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Introduccion
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visual y preventivo

Mantenimiento 4.0




Objetivo

Disefar e implementar un sistema embebido de vision artificial
y mediciones ultrasonicas, capas de:

El espectro electromagnético
visible de un nimero N de
objetos con dimensiones

Analizar, monitorear,
clasificar, contabilizar y

procesar (X.V.2)
Caracteristicas fisicas Condiciones de Hardware y
software
| Y B
Cinta transportadora y Utilizando la plataforma de

un actuador clasificador LabVIEW y hardware RoborRIO  LabVIEW



Analisis del proceso

Factores de disefio

Pruebas y Resultados
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Desarrollo

1.- Diseno y construccion de un banco de pruebas
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2.- Adquisicion y procesamiento de senales de vision
artificial y ultrasonicas

INTPUT

Lee el estado
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Procesamiento de
Imagenes por
vision artificial
=3
>

camara WEB hp
resolucion
240 x 320 pixeles

Extrae el color en

|-
o
[s) » un Array 1D con ;El color analizado
O 15 digitos. esta en el rango y
posicion 1?
A
" Rango '
Leey MUeStra |
la imagen Posicién en el 0 Activa un indicador
adquirida { array | Booleano
Y
Convierte la Seccidn critica —
— imagen auna Aplicando algebra y
\S escala de grises trigonometria, se encuentra un
‘0 / algoritmo que relaciona los
ch Mide los pixeles de la | Pixeles medidos por la camara
& pieza u objeto que se y la altura de la pieza.
. h 184
a esté procesando en la Lpieza = Pixm m( m)+_ .
! 320pix
imagen
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Relacion Matematica de pixeles a milimetros

Campo de
visibnde
una camara

Ly
Objeto «— !

) Lente de la
l! 4 camara

h | hy

v
Lpieza
e

L

184 mm
— g0 mm) (hm) + 184

Lpieza — Pixm(

320pix

|

L,iezq = Es lalongitud real de la pieza u objeto en mm.
Pix,, = Son los pixeles medidos horizontalmente por la
camara, los cuales tiene un rango de 0 a 320 pixeles.

m = Es la pendiente o relacion entre la altura h y la
longitud L, con valor = (184¢mm/, ).

h,, = Es la altura medida por el sensor ultrasonico, con
un rango de 0 a 240 mm.

h = Es la altura maxima desde el punto del sensor
ultrasonico y la camara, hacia la superficie de la cinta
transportadora

L = Es la longitud maxima de anchura de vision de la
camara, con valor = 184 mm.

L, = Es larelacion entre la anchura del campo de vision
en mm. con respecto a la altura que se esté midiendo.



Programa en LabVIEW para Adquisicion y procesamiento
de senales de vision artificial y ultrasonicas




3.- Diseno e implementacion del algoritmo de control
para el sistema embebido

.
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Ejecucion
(3)

Ultrasonico

v

Sensor
Ho-sros -
v

e T
Eaf 57
coocenececcecom | stats |
TETRa.

Camara g - V
-~
Actuador g %‘
, transportadora
v

b’
-QI
v

Seccion del programa para b <
el control de los actuadores Sistema fisico

Objetos



PONCE

1E-5
o004 ] ! o
SRFO4 Digital Open | [ +—[F55L]
! e a
— ] - L Y 4
| EL)
(TR =00 I qu ISI CIOI I
Use - el e
e —
5
5

Estructura de

LabVIEW togt po 29

Patron h =g
productor- consumidor .

Procesamiento

[WFaise -}

=
HEE
B

o

Algoritmo ==
completo

ol
ol

Ejecucion




Resultados
Grafico
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Conclusiones

« Se logra un 87% de efectividad en el analisis de
dimensiones en objetos y colores.

« Sensor ultrasonico HC-SR04 con un margen de error de
+ 3mm, ocasiona un 13% de mal procesamiento de
dimensiones de altura (2).
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