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Planteamiento del Problema

El problema esta centrado en la falta de implementacion de
tecnologias de vision artificial que facilitan la automatizacion de
procesos. Poseen una gran variedad de utilidades como |la deteccion y
reconocimiento de objetos , al igual que la evaluacion de resultados
en tiempos mas reducidos. El uso de vision artificial en los sistemas
automatizados muestra una gran versatilidad, precision, repetitividad,
consistencia y reduccion de costes. Ademas la utilizacion de camaras
gue permiten la inspeccion en cada una de los elementos en vez de
muestreos por lotes, y cada pieza es consistente al nivel de calidad de
cada una.
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Objetivo General

Disenar e Implementar un moédulo didactico de vision
artificial para la seleccion de objetos segun colores vy
caracteristicas morfologicas implementando un Brazo
Robotico en el Laboratorio de Hidronica y Neutronica de

a Universidad de las Fuerzas Armadas ESPE Extension
| atacunga.
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Objetivos Especificos

*Realizar el Procesamiento de imagenes y
deteccion de colores y formas

*Implementar los dispositivos de potencia
y control.

*Realizar en Unity una interfaz grafica que
sea accesible y amigable con el usuario
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Hipotesis

Mediante la construccion del Mddulo Robotizado con vision
artificial en el Sistema de Produccion Modular (MPS) del
Laboratorio de Hidronica y Neumatica de la Universidad de |a
Fuerzas Armadas se obtendra la clasificacion de objetos segun
colores vy caracteristicas morfologicas de manera adecuada.
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Introduccion
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Introduccion

Un sistema de vision artificial cumple con:

Captar una imagen de un objeto real.

La convierte en formato digital.

La procesa mediante un ordenador

Obtiene resultados del proceso
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Introduccion

Objetivos de la Realidad virtual

Digitalizar formas u objetos.

Realizar movimientos animados para
asemejarse a la vida real
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Introduccion

Objetivos de la Automatizacion

Unificar procesos

Reducir costos

Reducir mano de obra
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MATERIALES Y METODOLOGIA
SISTEMA DE PRODUCCION MODULAR (MPS)

En el siguiente proyecto de investigacion se centrara principalmente en la implementacion de un Mddulo
Robotizado adicional al Sistema de Produccion Modular (MPS) que permita la selecciéon de elementos segun
su color y caracteristica morfologica utilizando vision artificial

Modulo de
Transporte y
Discriminaciéon
de Discos

Modulo
Simulacién de
Mecanizado

Modulo
Clasificacion
de Materiales

Mddulo de seleccion
y Clasificacion segun
su colory forma
mediante un brazo
robodtico

\/

SISTEMA MPS
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MATERIALES Y METODOLOGIA

Descripcion y partes del Moédulo Didactico

Camara

!\ Banda Trans
‘\ﬁ 3

Una camara (Sensor) monitorea el objeto en |la banda
transportadora.

Banda transportadora lleva consigo un objeto.

La pc con un software, usa un determinado algoritmo para
la clasificacion del objeto de acuerdo a la forma y color

Una tarjeta Arduino que se encarga de manejar el flujo de informacién
entre el computador y los actuadores ( banda transportadora y brazo
robotico)

El brazo toma el objeto que la camara detectd y coloca el
objeto en un recipiente dado
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MATERIALES Y METODOLOGIA

Esquema principal parala captacion de imagenes:

>/\ Modulo de digitalizacion: Convierte la sefal analdgica proporcionada
por la camara a una sefnal digital para su posterior procesamiento.

Memoria de imagen: Almacena la sefal que se obtiene del mddulo
de digitalizacion..

Modulo de visualizacion.: Convierte la senal digital procedente
de memoria, en senal de video analdgica para lograr visualizarse
en el monitor.

> Procesador de imagen.

Procesa e interpreta las imagenes captadas por la camara.

Maddulo de entradas/salidas.: Gestiona la sincronizacion de la
entrada de captacion de imagen vy las salidas de control que actuan
sobre dispositivos externos en funciéon del resultado de la
inspeccién

W Protocolo de Comunicaciones: RS232

CAMARA - PR()(‘}.S,\IX)F DE
IMAGEN
4 SALIDA
DE VIDEO
4
MODULO DE o MEMORIA DE » MODULO DE
DIGITALIZACION IMAGEN VISUALIZACION
ENTRADA MONITOR
DE VIDEO
BUS BUS
PROCESADOR (ES) ENTRADAS COMUNICACION
AUXILIARES SALIDAS
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MATERIALES Y METODOLOGIA
PROCESAMIENTO DE IMAGENES:

— Obtencion de imagen

Filtrado de imagen

— Segmentacion

ldentificacion
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MATERIALES Y METODOLOGIA

UNITY

CONCEPTO: Es wuna herramienta que nos ayuda a
desarrollar interfaces de realidad virtual para diversas -
plataformas mediante un editor y scripting. U n Ity
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MATERIALES Y METODOLOGIA

Unity simula los 12 movimientos
precargados en la tarjeta Arduino,
es decir, simula coordenadas y
tiempos de desplazamiento de
objetos en tiempo real.

Etiguetas de los movimientos:

PA3 O PB3 QO PV3I ©
PAA O PB4 O PV4 Q
PAS5 & PB5 & PV5 &

PA6 O PB6E () PV6 @

P = Posicion, A=Color, 3=NUmero de vértices




MATERIALES Y METODOLOGIA

PUERTO

CONFIGURACION DE POSICIONES PARA BRAZO ROBOTICO
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MATERIALES Y METODOLOGIA
o

- .l.

BRAZO BANDA
PG SOTFWARE - R0 0 |

La Piramide de la Automatizacion

) PC

Nivel de
Gestion

Nivel de
Supervision

Nivel de
Control

Nivel de

Campo/ &% m /y F — E/S : Cdmara, Banda transportadora y brazo robdtico

BHESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVACION PARA LA EXCELENCGIA




Resultados de la investigacion
NECESIDADES TECNICAS DEL SISTEMA DE PRODUCCION MODULAR

> Facil Implementacién

> Confiabilidad en el Equipo

Funcionamiento rapido y sencillo

Aprendizaje de nuevas técnicas de Vision Artificial (UNITY)

Interaccion amigable con el Mdédulo y su software

) Espacio reducido

Q Comunicacion estable entre software y hardware
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Resultados de la invest

Angulo ajustado Angulo

(grados) alcanzado (Min)

Angulo

alcanzado (Max)

Error

(Grados)

PA4 24 23 24 +0.5 4.5
PAS 35 33 39 +0.5 4.5
PAG o4 o4 3 +0.5, 0.5
PG 69 63 69 +0.5 0.5
Pv4 &4 &3 &6 +15 -1.5
PV 99 58 101 +15 -1.5
PG 114 114 116 =1, -1

PB3 125 128 130 +1, -1

PB4 143 142 145 +2, -2

PBS 159 158 159 +1.5, -1.5
PBG 174 173 175 +15 -1.5

PRUEBAS DE POSICIONAMIENTO
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Resultados de la investigaci

Objeto Numero de Intentos Intentos Objeto Numero de Intentos Intentos Objeto Numero de intentos  Intentos pasados  Intentos errores
Embace intentos pasados errores Embace intentos pasados errores Sifibace
PA3 7 7 0 PA3 7 7 0 PA3 7 7 0
PA4 7 7 0 PA4 7 7 0 PA4 7 7 0
PA5 7 7 0 PA5 7 7 0 PA5 7 7 0
PAG 7 6 1 | PA6 7 7 0 PAG 7 7 0
V3 7 7 0 PV3 7 7 0 PV3 7 7 0
PV4 7 7 0 PV4 7 7 0 PV4 7 7 0
PVS 7 7 0 PV5 7 7 0 PV5 7 7 0
Ve 7 7 i PV6 7 7 0 PV6 7 7 0
PB3 7 7 0 PB3 7 7 0 PB3 7 7 0
PB4 7 7 0 PB4 7 7 0 PB4 7 7 0
PBS 7 7 3 PB5 7 7 0 PB5 7 7 0
PB6 7 7 0 PB6 7 7 0 PB6 7 7 0
;
PRUEBAS DE CAMARA EN EL DIA PRUEBAS DE CAMARA EN LA PRUEBAS DE CAMARA EN LA
TARDE NOCHE
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Conclusiones

Se ha disefiado un modulo para la seleccion de objetos todo en base a simulaciones tomando en cuenta las fuerzas y
cargas que se aplicaran al seleccionar dichos objetos con el fin de clasificarlos.

Se ha disefiado e implementado una placa de potencia y control para el brazo robético y banda transportadora
dimensionando tanto en voltaje como corriente para de esta manera el médulo tenga una larga vida util para el

manejo de los mismos obedeciendo los comandos de control que seran enviados por el puerto serial desde la
computadora.

Dentro del algoritmo se ha implementado el cdédigo para clasificar por color y forma, basta con definir los
colores minimos y maximos y el numero de veticas de la figura.

Se ha desarrollado las pruebas necesarias para que el médulo didactico pueda entrar en funcionamiento junto con
los demdas mddulos de aprendizaje.
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Recomendaciones

Ubicar y fijar la camara de manera correcta, ya que por las vibraciones que produce la banda transportadora esta suele
cambiar de posicion, posicion que no debe cambiarse bajo ninglin concepto, podria tener problemas en el agarre del
objeto para llevarlo a su recipiente.

Seleccionar una cdmara con una resolucidon adecuada, las cdmaras con baja resolucion tienden a ser afectados
significativamente por la luz, siendo este un verdadero problema en la seleccién del color.

Realizar multiples pruebas con los colores minimos y maximos para que el color del objeto este dentro de los
colores predefinidos, y asi no tener problemas de no reconocimiento del objeto.

C Antes de armar el brazo robodtico tomar en cuenta la carga que va a ser aplicada, al ser una carga mas arriba de lo

permitido, el brazo puede sufrir dafios en sus servos, elementos de accionamiento primordiales para el
desempefio del mismo.

Estructurar de manera adecuada el cable de los servos, este puede interferir en sus movimientos y puede dar errores
de posicionamiento, ya que este ademas de duro suele tener un peso que interferira con el trabajo del brazo.
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