplea informacién 3D. Esto crea un nuevo
perfil de rendimiento, que combina un alto nivel de inspeccion y deteccion con una operacion sencilla.

El DTECT® Object 3D no es simplemente una mejora de productos existentes: define un nuevo segmento de producto. En
SensoPart, nos enorgullece poder ofrecer ahora a nuestros clientes una nueva dimension en tecnologia de sensores, basada en la
evaluacion de volumen. Las oportunidades previamente inalcanzables en la tecnologfa 3D ahora estdn disponibles para los usuarios,
utilizando los mismos principios de interaccion y formatos que la tecnologfa cldsica de sensores.
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Una vista detallada

Introduccidén bdsica a la tecnologia de medicion 3D

(@ SENSOPART

La tecnologia 3D permite capturar informacion espacial que va mds alld de los valores bidimensionales de contraste o brillo.

Proporciona datos geométricos sobre la forma, posicion y volumen de los objetos, estableciendo asi una base para la ejecucién

precisa de tareas de inspeccidn, deteccidn y automatizacion.

Generalmente, se utilizan tres métodos diferentes en la tecnologia de sensores 3D. Estos se diferencian en cuanto a su principio de

medicidn, la precision alcanzable y el esfuerzo necesario para la integracién.

= En el método de tiempo de vuelo (ToF), se mide el tiempo de recorrido de los pulsos de luz emitidos para determinar las

distancias. Este enfoque es robusto, funciona de manera confiable incluso a largas distancias y puede integrarse facilmente en los

sistemas. Sin embargo, existen limitaciones en la resolucién vy la precisién, especialmente cuando las estructuras que deben

detectarse son muy delicadas.

= La vision estéreo utiliza dos imdgenes de camara capturadas desde perspectivas ligeramente desplazadas entre si. Cuando estas

dos imdgenes se combinan, se puede calcular un modelo tridimensional de la escena. Este método ofrece buenos resultados,

siempre que la superficie del objeto tenga suficiente textura o contraste. Sin embargo, la visién estéreo alcanza sus limites cuando

se enfrenta a superficies homogéneas o condiciones de iluminacién deficientes.

= El método estéreo activo mejora el enfoque utilizado en la visidn estéreo al incluir una iluminacién de proyeccién adicional. El

sensor genera sus propios contrastes, lo que significa que incluso las superficies de bajo contraste o uniformes pueden detectarse

de manera confiable.

Camara

Objeto

Método Tiempo de vuelo (ToF)
L Determina el tiempo de
Principio de .
o recorrido de la luz entre el
medicion , ,
emisor y el objeto
Robusto incluso a largas
Ventajas distancias, facil integracion al
sistema
Resolucién y precision
Desventajas limitadas en estructuras

delicadas

Camara derecha Camara izquierda

Objeto

Vision estéreo

Compara dos imégenes de
cdmara capturadas desde
perspectivas desplazadas

Buenos resultados con superficies
de alto contraste o estructuradas

Limitaciones de rendimiento
con superficies homogéneas
y condiciones de iluminacién
deficientes

Camara derecha Camara izquierda

| Laser de proyeccion

Estéreo activo

Visidn estéreo con iluminacion
interna

Confiable incluso con superficies
de bajo contraste o uniformes

Mayores requisitos del sistema, se
requiere hardware adicional
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DTECT® Object 3D

;Por qué estéreo activo!?

Aungue la tecnologia de tiempo de vuelo (ToF) resulta eficaz especialmente en largos alcances, la visién estéreo es potente para
estructuras de alto contraste, y el estéreo activo permite obtener resultados confiables incluso en superficies dificiles. Con el
DTECT® Object 3D, SensoPart ha desarrollado un sensor que funciona de manera confiable y estable en entornos muy diversos,
sin necesidad de iluminacion externa. Esto es posible gracias a la tecnologfa estéreo activa, que utiliza un ldser infrarrojo interno
como fuente de luz. No se requiere hardware adicional, como iluminacién, PC o programacién. Ademds, esta tecnologia genera una
imagen de profundidad mas nitida en comparacion con la tecnologfa de tiempo de vuelo, lo que permite realizar tareas de
inspeccidn mas delicadas. La fortaleza del estéreo activo se hace evidente en aplicaciones de corto alcance, mientras que la
tecnologia de tiempo de vuelo demuestra mayor eficacia que la estéreo (activa) debido principalmente a su mayor distancia de
escaneo en relaciéon con el tamafio del sistema de medicidn.

De los pixeles a la solucion
Cdémo funciona el DTECT® Object 3D Detector 1

Detector 2

La deteccidn 3D del DTECT® Object 3D se basa en la visién
estéreo con iluminacién estructurada. Un pulso laser se forma
en un patron de luz definido (nube de puntos) mediante un

elemento &ptico y se proyecta sobre el objeto. El patrén

proyectado estd en el rango infrarrojo, lo que hace que la Elementos :QRtICOS
L., . X X . Susussssssssnssssgesssscssnsss J lvl‘l‘ll‘l.ll‘ lllllllllllllllllllllllllllllll -
medicidn sea en gran medida insensible a la luz ambiental. Dos Carcasa del'sensori t ettt
@ © © 0 ¢ @ 6 0 O 0 O e
chips de cdmara detectan el patrén desde perspectivas y .
desplazadas v, a partir de esto, reconstruyen una imagen de secsesccsscesssscsessss
. ., . . ® 9 0 0 00 00O OGO OEOOOEOOCOOOST OO COCSE
profundidad. La deteccion basada en la altura posterior sirve A .
como base para calificar el estado real del objeto. Durante el ~AR E‘{Z:efiri‘ft?ﬁagd?; SIS

proceso de teach-in, un laser rojo ilumina el campo de visidn

. . . . Figura 1: Diagrama esquemdtico del disefio del sensor
del sensor, proporcionando orientacién espacial.
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100 e

150 mm

Figura 2:Volumen considerado para las versiones (a) de proximidad
corta y (b) de distancia del DTECT® Object 3D

(@ SENSOPART

El DTECT® Object 3D se basa en dos plataformas de hardware,
lo que da como resultado una version de proximidad corta y
una version de distancia. La version de proximidad corta, con
una distancia de trabajo de 100 a 200 mm y un campo de
vision segun la Figura 2.1 (a), estd destinada a detectar
pequefias diferencias de volumen. El limite inferior; cuando se
utiliza todo el campo de vision, es de aproximadamente 1 cm?.
Con la version de distancia, es posible detectar diferencias con
un limite inferior de alrededor de 2 cm?, a una distancia de
trabajo de 150 a 500 mm, en un campo de vision de acuerdo
con las especificaciones indicadas en la Figura 2.1 (b). Sin
embargo, debido al gran nimero de factores que pueden influin,
siempre es importante probar las aplicaciones que utilizan el
rango hasta sus limites para evaluar su viabilidad.

El DTECT® Object 3D funciona utilizando el método de captura instantanea (snapshot), en el cual se detecta una imagen

completa por ciclo de deteccidn. Esto también permite una evaluacion confiable de objetos en movimiento (por ejemplo, en una

banda transportadora en funcionamiento continuo). La velocidad de escaneo es de 100 fps, y el tiempo de respuesta se encuentra

entre 26 y 37 ms. Cada ciclo incluye la captura de la imagen, el cdlculo de la imagen de profundidad y la definicidn resultante del

estado.

La evaluacién compara el estado real registrado con las referencias “OK” o “NOK” previamente ensefiadas. Como el DTECT®

Object 3D evalda distribuciones de volumen, opera de manera independiente del color y es insensible a una amplia gama de

superficies. La coincidencia se reduce a una sefal de conmutacion binaria, cuyo valor umbral es configurable y puede adaptarse

posteriormente si es necesario. El enfoque geométrico de observacion hace que la comparacion sea independiente de la posicion

absoluta y la orientacion en el plano del objeto.

Para obtener una decision valida, es necesario que el objeto o
la caracteristica a evaluar esté completamente presente dentro
del campo de visién del sensor. Esta condicién limite garantiza
que la curva envolvente se detecte en su totalidad y que la
comparacion entre el valor objetivo y el valor real pueda
realizarse sin ambigliedades.

Figura 3: Objeto de ejemplo y su volumen segtn la vista del sensor
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Mas que tecnologia
Qué hace especial al DTECT® Object 3D

= Integracion directa como en los sensores convencionales
Al igual que los sensores fotoeléctricos, el DTECT® Object 3D
proporciona una Unica senal de salida (OK/NOK). Esto significa
que los sistemas existentes pueden mejorarse sin necesidad de
realizar adaptaciones significativas, ya que la integracién se lleva a
cabo de la misma manera que con las soluciones de sensores
tradicionales.

* Informacién de altura en 3D en lugar de dependencia del
contraste
El DTECT® Object 3D funciona sobre la base de datos 3D
relacionados con la superficie. Esto significa que el resultado de la
medicién es independiente de la reflectividad de la superficie
(como el color o el material). Las aplicaciones que requieren
informacion de profundidad pueden realizarse de manera
confiable incluso sin iluminacién externa. Al mismo tiempo, la
iluminacién infrarroja proyectada hace que el sistema sea
resistente a la luz ambiental.

= Campo de visidn para alimentacion flexible
La posibilidad de ajustar el campo de vision segln sea necesario
permite la deteccidn confiable de diferentes ubicaciones y
posiciones de los componentes dentro del drea de deteccidn.
Esto elimina la necesidad de adaptaciones mecanicas en el
sistema de alimentacion, lo que simplifica ain mas la integracién
en el sistema general. La region de interés (ROI) puede ajustarse
dentro del campo de visién para lograr una deteccidon mas

estable, reduciendo asf el tamafio de la diferencia de volumen mds
pequefia detectable.

= El Teach-in no requiere conocimientos previos
La configuracién de los pardmetros se realiza facilmente a través
de 10-Link o mediante un botén directamente en el DTECT®
Object 3D. No se necesita software especial ni conocimientos
técnicos avanzados. El proceso de Teach-in corresponde al
procedimiento familiar de los sensores convencionales.

= Muy compacto — el dispositivo 3D mas pequeno del mercado
La carcasa excepcionalmente compacta abre posibilidades de
instalacion que dificiimente pueden lograrse con los sistemas
3D convencionales. Esto reduce el esfuerzo de ingenierfa
requerido y simplifica el uso en disefios de médquinas existentes.
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Aplicacion practica (@ SENSOPART
Donde el DTECT® Object 3D marca la diferencia

1) Verificacion de integridad de conjuntos o caracteristicas
individuales
EI DTECT® Object 3D evalda la geometria de la superficie y
detecta componentes faltantes o montados dos veces con
base en la informacion de altura en 3D. A diferencia de los
métodos basados en contraste, la evaluacién es
independiente del color y del material, y también funciona
en superficies brillantes o sin textura. El principio de captura

instantanea (snapshot) permite la inspeccién durante la
operacion, sin detener el ciclo. En resumen: monitoreo
robusto de integridad, independiente del color y del brillo,
tiempos de ciclo cortos y salida sencilla de resultados OK/
NOK para integracién directa al PLC.

2) Verificacion de orientacion (posicion boca arriba o boca
abajo), incluso sin separacion
En alimentadores vibratorios o en bandas transportadoras, el
DTECT® Object 3D evalia de manera confiable la
orientacion de las piezas (por ejemplo, céncava vs. convexa)
evaluando la distribucion de volumen basada en el mapa de
profundidad. Gracias a los datos 3D relacionados con la
superficie, no se requiere separacién de piezas. Con una
alimentacion estable, la ROl puede reducirse al tamafio de
una sola pieza, lo que elimina la necesidad de aislamiento. En
resumen: deteccidn confiable de posicién/orientacidn sin
aislamiento, menos equipo mecénico y menor complejidad
del transportador, resultados estables incluso con superficies

variables.

3) Verificacion de integridad o verificacion de vacio de cajas siilizg
pequenas, charolas y lineas transportadoras

B il
|

1L

El DTECT® Object 3D reconoce si un contenedor estd vacio
u ocupado comparando el volumen objetivo con el volumen izt
real. Esto también funciona con piezas oscuras o estampadas,
siempre que sean mds grandes que el drea sombreada por
las paredes laterales del contenedor. La iluminacion
estructurada IR integrada reduce la influencia de la luz
ambiental. No se requiere iluminacién externa. El campo de
vision flexible y el pequeno factor de forma fisico facilitan la
adaptacién directamente sobre la linea transportadora. A
menudo, las adaptaciones mecdnicas son superfluas. El
umbral configurable permite una rdpida adaptacién a nuevas
formas. En resumen: verificaciones de vacio independientes
del contraste, facil integracion gracias a la sefial de entrada/
salida (OK/NOK) y alta confiabilidad del proceso durante la
operacion.

~

www.sensopart.com



Resumen

Vea la profundidad, genere valor afiadido

EI DTECT® Object 3D combina el rendimiento de los datos 3D relacionados con la superficie con el manejo sencillo de un
sensor. Gracias a la vision estéreo con iluminacién IR estructurada vy la captura por snapshot, opera de manera independiente del
contraste y del color; sin iluminacidon externa. Ademads, el sensor ofrece resultados confiables y estables incluso bajo luz ambiental.
Con 100 fps, también es adecuado para inspecciones en linea. El DTECT® Object 3D es muy compacto y cuenta con una salida
OK/NOK, ademés de una funcién de teach-in mediante 1O-Link o un boton. La RO flexible simplifica la integracidn. Gracias a su
tecnologia innovadora, el DTECT® Object 3D ofrece una solucidn dptima para aplicaciones exigentes, como monitoreo de

integridad, deteccidn precisa de posicidn sin aislamiento y verificaciones de vacio confiables.

[=]

E Visita www.sensopart.com para mas
r

informacién o comunicate directamente con
tu representante local.

DTECT® Object 3D —Vista general del producto

Sensor Tipo de luz Ajuste E‘i\?)icj)ode :Zsaprsccgglsstlcas Informacién adicional
DO3D-10-CH-S1- Laser IR (operacién) Teach-in mediante
LI-WA35-L-L5 maoperacion) A\ botdn, 100 ... 200 mm Clase de lgser 1
Luz roja (teach-in) :
626-11000 IO-Link
DO3D-10-CH-S1- Laser IR (operacién) Teach-in mediante =7
LI-W230-L-L5 L roja G - ) A\ botén, S 150..500 mm Clase de l4ser 1
626-11001 uz roja (teach-in 1O-Link S
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;Buscas informacion

en 3D?

DTECT THE DIFFERENCE

DTECT® Object 3D
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Somos SensoPart

SensoPart es uno de los principales fabricantes de sensores fotoeléctricos y de vision para la automatizacién industrial.
También ofrecemos sensores inductivos y ultrasdnicos, cubriendo asf un amplio espectro de tareas de automatizacién
industrial. Nuestros productos se utilizan en una multitud de aplicaciones y sectores: desde la construccién automotriz vy
la ingenierfa mecdnica hasta la fabricacién de dispositivos electrénicos vy la industria solar, asi como en el sector alimenticio
y la industria farmacéutica. Nos enorgullece profundamente la reconocida calidad de nuestros productos, desarrollados vy
fabricados en nuestras dos plantas en Alemania vy distribuidos a nivel mundial.

m- made in Germany

SensoPart en todo el mundo . S

Con nuestra red global y filiales en todo
el mundo, siempre estamos listos para .
ayudarle.

Puede encontrar su equipo local en:
www.sensopart.com/contact
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