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DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

VISION ARTIFICIAL -- CAMARA F150 V3
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A) COMPONENTES DEL SISTEMA

DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

Fuente de alimentacion

El modelo utilizado por la camara es el
S82K-01524, proporciona una tension de
alimentacion al controlador de la camara de 24
Vcc.

Controlador

Es el modelo Visiébn Mate integrado en
Profibus, la direccion en la red se asigna en las
dos ruletas azules de la parte inferior.

Dispone de tomas para:

- Cémara

- Monitor

- Consola de programacién
- Puerto DP Profibus

- Puerto RS232C

La consola de programacién, es el
modelo F150-KP. Mediante 8 teclas, permite
realizar todo tipo de acciones utilizando el
sistema de menus que aparecen en la pantalla
del monitor.

Camara Modelo F150-S1A

El cable de enlace de la i
camara con el =
controlador es F150-VS
Lente Pentax 8,5 mm Modelo
3Z4S-LE.C815B

Monitor En blanco y negro,
referencia F150-M05L
con el cable de enlace con

el controlador, referencia
F150-VM

lHluminacion En el puesto de
verificacion se utiliza el dispositivo de
iluminacién circular HF de 22W con caja
incluida de referencia 3Z4S-LIGHT-FC22F.

oy
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B) CARACTERISTICAS PRINCIPALES

DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

- Procesamiento en binario y escala grises (256 niveles)

- Resolucién de 512 (h) x 484 (v) pixeles

- 16 escenas de trabajo y 16 regiones de inspeccién por escena con salida
independiente + salida or de todas ellas

- Funcién de compensacion de posicion

- Conexion de 1 o 2 camaras

- Memoria fifo volatil de hasta 23 imagenes

- Todas las imagenes (ok / ng) 6

- Imégenes de productos rechazados (ng)

- Posible configuracion software vision composer

- Permite copiar escenas

- Alimentacion 24 vdc

C) DISTANCIAS CAMARA OBJETO

la distancia de la camara al objeto depende del modelo de camara y del tipo de lente

utilizado.

Iﬂm

I

Campo de Visidn
de 90 mm. x 50 mm.

La Distancia ¥ El campo de
visidn dependerdn de la

lente utilizada.

F150-SL20A

F150-SL50A

F150-C10E-3 s

F180-C10E-3

X mm.
N
Campao de Yisidn
de ¥ mm.® 7 mm.

61-71 mm

I

Carnpo de Yisidn

I
I
I
| ]
| F150-C10E-3
)
I
de 20 mm. % 20 mm. !

—

D) MODOS DE OPERACION

- SET Seleccion de condiciones de medida
»  Ajustes iniciales
Contiene todas las funciones de ajuste de la imagen a
inspeccionar
= Velocidad de obturacion de la camara
= Filtro
= Supresion de fondo (BGS)
= Calibracion
= Control iluminacién
> Compensacion de Posicion
Funcion utilizada cuando la posicién y orientacion del
objeto a inspeccionar no es fija en la linea de produccion
Compensacion de posicion a través de 4 métodos
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DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre
o Area y Centro de Gravedad
o Centro de Gravedad y Angulo
o Deteccion de borde
o BUsqueda de Imagen Patrén

Se puede establecer la direccion para ejecutar el
desplazamiento de compensacion de posicion
Punto medio, Angulo Relativo de 2 regiones
> Region de Medida
- La forma de la region de medida puede ser cualquiera.

Simple, seleccionando una sola forma (rectangular,
circular, o6valo, etc.) 6 Compuesta, combinando varias
formas, suméandolas ¢ restandolas (AND y OR).

Permite hasta 16 diferentes regiones de medida por
escena

Los diferentes métodos de medida pueden ser utilizados
separadamente para cada una de las 16 regiones

Si se usan dos camaras, 8 regiones pueden ser utilizadas
por cada camara

o camara 0 = regiones 0 - 7
o camara 1 - regiones 8 - 15
> Expresion de Salidas

Salidas de objeto Aceptado (OK) o no Aceptado (NG) a
través del puerto 1/0 o Compobus/D

Salidas de objeto Aceptado (OK) o no Aceptado (NG) y
valores numéricos a través del puerto RS-232C o
Compobus/D

Permite realizar ecuaciones matematicas entre datos y
resultados de diferentes regiones de medida con el
proposito de generar salidas del tipo OK, NG y Datos

- MONITOR  Confirmar la correcta seleccion de los pardmetros y
monitorizar los resultados de las medidas sin salida exterior
> Los criterios de evaluacion de cada expresion de salida pueden
ser ajustados
> Visualizacién de las imagenes memorizadas en la memoria de
imagenes
Repetir medida en una imagen almacenada
> Se puede elegir la forma de visualizar el resultado de la medidas
en la pantalla
Ninguno (OK, NG)
Resultados (OK, NG) de todas las regiones
(Compensacién de Posicion y Regiones de medida)
Posicion de Compensacion (Resultados de cada region
de compensacion o Distancia de desplazamiento)
Posiciones de todas las regiones
Region de medida individual
Resultados (OK, NG) de las expresiones de salida
Resultados (Datos) de las expresiones de salida
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DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre
Resultado individual de cada expresion de salida (OK o
NG, Datos

- RUN Medida real de los objetos con salida exterior de resultados a
través de las 1/0O digitales, puerto serie RS-232C, device
Net, profibus.
> Los criterios de evaluacion de cada expresion de salida pueden
ser ajustados
> Visualizacion de las imagenes memorizadas en la memoria de
imagenes
> Se puede elegir la forma de visualizar el resultado de la medidas
en la pantalla

- SYS Seleccion de los parametros generales del sistema
> Configuracion  del  puerto  RS-232C, puerto 1/O
(Communications), profibus.
> Destino de la salida de resultados o de datos (Output)
> Seleccién de Unidad para dos Camaras y Camaras + llum.
Inteligente (Device Settings)
> Seleccionar la informacion visualizada en modo Monitor o Run
(Display)
Imagen visualizada
Resultados
Imagenes almacenadas
Coordenadas
> Cambiar asignacion teclas consola (Set Key Operation
> Modo de arranque del sistema : Escena, Modo (Startup Mode)
> Seleccion del método de salida para el terminal de error (Error
method)
> Comprobacion de la version de software y modelo de sensor
(Version)

- TOOL Salvar todos los parametros seleccionados en los menas
anteriores e imagenes en un PC como copia de seguridad, o cargarlos
desde un PC

»  Cargar / Salvar datos de sistema
»  Cargar / Salvar datos de escena
»  Cargar / Salvar imagenes

- SAVE Salvar todos los parametros seleccionados en los menus
anteriores en la memoria interna
» Los datos son cargados cada vez que el equipo se enciende

E) AJUSTES INICIALES

- Contiene todas las funciones de ajuste de la imagen a inspeccionar
> Velocidad de obturacién de la camara
> Filtro
) Supresion de fondo (bgs)

Pagina 6



"

Sonw ] ||

>
>

DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD

Calibracion
Control iluminacion

F) COMPENSACION DE POSICION

- AREAY CENTRO DE GRAVEDAD

>

>

- CENTRO DE GRAVEDAD Y ANGULO

>

>

Inspeccidn en binario

Se obtiene el Area y el
Centro de Gravedad de los
pixeles de color blanco de
la imagen inspeccionada, y
se calcula el
desplazamiento entre éste y
el centro de gravedad de
referencia

Inspeccidn en binario
Se obtiene el Centro
de Gravedad y el
Angulo de los pixeles
de color blanco de la

imagen
inspeccionada, y se
calcula el

Moisés Pérez/Ignacio Latorre

Centro de gravedad de referencia

Desplazamienta

,Despl-'azamientn b

Centro de gravedad de la imagen actual

Centro de gravedad de referencia

Desplazamiento X

| I~ ;
Desplazamienta &ng~, "-l,DQSpIazam|ent0 ¥

e

\.—Centro de gravedad de

la imagen actual

desplazamiento entre estos valores y los de referencia

- DETECCION DE BORDES

>

- BUSQUEDA DE IMAGEN PATRON

>
>

Inspeccion en escala de
grises

Deteccion de bordes por
cambio de densidad dentro de
la regién inspeccionada

Se obtiene la posicién de los
bordes de la  imagen
inspeccionada, y se calcula el
desplazamiento entre estos
valores y los de referencia

Inspeccién en escala de grises

Se busca la parte de la imagen
actual con més correlacion con
el modelo registrado, y se
calcula el desplazamiento entre
la posicion de la imagen actual

y la de referencia

=— Desplazamiento en el gje ¥

Desplazamiento en el gje X

Posicidan de Referencia
(posicion donde el modelo fue registrada)

Desplazamiento X

_tDespIazamientD '
L, i
Imagen actual
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DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

G) METODOS DE MEDIDA
- CENTRO DE GRAVEDAD Y AREA
> Inspeccion en binario

> Calcula el Area y el Centro de Gravedad de los pixeles de color
blanco de la pieza inspeccionada

Regian de medic a
Y C—

Mo pixeles de co
hlanco ‘

Coordenadas XY del

grupo de nixeles de
colar blanco (C.G)

|
X

- CENTRO DE GRAVEDAD Y ANGULO EJE PRINCIPAL

> Inspeccion en binario M Anguio
del eje
rincipal
> Calcula el Area, el Centro R

de Gravedad y el Angulo
del Eje Principal de los
pixeles de color blanco de
la imagen inspeccionada

P — R e0ion de medida

- DETECCION DE BORDES

Deteccion de Borde en el gje ¥

> Inspeccion en escala de /
i Direccian
g“ses > Color: Claro a Oscuro
> Deteccion, por cambio =
de densidad, de bordes /51‘2
en los ObjetOS Deteccion de Borde en"e-l Eje 'y

- DETECCION Y MEDIDA DE BORDES DE PINES DE Cl

> Inspeccion en escala de

grises Anchura
~ Borde
> Detecciébn de bordes por & B B BN :
cambio de densidad y IR IBC ceqtn z
obtencion del numero de Distancia entre pines el
pines. !

N de Dbjetﬁs (pines)
> Célculo ancho de pines, y
distancia entre ellos
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DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

- BUSQUEDA POR DENSIDAD

> Inspeccion en escala de grises

> Calcula la posicion del ’ Maodelo
objeto (X,Y) y el grado

de similitud
(Correlacion) del objeto | ™ LT

inspeccionado con el |
objeto inicialmente

memorizado

wes i ssesenss Bampglh e |

Carrelacion= 95% Caorrelacion= 52%
e  Gray Search: calcula la posicion en pixeles
e  Precise Search: calcula la posicion en sub-pixeles

-  DEFECTOS EN SUPERFICIES

., Elemento =
> Inspeccion en escala | EEETTE——— J
- Region de
de grises Pt
> Deteccion de defectos b oo
en superficies, por Y
variaciones de Defecto

densidad

Calcula la diferencia  de
A densidad entre el elemento
|
T
A

SE puede seleccionar
ﬁ la forma de la region
de medida:

A, el elemento de arriba ¥

| ] etemeny el de la izguierda (esto para _Arco
ad cada elemento de cada fila) - Cuadrilatero
. SiEE- . - Circunferencia
Si el mayor de  los  defectos fi= - Linea
encontrados  supera al criterio de  E—
evaluacidn seleccionado, la

superficie serd defectuosa

-  DENSIDAD MEDIA

Werificar la existencia de un

> Inspeccion en escala de grises objeto

> Obtencion de la densidad 0
media, calculando la densidad /
de cada pixel que compone la

i i i Densicad Densidad
IMmagen a inspecclonar media * 30 media : 200
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DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

- BUSQUEDA RELATIVA
> Inspeccion en escala de grises

> Obtiene las posiciones de marcas, agujeros u otras caracteristicas,
para juzgar si estan dentro del rango seleccionado

Comprobacion de |a posicion
de una etiqueta

Modelo 1=

= Modelo o

H) EJEMPLOS DE APLICACION

ESCENAS.

Al arrancar el equipo, en el monitor se visualiza la imagen actual captada por la
camara, y dentro del mend inicial, dos opciones, SCN y RUN, con las flechas de la
consola de programacidn, entrar en ESCENAS vy seleccionar entre las 16 disponibles.

Seleccionada la escena, con las flechas arriba y abajo de la consola, se
visualizan:

= Individual Judge (resultados individuales), los correspondientes a la region
actual seleccionada.

= Todos Judge (todos los resultados), los resultados de cada regién expresados en
la forma OK 6 NG.

= Individual Regidn, se visualiza la imagen de la region con sus resultados (OK —
NG) y los datos de la medida efectuada (seguln el tipo de medida realizado).

= Compensacion de posicion. Si se han programado, da los datos relativos a la
distancia entre la medida patron y la medida realizada.

= Todas las posiciones de las regiones. En la imagen se visualizan todas las
regiones programadas.

= Todos los resultados de las regiones. En una tabla, se visualizan todos los
resultados OK — NG de las medidas de cada region.

» Todos los datos. Visualizacion de todos los datos de cada region.

BORRADO Y MODIFICACION DE REGIONES DE MEDIDA
Procedimiento de borrado:
= Entrar en el mend principal y seleccionar SET.
= Seleccionar “Region de medida” vy en la tabla de Regiones, seleccionar la
que se quiere borrar.
= Seleccionar la opcién “Clear” (borrar) y confirmar.

Procedimiento de modificacion de una regién de medida:
= Entrar en el mend principal y seleccionar SET.
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= Seleccionar “Region de medida” vy en la tabla de Regiones, seleccionar la
que se quiere modificar.

= Seleccionar la opcién “Change Settings”

= Segun el método de medida empleado, y si se ha realizado la medicion en
binario 6 escala de grises, permite acceder a todos los datos para su
modificacion.

= (Acceso rapido a la modificacion de datos. Estando visualizando la
region individual, pulsar a la vez: SHIFT y ENTER)

METODOS DE MEDIDA
Para programar los distintos métodos de medida, es necesario seleccionar en el
menu principal la opcién SET.
Seleccionar a continuacion “Region de medida”.
Seleccionar una region sin editar.
Dentro de las opciones de métodos de medida, seleccionar el que se quiera
utilizar y comenzar su edicion.
1. Medida de centro de gravedad v &rea.
— Trabaja en binario. Mide el nivel de
“luminosidad” de la  regién
configurada. Proporciona el “Centro
de gravedad” (punto medio) del
objeto. e
— La pieza serd OK si esta dentro de Yo 2963
los margenes fijados. :
— Al seleccionar este tipo de medida se
visualiza un menu con tres opciones:
Binary, Region y Conditions.
Binary. Determinacion del umbral de blanco y negro (dentro de
una imagen con distintas tonalidades de gris, qué se considera
blanco y qué negro. 0 - 255).
¢+ Upper 255, Lower 220. alta densidad del blanco.
¢+ Upper 255, Lower 120. densidad media de blanco y
negro.
¢ Upper 255, Lower 40. alta densidad de negro.
Region. Determinacion de la region de medida (superficie dentro
de la cual estara el objeto a verificar) (ver Region de medida).
Conditions. Determinacion de los rangos para que la verificacion
sea OK. En este método, Nivel de Luminosidad y Posicion del
Centro de Gravedad.

;16448
[ 16060, B0B: 17000, APA)
i ;. 274.49%6

T 226357
215.000: 235, A00]
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DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

— Imagen con la configuracion de parametros del ejercicio.
— Medida NG por desplazamiento de la pieza respecto del eje X

ravity 8
hravity ¥

— Medida NG por desplazamiento de la pieza respecto del eje Y.
— Medida NG por desplazamiento de la pieza respecto del eje X colocacion
de parte de la pieza fuera de la regién de medida.

— Medida NG de la pieza por
tamafio superficie inferior a
la pieza patrén.

Gravi tv and -ares

2. Medida de Centro de Gravedad y Angulo del Eje Principal

— Medida igual a la anterior,

que ademas incorpora

deteccion del eje principal

de la pieza y determina el

angulo de inclinacion de la

pieza sobre la horizontal.

Se puede determinar si la

pieza es buena 6 mala en

funcién de la inclinacion.
(Ademas del nivel de luminosidad y posicidn de los ejes.

— La configuracion de la medida es igual a la anterior, determinando

ademas el rango de la medida de inclinacion del eje principal.

ravity Y

[ 210.000:
Axis angle : . 436
[ -10.000: 19. BAA]

END

— Imagen con la configuracién de pardmetros del ejercicio.
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DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre
— Medida NG por giro negativo en exceso, de la pieza respecto de la
horizontal.

— Medida NG por giro positivo en exceso, de la pieza respecto de la
horizontal.
— Medida NG por desplazamiento excesivo respecto del eje Y.

bravity ¥
2is angle :

— Medida NG por desplazamiento excesivo de ambos ejes.
— Medida NG por desplazamiento excesivo del eje X (y area por salir de la
region de medida).

3. Medida de densidad media (Density AVG).
— Trabaja en escala de grises (0 a 255).
— En la regién de medida definida, se

puede detectar diferencias entre:
Piezas del mismo tamafio
pero de distinto color.
Piezas del mismo color pero
de distinto tamafio.

— La forma de realizar la medida es
muy similar a la primera (Centro de
gravedad y area), pero es mas idénea
para identificacion de piezas de
colores. (también proporciona el centro de gravedad).
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DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

Density avg : 156.4

(156, o 160, w0

— Imagen con la configuracion de parametros del ejercicio.
— Medida NG por desplazamiento de parte de la pieza fuera de la region de
medida.

.Density av

udge
sity av

— Las dos medidas son NG por tener una superficie mayor que la pieza
patron.

4, Deteccion y medida de bordes (Edge Pitch)
— Especialmente  indicado  para
detectar anomalias en las patillas
de circuitos integrados.
— Trabaja en escala de grises.
— Detecta los cambios del blanco al .
negro y a la inversa (configurable). ! 35 B0
— En base a estos cambios, detecta : 18.470
zonas blancas 6 negras.
- Para su configuracion:
Determinar la region de
medida (normalmente un rectangulo) dentro de la cual, se van a
contar las patillas. Esta zona puede estar orientada en posicion
horizontal ¢ vertical.
Configurar los parametros:
+ Target Color. El color de las zonas a detectar es blanco
6 negro (las patillas son blancas 6 negras).
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DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

+ Edge Level. Nivel (en %) de gris por debajo del cual se
considera blanco, y por encima, negro.

¢+ Min Level. Nivel minimo de gris a detectar. Con un
valor alto, trabajando en negro, el blanco no se detecta.

¢+ Number of edges. Determinar los margenes (minimo y
maximo) del nimero de patillas a considerar bueno.

+ Average Pitch. Valor de la densidad de la zona “blanca”
dentro de la zona de medida (se pueden configurar los
margenes maximo y minimo).

¢ Average Widch. Igual al anterior, pero midiendo la zona
negra.

— Con la configuraciéon realizada, al efectuar la medida presenta la

SIgUIente informacion:

OK - NG. Si todos los parametros medidos estan dentro de los
margenes.
Numero de patillas detectadas (blancas 6 negras, segln este
configurado).
Distancia media entre patillas. (en pixel).
Grosor medio de las patillas (en pixel).

[l 19.00: 20.008]

— Medida NG. Una patilla esté fuera de la region de medida.
— Medida NG. Detecta todas las patillas, pero, al estar inclinada, la
distancia entre patillas, es mayor de la permitida.
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5. Deteccion de bordes (edge position)
— Trabaja en escala de grises.
— Detecta el primer borde que [Heaaadiily

encuentra (cambio de blanco a negro [T I:-
0 al reves, segun seleccion) dentro : Dovte—digiht
de la region de medida y en la
direccién indicada. Proporciona las Thro
coordenadas del borde en X para las [l g ==k -
direcciones izquierda y derecha, y en
Y para las direcciones arriba y abajo.
— Para su configuracion:
- Determinar la direccion (—><«T!) en la que empezard la
busqueda del borde dentro de la region de medida.
Determinar el cambio de color a detectar. Blanco a negro 6 a la
inversa.
Especificar el nivel de gris (Edge level) en %. Umbral del blanco
y el negro.
En “Noise Level” determinar el nivel minimo de deteccion (0 a
255). Con un valor alto, los grises no los detecta.
En “Position” se determina el rango dentro del cual, la posicién
del borde detectado seré buena.

DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

TV I I S il - vy 2B L B
.HDirection g Ee=t 2 1. Edge positi
¥ : . Dark—Lightw
ludEdge level : [ B5@1% 5
DirNoise level : [ 261] = Jirection : =

bo lPosition z 267 466 Co lor
os [ 76H.BBEW: 280.EEA] Position

Bl :Region

- Imagen con la configuracion de parametros del ejercicio.
- Deteccion NG de borde por fuera de posicion.

Direction 7 <
Color = lark= ioht
Position : 276. 437

- Deteccion OK del borde en la direccion

indicada.

- Deteccion OK del borde en la direccion
indicada.

- Deteccion NG del borde por fuera de
posicion.
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6. Defectos en superficies

- Busca cambios de nivel de gris en pequefias superficies.

- Se utiliza para localizar “manchas”
en superficies uniformes.

- Cuando realiza la verificacion,
proporciona informacion de OK 6
NG, nivel medio de gris detectado,
niveles maximo y minimo de gris
detectados en la figura.

- Cuando el andlisis NO es OK,
proporciona las coordenadas del [ SEEEEES
defecto encontrado.

- Para la localizacién de defectos, divide la region de medida en pequefios
rectangulos (definidos en configuracién), y compara cada uno con los
adyacentes, si tienen el mismo nivel de gris, NO hay defecto.

- Para Ia configuracion:

Definir la figura. Se puede elegir entre: arcos , rectangulos,
anillos, linea gruesa.

Area de los rectangulos (0 a 80) (Element Size), a valor mas alto,
menos sensibilidad. Los rectangulos en que divide la region, son
mas grandes.

Separacion de los rectangulos (0 a 8) (Compare Pitch). A valor
mas alto, mas dificil localizar defectos pequefios. (las zonas a
analizar estan mas separadas).

DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

2
Min.

- Configuracion con un valor alto (14) de “area de rectangulos”, no detecta
pequefios defectos como el punto de la siguiente figura.

. DgE lement size
Gompare pitch :
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- Configuracion con un valor bajo (1) de “area de rectangulos”, Sl detecta
pequefios defectos como el punto de la siguiente figura

7. Busqueda por densidad (Gray Search)

- Busca en la region de medida el
modelo especificado. Da sus
coordenadas y si el modelo es
defectuoso, da el porcentaje de
error en escala de grises.

- Para la configuracion:

- Especificar el modelo
Determinar la  region ]
dentro de la cual buscard [l ccieams
el modelo
Especificar los parametros:

¢ Correlacion del modelo encontrado con el original (en %).

¢ Rangos de X e Y entre los que la posicion del modelo
encontrado, se considera correcta.

¢ SPEED. Velocidad del disparo (para piezas en
movimiento).

— Configuracion del modelo a analizar (utilizando la opcion “poligono™)
— Designacién de la region de medida (dentro de la cual se buscara el
modelo)

- N\
_dCorrelation : 95[ 6W:164] |
Position 8 = 326. ian
[ 3nB. Bea: 4AR. BAA

udge

171. BAA orre _iat. ion :

— Imagen con la configuracion de pardmetros del ejercicio
— Medida OK, todos los pardmetros estan dentro del rango.
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— Iméagenes NG por:
* Imagen girada, no encaja la correlacion con la imagen patrén.
= |magen ligeramente girada y desplazada del eje X.
= |magen desplazada del eje Y.

8. Busqueda precisa (Precise Search)
Funciona igual que basqueda por densidad, la Gnica diferencia es que la posicion
de X e Y la da con decimales (milésimas).

9. Busqueda relativa (Relative Search)
- Trabaja en escala de grises.
- Busca el objeto indicado
respecto de la posicion de
un modelo.

- La informacion que
proporciona es:

- Judge. OK si todos
los parametros estan
dentro  de los
rangos.

Color 0. Porcentaje

de correlacion de la escala de grises del primer objeto.

Color 1. Porcentaje de correlacién de la escala de grises del

segundo objeto.

Width X. Distancia en X de los dos objetos.

Width Y. Distancia en Y de los dos objetos.

- Dist. Distancia lineal entre los dos objetos (aplicando Pitagoras).
- Para la configuracion, seguir el

procedimiento especificado en el menu
de la imagen:

S h regi
Model registration 1
Search region 1

Condi tions
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Registrar el primer modelo.
Colocarlo y ajustar la zona a
él. (en la imagen, el modelo a
tomar como referencia es el
circulo que esta centrado en la
parte superior de la imagen).

Indicar la region dentro de la
cual se puede encontrar el
modelo. (en la imagen, Ila
region es el cuadrado dentro
del cual esté el modelo).

Registrar el segundo modelo,
colocarlo y ajustar la zona a su
tamaiio. (en la imagen, el
segundo modelo lo representa
la esquina superior izquierda
del rectangulo).

Indicar la region dentro de la
cual se puede encontrar el
segundo  modelo. (en la
imagen, la regién corresponde
al cuadrado de mayor tamafio).

Introducir  los  parametros
adecuados (rango):

¢ Correlacion 0 (en %)
Correlacion 1 (en %)
Midth X (margen)
Midth Y (margen)
Distancia (margen).
(imagen con la
configuracion de todos
los parametros)

* & & o o

v 2

:
: 146.831
1 152,999

Region
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- Imégenes de medidas:
= NG por desplazamiento del eje Y y distancia excesivas.
* NG por desplazamiento del eje X excesivo (se ha salido de la region de
medida).
» OK todos los pardmetros medidos estan dentro del rango (ver imagen de
configuracion de parametros).

DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

COMPENSACION DE POSICION (ver NOTA)

Método que se utiliza cuando el objeto sobre el cual se va a realizar la medida,
NO tiene una posicién fija en la zona de trabajo.

Se dispone de cuatro métodos para compensar la posicion del objeto.

1. Area y Centro de Gravedad (las iméagenes corresponden a la opcion
“Busqueda de imagen patron” gue es muy similar a esta primera opcion)

- Se especifica la forma y area del objeto
dentro de la zona de trabajo. Trabaja
en binario. p :

- Al hacer el analisis, busca el objeto fLercaliias
dentro de la zona de trabajo, da la [EEECCHE..
densidad media del mismo y el centro [N
de gravedad.

- No detecta inclinaciones del objeto.

- Para la configuracion, en el mend
principal, seleccionar SET vy entrar en
DOSI'[IOI‘] compensatio. Se accede a tres menus:

Ajuste. Configuracion de los parametros de filtro de la imagen y
el nivel de gris.

Region. (aparecen dos
regiones, una para cada
camara). Se selecciona la
region 0, y se especifica la zona
de trabajo dentro de la cual se
buscara el objeto a medir. La
region se determina con el
objeto patron en su lugar.
Direccion. Se especifica la
Zona de Trabajo (Region) en
base a cuyo centro de

gravedad, proporcionara
informacion del
desplazamiento en X e Y de
dicho centro. (la tercera

opcion, como no detecta
inclinaciones, se deja por defecto None).

- Visualizacion en el monitor.
Posicion de compensacion. (gravedad y area) proporciona los
datos de medida de area y ejes. También el juicio OK — NG.
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Density avg

DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre
Distancia. Proporciona el desplazamiento en X e Y del centro de
gravedad del objeto a medir respecto del objeto patron, dentro de
la zona de trabajo.

H. Densi E av

Primera imagen, corresponde a una medida OK

Segunda imagen, medida NG, al girar la pieza, la zona blanca dentro de la
region de medida no da la densidad adecuada.

Tercera imagen, medida NG, la pieza esta fuera de la region dentro de la
cual tiene que buscarla.

Centro de Gravedad y Angulo.

Igual al anterior. Con esta opcion, en
el mend Direccién, ademas de JMNE ch%
indicar el desplazamiento de X e Y [N S arey:

respecto de la region de trabajo, [EESRRESEANERE -
indica también, el angulo de [EGEEEARENEREICR
inclinacion respecto del objeto
patron colocado en la zona de trabajo

(regién de medida).

Para que localice la pieza dentro de

la regién de medida aunque ésta esté : poiee e
. . e 2. 4 egion B¥| ==
inclinada, en “Direccion” poner : Region #¥| —=

también la region correspondiente.

Al entrar desde el mend principal,
seleccionando  la  opcion  de
compensacion de posicion,
seleccionar “Gravity and axis”.
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366. BEa SitLi I 387.088
180. iti : 179.

- Las medidas de las dos primeras imagenes son OK a pesar de estar giradas.
- Latercera medida en realidad en NG (estéa fuera de region) y que configurarla.
3. Deteccion de Bordes. ‘

- Detecta la posicion relativa del
borde de la pieza (blanco a negro 6 N
a la inversa) respecto del Borde de [ASEES F’OS“%F
referencia, definido al especificar :
la Region 0 Zona de trabgjo (hay [oRSss e -
que definirla con la pieza en : 280.8%
posicion correcta).

- Se puede seleccionar la direccion
de deteccion del borde (izquierda —
derecha en X. Arriba — abajo en
Y).

- Visualizacion en el monitor:

- 0 Edge Position. Al realizar un disparo, da informacion de la
deteccion del borde, su posicién y si el borde corresponde a un
cambio de blanco a negro ¢ a la inversa.

Distance. Proporciona el valor del desplazamiento del borde
actual respecto del patron (en X 6 Y, segun la configuracion).

udge

oy —

irection :
o lor

bosition :  279.711

4. Busqueda de Imagen Patron.
Funciona igual que Area y Centro de Gravedad. La diferencia esta en que trabaja
en escala de grises.

NOTA

Al definir dentro de los métodos de
medida una region, dentro de la cual se : l..____. .
quiere analizar una pieza, la regién de
medida se ajustara en lo posible a la pieza.
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Cuando la pieza a medir pueda venir en distintas posiciones e
inclinaciones, habra que programar algin método de compensacién
de posicién de los cuatro disponibles. La region especificada, sera
aquella dentro de la cual pueda venir la pieza y en Direccién, se hara
referencia a la Regién de Medida de la pieza patron.
Si el método de compensacién de posicion es Centro de Gravedad y
Anqulo, detectara las piezas que vienen giradas.
A modo de ejemplo:
¢ Programar una region de medida 0.
¢ Programar una compensacion de posicion de la regién de medida
anterior 0. (haciendo referencia en los tres parametros
(Direccién) a la region 0.
¢ Realizar un disparo y ver:
= Region de medida (se ve como localiza la pieza aunque
venga girada).
= Compensacion de posicion. Aparece la pieza y la Region de
Busqueda.
= Distance. Indica el desplazamiento del centro de gravedad en
X e'Y,yelangulo de giro respecto de la figura patrén.

1) EXPRESIONES DE SALIDA

El sistema de visualizacion F150-3 de Omron, permite la comunicacién con un
PLC a través de: entradas/salidas digitales, puerto serie RS-232C y puerto Profibus.

La comunicacién con el PLC permite a éste, controlar la F150 y recibir de esta,
notificacion de los resultados obtenidos.

La notificacion que recibe el PLC al final, es un Juicio (OK — NG) en base a la
configuracion de unas expresiones, que mediante las cuales se pueden ademas, activar
“salidas”. (en profibus, la informacién proporcionada por la F150, permite determinar si
una pieza es buena 6 mala, indicando ademas, cual es el defecto detectado. Otra
aplicacion puede ser la identificacion de piezas de distinto tipo. (ver ejemplos).

La configuracion de los juicios y de las salidas de datos, se realiza desde el menu
principal, opcion SET, y dentro de este mend, seleccionando el submenu Expresion.

Dentro del submenu Expresion, seleccionar Judge para configurar la expresion
en base a la cual sera emitido el juicio de OK — NG. Se pueden configurar varios
juicios, que son numerados de forma correlativa empezando por el 0.

La configuracién de la expresion se realiza utilizando la pantalla de la figura y
mediante la programadora, seleccionando las regiones, operandos, funciones, etc.
Terminada la configuracion de la expresién, para salir confirmar con OK.

NUmeros de regién y posicién de compensacion

—P J L
—» Funciones numeéricas

RO A7 A14, + 4 ABS . Judge T seleccion de configuracion de juicio 6 datos
'R1 RB R15 - 'MAX' 'Data |

R2 RO PO ' :k,MIN , '« "7 _|

A3 R10P1 ' | ANGL | | —F-sUsar paramover el cursor
] i

A4 R11 P10« ([ ATAN, \DEL ‘== psar para borrar a la izquierda 6 derecha del

RS R12P11. ) 'DIST: .BS _, | cyrsor

6. 81'3'-{:"?-"51‘ - SQAT 0K _ .= »ysar para salir confirmando la expresion

i
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— Para introducir un valor numérico comprendido entre 0 y 999.999

Al configurar un juicio:

- Seleccionando una region, con un resultado OK el juicio es 0, y con un
resultado NG, el juicio es -1.

- Dentro de una expresion, se pueden introducir: regiones, posicion de
compensacion, constantes, funciones numéricas, incluso resultados de otros
juicios, unidos entre si mediante operaciones aritméticas, de forma que se
puede  obtener un  resultado
numeérico, y configurar los margenes
dentro de los cuales, se considerara

el jUiCiO OK 6 NG. Measurement:

Uppers{

%udsﬂﬂ.

Para configurar una salida de datos, proceder
de forma similar a la configuracion de los
juicios, la diferencia esta en el resultado de
salida. Aqui, el control de la cdmara NO a t | :Move ENT:Change
dice si es buena 6 mala. Da un resultado
numérico de salida en funcion del resultado de
la expresién configurada.

J) COMUNICACIONES ENTRE EL CONTROLADOR Y EL PLC CON
PROFIBUS

COMUNICACION EN PROFIBUS DE LA CAMARA DE VISION CON EL PLC

1 INTRODUCCION
Caracteristicas
e Controlador F150-C15E-3-PRT con unidad DP Profibus integrada.
e Esclavo en la Red con direccion seleccionable mediante “rotary switches”.
e Datos transferidos de forma automatica entre el esclavo y el maestro.
e Autodeteccion de la velocidad del bus y conexion automatica.

2 CONFIGURACION
Configuracién del esclavo

e Modo SET: el F150 no puede recibir comandos.

e Modo MON: el F150 recibe comandos, pero los resultados de medida no se
envian al PLC.

e Modo RUN: el F150 recibe comandos y envia los resultados de medida al PLC.

Formato de datos 1/0
Datos de entrada: son los datos enviados por el maestro (PLC) el esclavo (F150).
Datos de salida: son los datos enviados desde el esclavo (F150) al maestro (PLC).

Area de entrada. Se pueden seleccionar dos modos:
e Basico: 1 Word. La palabra 0
e Expandido: 5 Words.

Area de salida. Cuatro posibilidades diferentes:
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RESPONSE OUTPUT
OFF ON
DATA OFF 3 words 8 words
OUTPUT | ON 27 words 32 words
DATA OUTPUT:
e OFF: no se obtienen los datos de los resultados de medida.
e ON:

o0 BCD: resultados de medida codificados en formato BCD
o0 Binario: resultados de medida codificados en formato binario.
RESPONSE OUTPUT:
e OFF: utilizado normalmente cuando se ha seleccionado el modo de
funcionamiento basico.
e ON: utilizado cuando se ha seleccionado el modo de funcionamiento
expandido. Proporciona 32 palabras con informacion relacionada con el
comando enviado (configuracion utilizada en la Célula).

Configuracién desde la F150
1. seleccionar en el mena principal SYS
2. seleccionar Profibus/DP setting
3. seleccionar los parametros requeridos

MAPPING MODE:

e MOTOROLA: el byte de mayor peso de cada palabra de 1/0 se transfiere
primero seguido del byte de menor peso.

e INTEL.: el byte de menor peso de cada palabra de 1/O se transfiere primero
seguido del byte de mayor peso.

Confirmacion de los pardmetros de comunicacién Profibus.
Se visualizan en pantalla:

1. seleccionar en el mena principal SYS
2. Seleccionar COMMUNICATIONS
3. seleccionar REFER TO PROFIBUS/DP
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3 COMUNICACIONES
Formato de entrada

DEPARTAMENTO DE ELECTRICIDAD Moisés Pérez/Ignacio Latorre

Bits Word +0 Word +1 Word +2 Word 43 to Word +8 to
Word +7 Word +31
0 ERROR Judgement Number of Expand com- | Calculation
1 RUN for expres- currently dis- | mand results for
sion set in played scene | responses expressions
2 BUSY Expression/ (seenote 1) | setin
3 Empty 2{Jut;_qe. ) Expression/
udgemen Judge.
4 OR S bito: ge.
0: bit 0: Empty (I the expand
5 Empty ..Judgement command
6 15: bit 15) responses
= are all set to
OFF, these
8 JDGFLG Continuous calculation
Measurement results will be
Start Flag output to
(see note 2) words +3 to
9 DATAFLG Continuous +26)
Measurement
Stop Flag
(see note 2)
10 CMDFLG Switch Scene
(see note 1) Completed
Flag (see
note 2)
1 TERMSTAT Model Regis-
ter Com-
pleted Flag
(see note 2)
12 CMDSTAT One Mea-
(see note 1) surement
Completed
Flag (see |
note 2)
13 Empty Empty
14
15

Formato de salida

Tabla con el formato de salida correspondiente a la forma expandida (32 palabras)

Word Bits Bytes
15a12 | 11a8 | 7a4 | 3a0
+0 Control de salida 64 Bytes
+1 Salida de Juicios
+2 Salida del estado de la F150
+3 Salida de comandos de respuesta expandidos
+4
+5
+6
+7
+8 a +31 Salida de Datos (BCD 6 Binario)

4 EJECUCION DE MEDIDAS

La aplicacion en S7 que se utilice incluird una serie de bloques necesarios para la
comunicacion y parametrizacion de los datos a enviar y recibir entre el control de la
camara y el PLC. En los ejemplos de la Ultima parte de éstos apuntes se utilizan los
siguientes bloques:

SFC14 y SFCI15. blogues del sistema que proporciona siemens y que se
encargan de gestionar el envio y la recepcion de datos en profibus. Estos
bloques estan protegidos y no se pueden modificar.

FC52. dada la gran cantidad de informacion que se puede manejar, es
necesario utilizar un DB. El bloque FC52 se encarga de configurar el puntero
ANY que permite acceder a la zona adecuada del DB para dejar y coger
informacién.
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- FB190. lleva asociado el DB156. prepara la informacién a enviar y recibir
mediante un grafcet, de forma que mediante un sistema secuenciado, al
controlador se le dice que realice un disparo de la camara, enviando para ello
unos parametros indicativos de la accion a realizar asociada al disparo. (un
disparo, disparos continuos, reset del disparo continuo, etc.). realizado el
disparo, el control devuelve los datos correspondientes (configurados en las
expresiones de salida), y cuando se le notifica que dichos datos han sido
recibidos, devuelve un READY, indicando que estd lista para un nuevo
disparo. El proceso seguido en el bloque es:

o Segmento 1. inicializacion de variables.

0 Segmento 2. escritura en el DB mediante el calculo correspondiente de
la posicion del puntero y la lectura de datos de la periferia.

o0 Segmento 3. deteccion del flanco de la orden de ejecutar comando a la
camara.

o0 Segmento 4. primera etapa del “grafcet”. Envio de comando.

0 Segmento 5. segunda etapa del “grafcet”. Captura del estado de los bits
de la cAmara en ese momento.

0 Segmento 6. tercera etapa del “grafcet”. Se deja el comando a enviar a la
camara en la salida.

0 Segmentos 7 y 8. 42y 52 etapas del “grafcet”. El bit Busy pasaalya0
para indicar que ha terminado de “trabajar” y enviado los datos. (Busy a
1 mientras procesa los datos. Busy a 0 cuando a enviado los datos).

0 Segmento 9. Sexta etapa del “grafcet”. comprobacién de que se ha
recibido la informacion correctamente.

o0 Segmento 10. etapa 7 del “grafcet”. Lectura de los datos que devuelve la

camara.

Segmento 11. etapa 8 del “grafcet”. Comprobacién de que el bit de

Comando ejecutado, esta activado.

Segmento 12. Fin de “grafcet”.

Segmento 13. puesta a cero de los bits de ciclo.

Segmento 14. activacion del bit de READY de la camara.

Segmento 15. desactivacion del bit de Comando Ejecutado

Segmento 16. célculo del puntero para recoger los datos del DB y

depositarlos en la periferia (posteriormente se envian a la cAmara).

0 Segmento 17. gestién de los errores.

- DB156. Contiene todos los datos de entrada y salida de la cAmara. Datos
relevantes del DB:

o Palabras 0 a 5, direccion de profibus de lectura de datos. Tiene que ser
coincidente con la configuracion realizada a la camara. En el ejemplo,
corresponde al modo expandido. (ver Guia rapida F150 Profibus).

o Palabra 8. Tipo de comando a enviar. Ver manual de F150 Profibus.

0 Bits 18.0 a 22.2 bits de entrada y salida para las érdenes de: Ready,
comando ejecutado, datos leidos, etc.

o Palabras 24 a 52. contienen los resultados leidos. (EN FORMATO DE
N° REAL).

o Bits 80.0 a 81.7, contienen los resultados de los juicios. (OK es un cero
y NG es un uno).

o Palabras de la 94 a la 140. contienen los resultados de las salidas de los
datos. Aunque esta en hexadecimal, los datos se ven en decimal. Cada
resultado utiliza tres palabras:

@]

OO0O0OO0O0
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La primera contiene la parte entera del resultado.

La segunda contiene el signo (FOO0 — negativo), (0000 -
positivo).

La tercera contiene la parte decimal.

En un bloque de programa, antes de hacer la llamada al FB190, se preparara la
informacién con las ordenes de Reset, Disparo y Datos leidos (Aviso en maquina).

"E0. 4"
"Reset"”
"El.0"
"Ready"”
"Disparn’
"E1l.1"
MO 2"

T e O O R e O e

E0. 4 -— POLSADOR REARME PUESTO ATORNILLADRD

Moo -- Marca gque hace un Feset a la cémars

El.0 -- SELECTOR SIMULACION 1 PUESTO ATOENILLADOR
Ml.0 ~- Marca gque indica gque la cémara esta lista
MO.1 -- Marca rque ordena el disparo de la cémara
El.1 -- SELECTOR SIMULACION 2 PUESTO ATOENILLADOR
Mo,z -- AVI30 EN MaQUINL

Al llamar al FB190 con su bloque de datos asociado (DB156) pide la asignacion
de los parametros de entrada (minusculas) y salida (mayusculas) del FB.

Descripcion de

los parametros:

Addr_Inl. Direccion 1 de Profibus de lectura de datos (ver 12 linea del DB)
Addr_In2 Direccion 2 de Profibus de lectura de datos (ver 22 linea del DB)
Addr_In3 Direccion 3 de Profibus de lectura de datos (ver 32 linea del DB)
Reset Marca que estando a 1, inicializa la camara.

Comando Segun el nimero en hexadecimal, comando a ejecutar, ver manual

Parametro (1 a 4) comando

Ver manual.

Ejecuta comando

Marca que en el flanco positivo de la misma, da la orden de disparo de la
céamara con su comando asociado.

Datos leidos Marca que le indica a la camara que sus datos de salida han sido leidos.
DB_Instancia Numero de DB de instancia utilizado para coger y dejar informacion.

READY Marca que indica que la camara esta lista

COMANDO Marca que se pone a 1 cuando la cdmara indica que ha ejecutado el comando
EJECUTADO ordenado.

ANALISIS OK Marca que se pone a 1 cuando el analisis en NG (a 0 cuando es OK)

RESULTADO (0a7)

Resultados obtenidos (programados desde la camara) en formato de ndmero
real. (ver el segmento 10 del FB190)

ERROR

Marca que se pone a 1 cuando se produce un error en la camara

TIPO DE ERROR

Valor que indica el tipo de error producido (ver manual)

CODIGO DE ERROR

Ver manual
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CALL FE 1290 , DE1S6 CAMARA VISION OMRON F150 / Céwara Visidn <--» PLC -- CONTEOL DE CAMA]
addr_Inl t=#LE#20
addr_Inz 1=T#1E#40
addr_fut =WELE#20
Reset :=M0.0 Reset -- Marca que hace un Reset a la camara
Comandao t=W#lagln

Parametrol Comando: =T#1a#0
ParametroZ Comando: =TFla#0
Parametrol_Comando: =TW#1a#0
Parametrod Comando:=TW#la#0

Ejecuta Comando :=M0.1 Disparo -- Marca que ordena el disparo de la céma
DatosLeidos 1=M0.2 Mo.z -- AVIZ0 EN IMLOUTNA

DE_Instancia 1=156

FELDY 1=M1.0 Feady -- Marca que indica que la cémara esta li
COMANDO _EJECUTADOD :=M1.1

ANALISIS 0K 1=M1.2

RESULTADO_O =MDz

RESULTADO_1 :=MD6

RESULTADO_Z 1=MD10

RESULTADO_3 1=MD14

FESULTADO_4 1=MD18

BESULTADO_5 1=MD22

FESTULTADO & 1=MD26

FESTULTADO_7 1=MD30

ERROR 1=M1.3

TIFD_EFROR 1 =134

CODIGO_ERROR 1 =MI36

K) EJEMPLOS DE APLICACION.

A identificacion de un montaje completo en la célula.

= Siel montaje es OK, el juicio serd OK y ademas, identificara:
. Si es de aluminio é metacrilato.

= Siel montaje es NG, el juicio serd NG y ademas determinara el error:
. Falta tapa.
. Falta eje con rodamiento.
. Falta alguno de los dos bulones principales.
J Falta algun tornillo.

El control del disparo se realizara desde la OP y en ella se visualizaran los mensajes de
los resultados
Proceso:
= En laescena 0, especificar las siguientes regiones de medida:
- Region 0, medida de densidad media del bulén n° 1 (utilizar un pequefio
circulo que abarque la zona oscura del bulén y ajustar el valor a menos de
145).
- Region 1, medida de densidad media del bulén n® 2 (configurar un
pequefio circulo que abarca la zona clara que se ve cuando no hay bulén y
ajustar a menos de 140)
- Region 2, medida de densidad media del eje del rodamiento. (configurar
un circulo que abarca la zona del eje y ajustar a menos de 125)
- Regioén 3, medida de densidad media del anillo de las tapas de metacrilato.
(esta medida se utiliza para la identificacion de las tapas de metacrilato, la
zona es un anillo que se ajusta al anillo que llevan las tapas. Ajustar a
menos de 200).
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Region 4, medida de densidad media de la zona del rodamiento (utilizada
para saber si la pieza lleva tapa. Seleccionar un anillo que abarque la zona
oscura de los rodamientos con lateral claro y ajustar a mas de 210).

Region 5, medida de densidad media del tornillo 1. (se selecciona un
circulo que abarque la sombra que se ve cuando no hay tornillo y ajustar a
mas de 250)

Region 6, medida de densidad media del tornillo 2. (igual al anterior, pero
ajustando a mas de 240)

Configurar los parametros de cada region. (valores especificados en el punto
anterior
Configuracién del juicio y de las expresiones correspondientes.

JUICIO: El montaje sera correcto si las regiones 0,1,2,4,5 y 6 son OK. Al
no caber todas para emitir un solo juicio, se preparan dos juicios, uno con
las regiones 0,1 y 2 que seré correcto si la suma da un resultado 0, y el otro
utiliza las regiones 4,5 y 6 y también es correcto si el resultado es 0. ambos
juicios se transfieren al PLC y se escriben en el DB156 en la salida del
dato de los juicios 8 y 9 (filas 87 y 88 del DB). El juicio OK escribe en el
DB un FALSE.

EXPRESIONES: Al realizar todas las medidas como “Densidad Media”,
cada medida s6lo proporciona ese dato. Se configura una expresion por
cada region (R0.D) y el valor de cada dato se visualiza en el DB156 a
partir de la fila 109 del DB, utilizando tres filas para cada dato (12 fila —
parte enteral, 22 fila — parte entera2 y 32 fila — parte decimal). EI FB190 en
el segmento 10 trata esta informacién (ver Procedimiento 5) y permite que
al hacer la llamada a éste FB, pida como parametros de salida, donde

depositar los datos.

[Z[DB-Param - [@DB156 - practica_1 vision\¥ISION,CPU 315-2 DP_ONLINE] I

I Blogue de datos  Edicidn  Sistema de destino Test  Yer Ventana Ayuda

===
==l x|

‘Bﬂgqgéhﬁ cu 4 E.|!<<>)!ﬁﬁ|§|*?|

Direccion | Declaracion | Nombre | Tipa | walor inicial | valor actual | Comentario

103 83.7 |stat Perife... BooL FALSE false Libre

104 84.0 | skat Perife. .. WORD Wit 1640 it 1640000 | Dato 1 en respuesta expandida
105 86,0 |sktat Perife... WORD W Le#0 "Wt 1640000 |Dato 2 en respuesta expandida
106 83,0 |skat Perife... WORD W 1a#D W 16#0000 |Dato 3 en respuesta expandida
107 90.0 |skat Perife... WORD W10 W 16#0000 |Dato 4 en respuesta expandida
108 92.0 | skat Perife. .. WORD Wi 1640 W 16#0000 |Dako 5 en respuesta expandida
109 94,0 |skat Perife... WORD W LERD WH16#0121 [Datos 1 de salida de resultados
110 96.0 | skat Perife... WORD Wt 1640 W 1640000 |Datos 1 de salida de resultados
111 98,0 |skat Petife... WORD WELERD W 160647 [Datos 3 de salida de resulkados
112 100,0 | skat Perife. .. WORD WHLERD WH16#0113 [Datos 1 de salida de resultados
113 102.0 | skat Perife... WORD W LERD W 1640000 [Datos 1 de salida de resultados
114 104.0 | skat Perife... WORD WLERD W 1640540 |Datos 3 de salida de resultados
115 106.0 | skak Perife... WORD Wt 1640 W 1640097 |Datos 1 de salida de resultados
11E 108.0 | skat Petife... WORD WELE#D W 160000 [Dakos 1 de salida de resultadas
117 110.0 | skat Perife... WORD WHLERD W 1640090 |Datos 3 de salida de resultados
118 112.0 | skat Perife... WORD WELE#D WH16#0244 [Datos 1 de salida de resultados
119 114.0 |skat Perife... WORD WALERD W 1640000 [Datos 1 de salida de resultados
120 116.0 | skat Perife... WORD W LE#D W 1640310 [Datos 3 de salida de resultados
121 118.0 | skat Petife... WORD WHLERD W 1640254 [Datos 1 de salida de resultados
122 120.0 | skat Petife... WORD WHLERD W 16#0000 |Datos 1 de salida de resultados
123 122.0 | skat Perife... WORD W 1E#D W 1640000 |Datos 3 de salida de resultados
124 124.0 | skat Perife... WORD WELERD WH16#0253 [Datos 1 de salida de resultados
125 126.0 | skat Perife... WORD W LERD W 1640000 [Datos 1 de salida de resultados
126 128.0 |skat Perife... WORD Wt 1640 W 16407588 |Datos 3 de salida de resultados
127 130.0 | skat Petife... WORD WELERD W 1E#0252 [Datos 1 de salida de resulkados
128 132.0 | skat Perife. .. WORD WHIERD W 1640000 [Datos 1 de salida de resultados
129 134.0 |skat Perife... WORD W LERD W 1640579 |Datos 3 de salida de resultados
130 136.0 | skat Perife... WORD WLERD W 1640000 |Datos 1 de salida de resultados
131 138.0 |skat Perife... WORD Wt 1640 W 1640000 |Datos 1 de salida de resultados
132 140,0 | skat Petife... WORD WELE#D W 1640000 [Dakos 3 de salida de resultadas

Pulse F1 para obkener ayvuda.

& R [ [
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[Z[DB-Param - [@DB156 - practica_1 visionVISIONLCPU 315-2 DP_ONLINE] I _=x]
I Blogue de datos  Edicidn  Sistemade destino Test  Wer Ventana Ayuda i = |
|2 H&| o o § BR[1< ! iadalor| 2]
| Direccisn | Declaracién | Mombre | Tipa | walar inicial | valor actual | Comentario |
S KOP/AWL/FUP - [FB190 — practica_1 vision ¥ISION\CPU315-2DP] 1l - =] =]

{3} Archivo Edicion Insertar Sistema de destino Tesk Wer Herramientas Ventana Ayuda _.J_ﬁ'_l_)ﬂ
D[R 8| 4=l o|c| el [s s ! DOE| | s | well
Segm. 10 : Titulo: d

Leemos losg datos gque devuelwve la cémara

i) #Ciclo_Paszob
m #Ciclo_Pasa?
3PE 3101
3P4 F310

5101: NOP 1]

F3l0: L #Periferia.0UTPUT_AREL CAMARA, PARTE DECIMAL DATOL
ETD 44 Esta operacion no wodifica ACU2
DTE #/ Esta operacidn no modifica ACUZ
L 1.000000e4+003
® I
L #Periferia. OUTPUT_APEL CAMARA, PARTE ENTERLL DATOL
ETD #/ Esta operacion no wodifica ACU2
DTE /4 Esta operacion no wodifica ACU2
+E
L #Periferia.0UTPUT_AREL CAMARA.PARTE ENTERLZ DATOL
SLD 19 #/ Egta operacidn no wodifica ACUZ
o

i T #auxiliarREAL
T #RESULTADO_0O
1. #Devd Faria MTTRNT ADFL CLMARL DARTF TFCTMAT. TiATA?

Con todos los datos suministrados por la camara guardados en el DB156, se
pueden utilizar para controlar y visualizar en la OP7 del puesto.

Desde el FC10, se controla la cAmara desde la OP7 y desde los pulsadores del
pupitre del puesto. (disparo y reset).

Desde el FC15, se preparan las marcas que visualizaran las pantallas (se tratan
como alarmas) de la OP7.

CONFIGURACION DE LAOP7

i~ SIMATIC ProTool/Pro C5 - [Imagen - Principal - OP 5]

[ En IMAGEN ES, Se ha CreadO Una (01) ﬂrchivo Edicidn  ¥er Insertar SistemaDestino Herramientas Yeptana 7
que informa de que la cAmara estéd lista [P E &/ & Fa| & @8] - (W |[[Eroiel Epsolls
y que se puede realizar el disparo con 1 10 » ks 40
0HICAMARA DE YISION

Fl pUIsando erCha abaj01 Se Visualiza CAMARA {camara lista}
la subimagen que permite preparar la PULSAR F1 PARA

3 DISPRRAR LA CHMARA
OP para transferirle el programa. gﬂ gj gj E

021MODO TRANSFERENCIA
PULSA F1 PARA
TRANSFERIR

[=Fi [Hre) ([ [CIF4]
[Tk kel [Tk I

e La informacion que presenta la OP en pantalla, se ha tratado como alarmas. Se
han configurado 4 alarmas que indican:

ik}

o Si la pieza es buena, si es de aluminio 6 metra quilato (mediante la
variable “tipo de pieza”).
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0 Si la pieza es mala, puede tener uno ¢ varios EEEEIEIIEICRTTEIERCE

wnrchivo Edicidn  Yer Insertar  SistemaDestin

defectos. Se ha preparado una alarma para IECCICE S
cada tipo de defecto. Si hay varios, al pulsar

1 10 20
enterado ACK, se va pasando de uno a Otro,  oifpieza sin defectos
hasta retornar a la pantalla principal. Los e,

H 7 {TipoPlezal
cuatro posibles defectos son: falta bulon, ACK retorno menu
falta eje, falta tapa y falta tornillo. | Pieza defectuocs

ACK mas defectos
v retorno menu
0031 picza defectuosa
Falta =1 eje

ACK mas defectos
v retorno menu
004) Picza defectuosa

. ay- , Falta la tapa
o Las variables utilizadas son tres: camara ACK mas defectos

. - -z - H v retorno menu
lista (informacion disponible en el DB20 | » reterne menu

que se ha creado para ello), disparo desde Falta un tornillo
OP (al hacer el disparo desde la OP, se B e

v retorno menu

activa [Pl {SIMATIC ProTool/Pro CS - [Proyecto - OP 5]
E Archiva  Edicion ¥er Insertar  SistemaDestino  Herramientas ‘Yentana 7
marca MO0.3), = — :
[DEE & Fa e oo K

. . ! Espafiol - Espafia [alfabetiz:
y tipo de pieza '
(Ia marca -8 OP7 - OP 5 hombre | Tipa | Cortral | Cireccidn
MO 4 |nd |Ca ﬁ Imégenes Elcamara_lista INT PLC_1 CE 20 DEW 0

) & avisos CDisparoDesd.,,  BOOL PLC_1 Mo.3
segun este a & Reretas @ TipoFieza BOOL  PLC_L MO.4
0/1 si la pieza

@ Lineas de cabecera
ek ariables

es de alumln |0 & Listas simbolos

6 de metra :

quilato). KIE

Cartrales
Lista de simbolos - texto I

Puntero de area

Mombre;

0 En lista de simbolos, se configuran las = fere
dos variables de texto utilizadas, que = [&a 7w
indicaran si la pieza es buena 6 mala y ;
si es de aluminio 6 metra quilato. En la
imagen, se ve la relacion entre la

variable y el texto S| Eier_|
Yalar. Texto
|1_ [fetacrilate

o] !En/puntero de area, se r(_elacpnan las ——
imagenes y alarmas a visualizar con
datos guardados en el DB10 (para las R T

-
imagenes) y
el Valor de Ia El&rchivn Edicion  Mer Insertar SistemaDestino Hetramientas Yentana 2

palabra de “D == | =] | & g| & 72 ‘ ) O | n? JIJ Espaﬁol-Esnaﬁa[a\fabelized “{E by ‘ b

marcas 1 S e | Contral | Cireccign | Lona, [Palabras]
[ Alarmas 1 PLC_1 M 100 1

MW100 para [Bnimera de la... PLC1 DE 10 DEW 0 2

las alarmas.

(en el FC15

se activan las
marcas que visualizaran las alarmas. Siemens utiliza como byte bajo en
una palabra de marcas, el de valor mas alto, por eso, la pantalla de
alarmas 1 se activa con la marca M101.1)
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