


Fuentes utilizadas OMRON

Se ha utilizado como base una presentacion
disponible en la WEB de OMRON para

profesores



OMmRON

Smart Camera F430-F

Principales caracteristicas y funciones
Posicion dentro del portfolio completo
Aplicaciones para las que esta orientada
Cableado

Software AutoVISION

Ejemplos aplicaciones y solucion propuesta
Servidor web WebMonitor

Guardar configuracion con AutoVISION
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Camara utilizada

https://youtu.be/19BSIUtxG-M?si=zmoW-BFgqcZmzpMw
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1. Principales caracteristicas y funciones

e Componentes de una vision artificial

Elementos que componen una vision artificial

Los imprescindibles:

SENSOR LENTE
PROCESADOR

Los opcionales

FILTROS

PROTECTORES
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1. Principales caracteristicas y funciones
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1. Principales caracteristicas y funciones

Sensores

v WVGA 0.3 Mpix
v SXGA 1.2 Mpix.
v QSXGA 5 Mpix.

752 x480 60 FPS
1280 x 960 40 FPS
2592x1944 SFPS
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Pixels (Y)

ks

Low Density
1 unit = 1 pixel

Global Shutter
Global Shutter
Rolling Shutter

Pixel

Lent

Medium Density
1 unit = 4 pixels

Monocromo
Monocromo

Color

High Density
1 unit = 9 pixels
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Global Shutter Sensor Rolling Shutter Sensor
Sensores
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v WVGA 0.3Mpix 752 x480 60 FPS Global Shutter Monocromo
v SXGA 1.2 Mpix. 1280 x 960 40 FPS Global Shutter Monocromo
v QSXGA 5 Mpix. 2592x1944 5FPS Rolling Shutter Color
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1. Principales caracteristicas y funciones

Global Shutter Rolling Shutter

Sensores

v WVGA 0.3 Mpix 752 x480 60 FPS Global Shutter Monocromo
v SXGA 12Mpix. 1280x96040 FPS Global Shutter Monocromo
v QSXGA 5 Mpix. 2592x1944 5FPS Rolling Shutter  Color

Pixels (X)
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1. Principales caracteristicas y funciones
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Sensores
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Filter pho(os“e
{less photons) fa\

v WVGA 0.3 Mpix 752 x480 60 FPS Global Shutter Monocromo
v SXGA 12Mpix. 1280x96040 FPS Global Shutter Monocromo
v QSXGA 5 Mpix. 2592 x1944 5FPS Rolling Shutter  Color

Pixels (X)
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| ore l "on |
L " J J ELECTROSTATIC PRESSURE & 5 ELECTROSTATIC PRESSURE
M
WATER OIL OPTICAL AXIS -
OPTICAL AXIS
-—
WINDOW - —WINDOW WINDOW— —~WINDOW
METAL—— | | “—METAL METAL— | | ! METAL
INSULATION INSULATION
Enfoque automatico mecanico Enfoque automatico con lente liquida
Sensor Sensor
Fatiga - :
! Desgaste deImagen Enfocado de imagen Enfocado
del metal — <j S——— §< ~

T i Aceite s~ @F=trmr e s e 7F ¥
T ' \ Tension --= Lalongitud
Ll [Lente |
T l — ! g@@r aplicada jﬁ@ focal cambia
L____________________________::__‘_:V_J: Solucion
acuosa

Motor para . .
mover la lente
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L I"q» 1
entes L "_I
Wide Lens Medium Lens Long Lens
¢ (5.2 mm) c (7.5 mm) ! (16 mm)
SOLO EN MODELOS 1.2 Mpix.
D = Object Distance D = Object Distance
D = Object Distance
FOV Width=D FOV Width=0.7xD FOV Width=0.33xD
FOV Height=0.75xD FOV Height=0.5x D FOV Height = 0.25x D

FOV = Field of View at Object Distance D



1. Principales caracteristicas y funciones

Long Range Autofocus Field of View (mm)

OMmRON

.. . , 1.2 MP
r" | El campo de vision cambia segun la Sistance (mm) e e
Lentes N P distancia, sensor vy la lente 75 24 18
I_ ‘ _I 100 31 23
200 60 45
300 89 67
. . . 400 118 88
Autofocus Field of View (mm) - Wide Lens = 5 110
0.3 MP 1.2 MP 5MP 600 176 132
Distance (mm) Width Height Width Height Width Height 700 204 153
50 51 33 55 41 52 39 800 233 175
100 97 62 103 77 98 73 900 262 197
150 142 90 151 113 144 107 1000 291 218
200 187 119 199 149 190 142 1200 349 262
250 232 148 247 185 236 176 1300 378 283
300 277 177 295 221 282 210 1400 407 305
1500 436 327
Autofocus Field of View (mm) - Medium Lens
0.3 MP 1.2 MP 5MP o
Distance (mm) Width Height Width Height Width Height Maximum Depth Reading Distance
50 33 21 36 2z 34 25 of Field (Inside) —
100 63 40 67 50 64 48
150 92 59 98 73 94 70
200 121 77 129 97 123 92
250 151 96 160 120 153 114 Reading
300 180 115 191 144 183 136 Ranges
Maximum Depth

of Field (Outside)
-—Field of View+\
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lluminacion

ﬁ Engine LEDS

Modelos camara con iluminacion integrada de color:
-ROJO
-BLANCO

Accesorios modulos de leds de color:

- AZUL
- IR
- ROJO
- BLANCO
Standard
LEDS

Camaras con salida de strobe para sincronizacion de luz externa.



« e s s . OMRON
1. Principales caracteristicas y funciones

Procesador

* Procesador 800 MHz

* Programacion via Ethernet

)
* Comunicaciones
e Ethernet TCP/IP
* Ethernet/IP
* PROFINET
* RS-232
* 3 salidas digitales configurables

* Proteccion
* Monitor web basado en webserver para facil integracion
* Proteccién IP67



1. Principales caracteristicas y funciones

Procesador

G

&@»

OMmRON

S License — AutoVISION Sensor. Incluye las herramientas de vision AutoVISION.
Locate, Count, Presence/Absence, Measure, Logic, Color Identification y Color Match.

? |22« @

A License — Full AutoVISION. Ademas de las herramientas de vision incluye
Code Reading, OCR Reading, Code Verification, OCV Character Quality Checking, String Matching y
String Formatting.

][9] o) ) (O 6 ocr 5 (] o R

LS Nadt

V License — Full AutoVRunnerISION, and Visionscape
Permite utilizar Front con 106 herramientas de vision estandar similar a FZ Panda y Vision Pro.

2 N E e [F ]
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1. Principales caracteristicas y funciones

Procesadol

OMRON

L

OCR

583491
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ABCD AECD
@ XXY
ABXY i /Z
? WXYZ

x{

AND OR

oCvV

Locate Shape

Locate Edge
Locate Blob

0
©

Blob Count
Blob Count

Standard OCR
Standard OCR

IntelliText OCR

-

.

Digital Outputs Step

=

JL output2

<Not C g
t Conf :

=

Count Gray Pixels

Count Edge Pixels

Count Gray Pixels

J

Communication Output Step

N T Co— T

Build Output String:

W (o]

~

N

Width Measure Toot s Curety. () Vot Catrned
Height Measure e e b
Circle Measure
Point To Point Measure e ions i) ! -
Point To Line Measure | Cattrate || 1umon
Angle Measure

A

ColoriD ~¥

Color ID
Color Match

Pre -Processing Option

<none>
Separate Objects (Open)
Connect Objects (Close)
Shrink Objects (Erode)
Grow Objects (Dilate)
Gradient Image (Sobel)

Image Pre-Processing Tools

Smooth Noise (Mean Low Pass Filter)

¥

Password:

Path On Server:

Transfer Options

10,2 ,1 8

(2 |
paul
password

\Fipimages w

Sendimage Condtion: Oy Onpass =[P

FTP Rate: | Mamum Rate w/dtops = |00
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Procesador  Herramientas

A f\ ,fL‘*.- Se incluyen 12 herramientas.
o Las herramientas incluidas varian segun el modelo. Consulte la hoja de datos para obtener mas informacion.

31
Recuento l , I Medicion

Cuenta los objetos detectados dentro del area de inspeccion. Mide el ancho o el alto entre dos bordes.
(Método: Seleccionable entre medicion de ancho, de alto, de circunferencia,
de punto a punto, de punto a linea y de angulo)

(Método: Seleccionable entre recuento de masas y recuento de formas)
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Procesador
:',L-."'
T [ " A
. | Presencia/ausencia

¥ 7 Color (camara de 5 Mpix)

Inspecciona la presencia de objetos. Determina si el color coincide con el registrado. El grado de
(Método: Seleccionable entre recuento de pixeles grises y recuento de pixeles coincidencia se puede ajustar en porcentaje. La velocidad se
de bordes) puede aumentar ajustando el parametro de precision.



1. Principales caracteristicas y funciones

Lee un codigo de barras o cédigo 2D. Gracias a la funcion de
correspondencia de cadenas, esta camara inteligente puede
efectuar una verificacion habitualmente realizada mediante
un PC o PLC.

OCR

OCR

Simplemente traza un cuadrado alrededor de los caracteres
para leerlos mediante su diccionario integrado. Lee letras
mayusculas, nimeros y texto en varias filas y los compara con
la cadena de caracteres recibida desde el dispositivo host.

Verificacion de calidad
de simbolos

Crade Scote Umity

Symbxod Contrast A 100 % n Not Calibrated
— TR
v

Gnd NanUnitormity ‘ 8 %
T A o |
Permite una verificacion simple de la calidad de impresion de
los cddigos segun las normas de aplicacion, como ISO 15415,

AIM DPM/ISO 29158 e ISO 15416. También genera informes

automaticamente.
Nota: No se pueden verificar los cédigos QR. Se requiere la tarjeta de calibracion.

ocv

ocVv

Detecta defectos de las cadenas de caracteres medidas
utilizando la cadena de caracteres de referencia registrada.
Se enfoca automaticamente en una cadena de caracteres de

destino, incluso si su posicién es diferente.
* Hasta #15°

OMRON



1. Principales caracteristicas y funciones

Procesador

- ‘2‘\5 ABCO
ABiaYZ

woz | Formato de cadena

EeE  EE
SE B

| 12345

12345ABCDE

Genera las cadenas de caracteres extraidas y combina dos
cadenas de caracteres, lo que normalmente requiere un PC
o PLC.

OMmRON

ABCD . s, o .
- Herramienta de coincidencia

ABXY
? de cadenas

GTIN 12345L78901231
LOT [12345L
DATE 201b-09-15

12345k

Compara la lectura de una cadena de caracteres legible por
las personas mediante OCR con los datos contenidos en el
cédigo leido mediante CR, lo que se suele realizar mediante
PC o PLC.




1. Principales caracteristicas y funciones

Procesador

4 : /:\‘-‘51

it

=y | Localizar

Genera la posicion y el angulo de la imagen registrada.
El area de inspeccion de esta herramienta se puede utilizar
automaticamente para el procesamiento que sigue a esta
herramienta.

OMRON



1. Principales caracteristicas y funciones

Procesador

Pa? s
G
4 A} ’J
74 P
w5,

=]~
awon| Herramienta logica
iy Ejemplo: criterio general a excepcion de
Orsmdat 2 .
@"" Presencia/ausencia

.,....,.g;

q Decode? Stavus AND OCR OCRY Statvn AND

ﬁ

: Mat(nSirmg: 1.51a8us

Realiza una operacién légica y compara los tamafnos de
los resultados de las herramientas. La operacion l6gica de
«estado» de cada herramienta se puede utilizar para crear
condiciones de criterio individuales en lugar de la condicién
general.

OMRON
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Vision Input and Output MSLi @
ink
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Web Monitor
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1. Principales caracteristicas y funciones

Mapa de memoria de TAGS enviados por F430-F mediante EthernetlIP

Ex.) Input assembly layout of Ethernet/IP

18

REBBERNEBEGRRBEERNERRERNS

STATUS

ECHO

CMD CODE RSLT

CMD RET

reserved

STATE

VIO

reserved

booil..16

booll7..32

bool33. 48

boold9._64

intl

int2

int3

inté

intS

inté

int7

int8

Byte

LEEBRRNBIAFIENSERT

28R

102
104
106
108
110
112
114
116
118
120
122
124
126

long7

long8

long9

longl0

fioatl

float2

fioat3

floatd

floars

fioaté

float?

fioat8

fioat9

fioatl0

Byte
128
130
132
134
136
138
140
142
144
1486
148
150
152
154
156
158
160
162
164
166
168
170
172
174
176
178
180
182
184
186
188
1%0

stringl

192
194
196
198

EEERE

210
212
214
216
218

224
226
228
230
232

236
238
240
242
244
246
248

252

stringl
(cont)

string2

Byte
256
258

260

262

264

266

268

270

272

7

NN
o~

35

RESREREERERURRE

310
312
314
316
318

string3

stringd

OMRON



1. Principales caracteristicas v funciones

representantes locales de OMRON.

Guia de referencia rapida

Se adjunta una guia rapida que muestra
cémo inicifar la inspeccién.

Utilizacién Software y materiales gratuitos disponibles para apoyar su aprendizaje

El software AutoVISION esta disponible de forma gratuita. Visite el sitio web de OMRON de su pais o pregunte a sus

La guia de inicio rapido y los datos de imagenes/trabajos de muestra incluidos con el software le ayudaran a familiarizarse con el uso
del mismo. El software incluye el archivo de ayuda, lo que le permite consultar la ayuda sin necesidad de conectarse a una red.

Ejemplos de materiales y datos para apoyar su aprendizaje

- ————— - ——— - " - ———

Archivo de ayuda Datos de ejemplo de imagen/trabajo
Tt me ok
:.‘T."'.j.f- w— iy e . e )

fww
%
'

I;”‘-

- — — - - ——

L idsidl

i!

5~

1£ i -L'-l‘ __-

...' o2 "ZG?’EZ‘-{?T‘I;'
V"ST. f OMRON ...
e M AST NN
AN Yy

El archivo de ayuda se puede abrir facilmen-

te desde el menu de ayuda en AutoVISION. Contiene imagenes de muestra y datos
La ayuda offline se puede utilizar sin necesi-  de trabajo que seran utiles para aprender
dad de conectarse a una red. el manejo.

OomRrON
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Mounting

Front Window

Diffuser Filter Window
Polarizer Filter Window
ESD-Safe Window

YAG Laser Filter Window
Red Filter Window

Blue Filter Window

Espejo de angulo recto

El espejo de angulo recto se utiliza para instalar la camara
inteligente en un espacio en el que no se pueda orientar la

camara hacia el objeto. Kits I_E D CO I O r:
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Eliminar la iluminacién desigual
y el deslumbramiento

Polarizador y difusor

Al acoplar un polarizador o difusor se reduce el deslumbramiento

y el reflejo sin necesidad de instalar la camara en angulo. Polarizador Difusor
Polarizador Difusor
2 : Acoplado i r
—~ Front Window
\\ / Diffuser Filter Window
AV > = Polarizer Filter Window

Trabapo P \ / / \ ESD-Safe Window

3 %ﬁh % . ﬁ YAG Laser Filter Window

Red Filter Window
Reduce la Blue Filter Window

Deslumbramiento Distorsion de Elimina la distorsion de lluminacion desigual

la imagen la imagen y reduce el iluminacion desigual
reflejo especular

Kits LED color:

Rojo
.@ { .’ B i Blanco
- Azul

IR




1. Principales caracteristicas y funciones

Proteccidén antiestatica
Ventana de seguridad ESD*

Para evitar problemas de lineas u objetos causados por descargas electrostaticas (ESD) de la camara inteligente, se utiliza la

Acoplado La ventana de
Estti seguridad contra
e descargas

ventana de seqguridad contra ESD.

Sin 1
———
-’ ~— — acoplar 5%
: Estatica

electrostaticas

Filtro normal
’ reduce la
electricidad
Se produce estatica

en el objeto

Proteccidn contra la radiacion laser
Filtro YAG

Cuando la camara inteligente se instala cerca de los equipos de laser YAG (por ejemplo, marcador laser, grabador laser y

cortador de laser), el filtro YAG se utiliza para proteger los elementos de imagen frente a la luz laser.
El filtro YAG
protege los

Los elementos Aeortat
de imagen se P
dafian
elementos

“ Filtro normal
de imagen

Sin
acoplar

Laser YAG | Radiacion
K

OMmRON

Front Window

Diffuser Filter Window
Polarizer Filter Window
ESD-Safe Window

YAG Laser Filter Window
Red Filter Window

Blue Filter Window

Kits LED color:
' Rojo




1. Principales caracteristicas y funciones

Mejora del contraste

Filtros de color

El filtro de color se utiliza con una camara monocromatica
con luz blanca cuando se desea acentuar el area en la que la
intensidad del componente rojo o azul es alta.

e e
| |

Con filtro azul

Area de inspeccion Con filtro rojo

Evita que la luz Para resaltar el
rebotada verde

verde de |Ia

placa  entre,

por lo que se

oscurece la

Imagen

Opciones de iluminacién
adicionales

38

Esta opcion se utiliza con una camara monocromatica cuando
se desea acentuar un componente de color especifico o tinta in-
frarroja. Estan disponibles los LED blanco, rojo, azul e infrarrojos.

~

-

v

Camara Camara Camara Camara
en color monocromatica monocromatica monocromatica
LED blancos LED rojos LED azules LED infrarrojos

Camaras monocromaticas con luz roja:

* El rojo o colores proximos al rojo, se veran
claros, blancos

* Colores opuestos (azul/verde) se veran
0scuros

Si se quiere ver azules con colores claros, se pone

el filtro azul...

Filtro infrarrojo atenda todos los colores

practicamente igual (rojo lo mas blanco)

OMmRON

Front Window

Diffuser Filter Window
Polarizer Filter Window
ESD-Safe Window

YAG Laser Filter Window
Red Filter Window

Blue Filter Window

Kits LED color:
' Rojo
Blanco
Azul
IR
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1. Principales caracteristicas y funciones

OMmRON



2. Posicion dentro del portfolio completo omren



2. Posicion dentro del portfolio completo omRron

Caracteristicas

[ Coste ]
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3. Aplicaciones para las que esta orientada

Industria automovilistica Industria farmacéutica y de alimentos y bebidas
Inspeccion de engranajes incorrectos Inspeccion de la orientacién de lagoma  Lectura de nimeros de lote y cédigos Inspeccion de presencia de etiquetas Inspeccion de ausencia de Inspeccion de presencia de tapones
acoplada en piezas de carroceria de vehiculos medicamentos en envases tipo blister y etiquetas en botellas de bebidas

Industria digital Industria logistica
Inspeccion de presencia y lectura de Inspeccién de presencia de Identificacion de componentes Inspeccién de la orientacion de la etiqueta, Inspeccion de la cantidad de producto Verificacion de calidad de impresion de
codigos de componentes electronicos componentes montados en PCB electrénicos inspeccion de cédigo y fecha de caducidad codigo de las cajas de embalaje

0K (Calidad A) NG (Calidad D)
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3. Aplicaciones para las que esta orientada

Electronics and semiconductor Pharma, food & beverage

EO00806
SO OS
SSEO8EE
080806
SO
SO
S80S
SEOS008S

Assembly verification, robotic guidance, Full traceability of components and assemblies. Label positioning, cap / seal inspection combined
defect detection combined with code reading. Code reading on small parts. with code reading and verification.

C_
Part location Part presence / count

4 | |o?

M )
| % )
jrecnj ’.‘("Illuml

Locate items for robotic guidance, Check presence for poke a yoke assembly verification, Measure diameter, distances and angles
further inspection or assembly verification. color detection or defect detection. Calibrate to real world units.
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3. Aplicaciones para las que esta orientada

- Match inserts to packaging

- Component and PCB traceability

- Powertrain components - Item traceability

- Sub-assembly tracking

- Safety systems - Quality assurance

+ Automated line changeover - Anti-counterfeiting measures

« Quality assurance - Package sortation
- WIP tracking . Carton coding

. Electronic assembilies L ;
w - Print and apply

What gets documented in a barcode?

Below are a few of the key pieces of data encoded for
traceability purposes in the automotive industry.

- Steering and braking
- Labeling

- Part number - Expiration date

- Serial number - Manufacturing or

. Lot number assembly facility

. Model number - Components used
in assembly - Medical device tracking

- Sample tracking

- Source manufacturer i
e - Software version - Test level traceability
- Place of origin

o - Vial reading and verification
« Production time & date 9
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3. Aplicaciones para las que esta orientada - Automotive

Applications

Requirements
Long distance, large area inspection, gauging, guidance, |*®
assembly verification

Car Component and Assembly Inspection

Medium to high speed imaging
* Low and High Resolution Sensors
* Monochrome and Color imaging

Small are large area scanning

o
b “ ', {‘
J
V4 |
z‘ \
4 /
/
/
/ |
/ |
/
/
/
/
/
/
7
| &~
A -
)
4 2 ¢




3. Aplicaciones para las que esta orientada - Automotive

Applications

* Direct Part Mark Reading

* Code Verification

* Automotive electronics inspection

* Color Inspection - Instrument cluster inspection, fuses

Requirements

* Medium to high speed imaging

* Low and High Resolution Sensors
* Monochrome and Color imaging
* Small are large area scanning

VOLVO $ 3¢

Brae

AN

o -
R DS L THREE
I —— ]
—— LET.
'l"l’.’? o

OMmRON
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3. Aplicaciones para las que esta orientada - Digital/Electronic

¢/ Industry Change — While human inspectors working on assembly lines can visually inspect parts to
judge the quality of workmanship, machine vision systems using a variety of advanced hardware
and software components can perform similar tasks at high speeds and with greater precision.

S | .ot - S
o~ 55'5?5 Il|

|||||?‘? o
AERR A E

Success examples
m Customer: Auto Manufactures
m How win
m Small, Low cost, highly flexible Vision Sensor for a variety of vision tasks
m Simple User Interface operable by technician or operator on factory floor
m High Level Tool set - Inspection, measurement, color verification guidance
capabilities



3. Aplicaciones para las que esta orientada - Digital/Elect

Applications

*  Gauging and guidance for assembly - Phones o

*  Assembly verification *

*  OCR, OCV, AutolD and Verification for individual and arrays of i
parts(PCB Inspection, Color) .

*  Pick and Place )

*  Large area code reading and code verification *

Requirements

Medium to high speed imaging

Low and High Resolution Sensors

Monochrome and Color imaging

Small are large area scanning

High Precision calibrated results

PLC, Robot and General Automation Integration

ap im'"

QJ-.

E-..H

*ff"iiii_i

.')

od5tiF ;}‘:
18 a
v B2
£49 o
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(a3 5 -~
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OMmRON
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3. Aplicaciones para las que esta orientada - Digital/Electronic

v

Industry Change — Consumer electronics characterized by high levels of human inspection and human
assembly. Parts becoming very small and assembly very complex. APAC facing serious labor shortages and
is turning to automation. Automation can complete tasks faster and with higher precision (24/7).

High resolution!

ID and MV

FROM TO

Success example
m Customer: Consumer Electronics
m How to win
m Smart cameras that provide ID and Simple to Complex MV for large variety of tasks
m Small size and Autofocus for installing cameras in a variety of machines with limited
space
m Low Cost, Good Partners, Intuitive Operator Setup



. . ’ . OMmMRON
3. Aplicaciones para las que estd orientada - F&cC

Applications Requirements
* OCR, OCV, AutolD and verification for single items and |* Very high speed imaging
cartons full of items * Low and High Resolution Sensors
* Package Quality Inspection * Pipeline operation
* Robotic Pick and Place » Small are large area scanning
* 360 degree Label/Barcode Inspection *  PLC, Robot and General Automation Integration




. . ’ . OMmMRON
3. Aplicaciones para las que estd orientada - F&cC

= Auto ID Tracking & Traceability

= Match inserts to packaging

= Barcode and 2D — any marking method

i

"

1

)

* |tem traceability e

= Anti-counterfeiting measures

= Visual Inspection F paEE oy
= 3

e b | i’gi
= Date and lot verification .i{
= Safety seal inspection

= Label presence/position

= Package integrity

= Precision Measurement
= Fill levels
= Cap/seal/label alignment

»= Quality assurance
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3. Aplicaciones para las que estd orientada - F&cC

v/ Industry Change — Packaging industries (tobacco) moving away from Barcode, Data matrix and QR
Codes, to DotCodes. DotCode is a 2D Barcode data carrier designed to be reliably read when printed
by high-speed inkjet or laser dot technologies. Large cost savings.

‘“ﬁ’%‘m World Class Dot Code Algorithm

TO

Success example
m Customers: Major tobacco companies. Food and commodity.
m How to win
m World class Dot Code algorithm running at > 99%
m Paired with a variety of inspection capabilities
m Mix of Smart Cameras and PC Based systems to meet though put
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3. Aplicaciones para las que estd orientada - F&cC

San- P|n 5 IVIP Color Label Inspection and Verification

MICRO

l.l"

CAPERINE EREE, '

| oy nu°1.7
Ke™ | | Coke Coke

Wi soum UII(\JIW%

I 02040010 et
Mﬂw— 0010 05 13 17
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3. Aplicaciones para las que esta orientada - Clinical/Pharma

Applications Requirements
Pill Checking *  Operate in very small enclosed areas
Blister Pack Inspection *  High resolution sensors
Bottling *  Rapid Capture
Date and Lot code *  Small and large viewing area
Medical Devices and Kits *  Far and very close reading and inspection
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3. Aplicaciones para las que esta orientada - Clinical/Pharma

v/ Industry Change — Automation of routine and complex medical testing to deliver rapid,
consistent results to facilitate diagnosis and treatment—improving patient care,
emergency room times and patient/clinician satisfaction.

Success example

m Customer: Siemens Healthineers, Abbot, Beckman Coulter ...

m How to win
m Small, Low cost, highly flexible Smart Camera for Embedded Vision
m Ability to create, test and maintain very comprehensive Job in Visionscape
m Extensive Tool set - ID, Image Preprocessing, Image Analysis, Measurement
m Dedicated sales, engineering and solutions engineering resources
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4. Cableado ompron

Ethernet Communication Cables — Straight Connectors — 1 Meter, 3 Meters, or 5 Meters
M12 Plug on Camera to RJ45 Connector

Eth e rnet V430-WE-1M
V430-WE-3M
V430-WE-5M
L o e e v
4 2 S MALE END VIEW (J1) RJ45 END VIEW (J2)
] WHITE/BLUE 5 SHIELD——
2 WHITE/BROWN 7 \ /3 SHIELD
3 BROWN 8 / -
4 ORANGE 2 \ EﬁE
5 WHITE/GREEN 3 \_ T
6 WHITE/ORANGE l o
7 BLUE 2 ‘
8 GREEN g
T4 JT P
J] E = J2 //// :( " | ‘\: \l\,\
SCHEMATIC ]/2) 3/ :4\5\6\7\8

V430-WELU-3M (Right Angle Up)*
V430-WELD-3M (Right Angle Down)*

s ot e
|
*Right angle up *Right angle down

wd =




4. Cableado

Alimentacion, E/S y R$232

OMmRON

V430-W8LU-3M

38
=

*Right angle up

V430-W8LD-3M

3
=

*Right angle down

M12 to Flying Leads Cable, Straight Power, 10, RS-232, USB - 3 Meters or 5 Meters

V430-W8-3M
V430-W8-5M

WHITE
BROWN
GREEN
YELLOQW
GRAY

RINK

BLUE

RED,

BLACK
VIOLET
GRAY STRIRED
RED STRIRED:

SCHEMATIC

N — O

FEMALE ENDy VIEW (J1)

3000, +120/-0y v

63425 =]

SHIELD




4. Cableado

Alimentacion, E/S y R$232

61-000167-03
V430-Wxxx
1 White Trigger IN
2 % Power PWR
3 & Default IN
4 Yellow New Master IN
5 Output 1 out
6 Output 3 out
7 Ground GND
8 Input Common IN
0| e RS232 RxD IN
10 Violet RS232 TxD out
11 G’%ed Output 2 our
12 Rewf-‘k Output Common out

OMmRON



4. Cableado

Alimentacion, E/S y R$232

OMmRON

Brown 24V
Blue ov
Red COM_IN
Red /Black COM_OUT
White TRIG
Black RD
Purple SD
Gray OUTPUT1
Gray/Red OUTPUT2
Pink OUTPUT3
Green DEFAULT
Yellow NEW MASTER
None (Shield)
Wire color Pin No. Signal Name Function
Brown 2 24V Power supply
Blue 7 ov GND
Red 8 COM_IN Common Input Signals (Input Common)
Red / Black 12 COM_OUT Common Output Signals (Output Common)
White 1 TRIG Read Trigger Input (Trigger)
Black 9 RD Receive Data (RD)
Purple 10 SD Send Data (SD)
Gray 5 OUTPUT 1 (Output 1)
Gray / Red 1 OUTPUT 2 (Output 2)
Pink 6 OUTPUT 3 (Output 3)
Green 3 DEFAULT (Default)
Yellow 4 NEW MASTER (New Master)
None - - (Shield)




4 ‘ a b I e a d 0 « Input circuit diagram (V430-F < External device) when NPN connected
[ NPN device

+V
Code reader

Alimentacion, E/Sy RS232

’ y T Iy -
>‘ I 2 % rRic
GND
COM_IN

CLC = Current Limiting Circuit

= Output circuit diagram (V430-F « External device) when NPN connected

NPN device
Code reader
+V
‘ %
. 2 $ Input
OUTPUT
- OUTPUT1
wy_%‘l - OUTPUT2
? - OUTPUT3 N
COM_ouT ¢

« Input circuit diagram (V430-F « External device) when PNP connected

PNP device
+V
Code reader
L [cic |
. B INPUT
41 ¥ -TRIG
AN Y - DEFAULT
< ) . -NEW MASTER
GND
COM_IN +
CLC = Current Limiting Circuit

< Qutput circuit diagram (V430-F < External device) when PNP connected

— PNP device
reager
W
—d N—- Input
& OUTPUT
~OUTPUT1
JL'}”I - OUTPUT2
? - OUTPUT3
GOND
com_out I




4. Cableado

Alimentacion, E/S y R$232

OMmRON

* Output circuit diagram (F440-F/F430-F < External device) when PNP connected

Smart Camera

R

—

PNP device

OUTPUT
-OUTPUT1
-OUTPUT2
-OUTPUT3

N % » Input

COM_OuUT

OGND




4. Cableado

Alimentacion, E/S y R$232

Pushbutton or signal from
sensor or PLC for trigger

© 00 N O O AW N =

—_
N =~ O

!

Trigger

Power

New Master
 —

Output 1

Output 3

OMmRON

24Vdc

Ground

Input Common

RS232 (Host) RxD
RS232 (Host) TxD

Output 2

]y —

Output Common
- ——

#37
HE]
g2
22¥



5. Software AutoVISION OomRoN

Software
H AutoVISION_530_3025 016 ﬁ OMRON_Microscan_DDU_Installer_4.0.0.3017 ﬁ Traceability Solutions Toolbox
: Software : Software : Software
21p m ZIP 978 MB 2P m ZIP 40,3 M8 2P m ZIP 6,05 MB
Software Hay FB que facilitan la Software ligado a tratamiento de

Practicas e imagenes de prueba programacion en SYSMAC codigos


https://industrial.omron.es/es/products/f430-f#software

5. Software AutoVISION

Manuales

o

AutoVISION Industrial Protocol Manual

Manual de Usuario

E FDF 8,828 MB

Communications Connection Guide
Guia de integracion

E PDF 4,62 MB

MicroHAWK F440-F/F430-F/IF420-F
Series - Smart Camera

Manual de Usuario

m PDF 2,09 MB

-

RE———

SO
d

AutoVISION Software - Quick Start
Guide

Manual de Usuario

E PDF 145 MB

EtherNet/IPTM Connection Guide
Guia de integracion

E PDF 4,6 MB

MicroHAWK Optics and Lighting
Accessory Kit

Manual de Instalacion

E PDF 8,25 MB

OomRrON

AutoVISION WebMonitor
Manual de Usuario

E FDF 5,895 MB

MicroHAWK F Series OF
Manual de Usuario

E POF 18,4 MB

TCP/IP Connection Guide
Guia de integracion

E PDF 4,14 MB



5. Software AutoVISION OmRON

Facil configuracion en 3 pasos

=¥ OMRON AutoVISION®

fiie Hep 9 A EYEA

AutoVISION Software Quick Start Guide

AutoVISION Software User Manual


https://assets.omron.com/m/7b721217145ba796/original/AutoVISION-Quick-Start-Guide.pdf
https://s3.iautomatica.ru/uf/a8d/kyk7hzcz37bidexfx9njlx5ggwm906ny/autovision_users_manual_en.pdf

5. Software AutoVISION

PASO 1. IMAGEN Un click para optimizar la imagen

OomRrON

Coloque un objeto dentro de una distancia focal y presionar el boton de enfoque automatico

para optimizar el enfoque vy el brillo de la imagen de inspeccion

Enfoque
!
|

Ganancia

Calibracion
automatica

Tiempo de

exposicion

."I'
/
/

4
- .
J




5. Software AutoVISION

PASO 1. IMAGEN Un click para optimizar la imagen

Image Size

1280 x 960

Dynamic Range
Excellent

5375.000 psec o

2 Gain
[0S0 @

. —
.3 Focus
257 mm d>

)

Lighting Mode
Ughting Mode
Strobe ~

Lughting Select

OMRON

"m Autocalibracion : ajusta enfoque y brillo

7:} Enfocar rapido

I&‘ Enfocar en una zona determinada que se

sefala

Exposure — Tiempo de exposicion: mas tiempo mas brillo

Gain — Ganancia — con la ISO de las camaras, mas sensibilidad a los pixeles, pero genera mas
ruido (que no es real)

Focus — Enfoque — a qué distancia esta el objeto

Lighting Mode
Ughting Mode
Strobe ¥

jor Lo

q On
i Strobe

Power Strobe
External Strobe

Off [1 Apagado
On [ potencia luminica 100%
Strobe [] potencia luminica superior al 100%
| Power Strober [] un poco mas de potencia luminica (400%) como menor

tiempo de obturacion [ no abusar, se puede quemar

External Strobe [ permitira utilizar una salida para sincronizar la luz externa



Exposure 2675.000
Gain 0.250

| Trigger <none>

Trigger Polarity Low->High
Trigger Delay 0

Lighting Mode Strobe

| Camera Definition

F420/F430 1280x960

PASO 1. IMAGEN

Lighting Mode
Strobe v
Off
Cn

F420/

Strobe n

Power Strobe

External Strobe

5. Software AutoVISION

Un click para optimizar la imagen

OMmRON

Modo Descripcién Uso Recomendado Ventajas/Desventajas Notas Técnicas
off Desactiva toda Entornos con luz | + Ahorro energético, evita Ideal para
iluminacion ambiental sobreexposicion. - Riesgo de calibracion inicial.
interna/externa. suficiente. subexposicion.

On Activa iluminacion | Inspecciones + Estabilidad luminica. - Mayor Sincroniza con
continua continuas en consumo, posible calor. adquisicion.
(interna/externa). | produccion.

Strobe Luz externa Objetos en + Reduce borrosidad. - No para | Pulso 1-100 ms,
sincronizada con | movimiento con obturadores rodantes. usa NERLITE.
exposicion. trigger.

Power Pulso de alta Alta velocidad o + Alta intensidad. - Limite 1 ms, Exclusivo para

Strobe potencia (max. 1 | superficies estrés en luces. NERLITE.
ms). reflectantes.

External Controla luz Trigger externo + Flexibilidad. - Bloquea una Especifica salida,

Strobe externa via salida | (ej. via salida. sincroniza con
especifica. PROFINET). trigger.

Strobe o External Strobe son ideales para triggers (bit 8), sincronizando la luz con la exposicion.




5. Software AutoVISION OmRON

PASO 2. EDITAR Simplemente seleccionar las herramientas y especificar las areas de inspeccion

La configuracion puede realizarse simplemente seleccionando las herramientas y especificando las
areas de inspeccion. Se puede comprobar los resultados de la medicion de prueba en esta pantalla y
ajustar el rango de inspeccion y el umbral consultando la pantalla

Herramienta

Herramienta de visualizacion de lotes

Organice el orden libremente con la funcién
de arrastrar y soltar

Operacion intuitiva mirando la imagen




5. Software AutoVISION OmRON

PASO 2. EDITAR Simplemente seleccionar las herramientas y especificar las areas de inspeccion

Configuracion del disparo (TRIGGER)

DE—— e None: Modo continuo (la camara adquiere imagenes constantemente, sin esperar
Lok 0250 T oo | trigger). No uses esto para PROFINET, ya que ignora el bit de trigger del PLC.
(None v | . . ) .
B e e Digital: Usa entradas digitales de la camara para triggers externos (fisicos).
i Digital . . . .
[0 nore= I —— e Virtual: Triggers virtuales (software-based, ideales para protocolos como
Trigger Polarity Low->High SI - )
Trigger Delay 0 S::ZTT‘rigger PROFINET). Selecciona "Virtual" y elige un nimero (1-10) si es necesario.
ighting Options .o | @] e Sensor:Usa el sensor interno de la camara.
Lighting Op |
Lighting Mode Strobe ~ ° e Serial Trigger: Triggers via comandos seriales (puedes definir comandos
personalizados, como \n para nueva linea).
F420/F430 1280x960




5. Software AutoVISION

Asignacion de las salidas

Se selecciona los valores y areas de memoria de
cada herramienta para asignar las salidas, lo
qgue reduce el tiempo de conexion de PLC.
Ademas de los resultados de OK/NG, se puede
obtener la salida de los valores medidos, los
resultados de lectura de «cddigos vy los
resultados del OCR, lo que resulta util para la
recopilacion de datos.

Ejemplo: Salida de
resultados de OCR

Y= o-
%-'IWV}:

OMmRON

PASO 2. EDITAR Simplemente seleccionar las herramientas y especificar las areas de inspeccion

Los datos cuya salida es

posible proporcionar se
muestran como selecciones.

Ejemplo: OCR

Resultado del juicio l6gico

Cadena de caracteres
de salida

NUmero de caracteres

detectados
|

Memoria para asignar




OMmRON

5. Software AutoVISION

PASO 3. EJECUTAR Un click para iniciar la inspeccion

Simplemente al presionar el botdon de ejecutar (run) se inicia la inspeccion. Los resultados de Ia
inspeccion se muestran en la pantalla en tiempo real.




OMmRON

5. Software AutoVISION

9 Locate tool (localizacion)

¥ ] La herramienta Localizar se utiliza para detectar la posicidn y la orientacién de las piezas. Los localizadores

también pueden utilizarse para compensar el movimiento y la rotacién de las piezas desplazando las

herramientas posteriores a su posicion segun el punto de ubicacidén encontrado.

e Para reducir el tiempo de inspeccidn, ajuste la [Rotacion Permitida] al minimo.

‘Locate Parameters . . . . . . .
_’ Locate Shape  ~ _ Ej.) Si la pieza no gira, ajuste de +/-180 (predeterminado) a 10 grados o menos. Suficiente
» Quick Find para una rotacion normal.
Quick Find V' e Para optimizar la ubicacién del modelo objetivo:
Fit Quality Precise Fit Quality . . . . . .
, I. Evite que el algoritmo seleccione los bordes incorrectos configurando [Calidad de
Accept Threshold 0.800 Precise V¥
Conformity Tolerance 2.000 Relaxed ajuste] en [Preciso].
| : | homnat_ g Il.  Para que el algoritmo encuentre piezas con posibles variaciones en la ubicacién de los
Allowed Rotation (+ Degrees) Precise o0
180 Manual | bordes, configure [Calidad de ajuste] en [Relajado o Manual]. También puede reducir el
Conformity Tolerance porcentaje del Umbral de aceptacion (threshold).




5. Software AutoVISION

Locate tool (localizacion)

4

X,y

OMRON

La herramienta Localizar se utiliza para detectar la posicion y la orientacion de las piezas. Los localizadores

también pueden utilizarse para compensar el movimiento y la rotacién de las piezas desplazando las

herramientas posteriores a su posicion segun el punto de ubicacidén encontrado.

LOCALIZAR BORDE (EDGE)

Scan Direction

Edge Selection

e

Dark To Light Edges

Trmmm

Sharp Edges (+/-2)

¥
ETTTE—

Sharpness

Straightness
Rough (+/- 2.75 pixels)

Edge Strength

Image PreProcessing

e

Image PreProcessing Option <none>

LOCALIZAR GRUPO DE PIXELES (BOB)

950 omtebiod_~]

Blob Selection
Polarity .

Dark on Light
Ignore Blobs that Touch ROl %7
Min Blob Size 40
Max Blob Size 1000000

Threshold

Auto Threshold

D ——
L 189 |

sy

Image PreProcessing

Image PreProcessing Option <none>




. . . . OMmRON
6. Ejemplos aplicaciones y solucion propuesta



. . . . OMmRON
6. Ejemplos aplicaciones y solucion propuesta

Optical Character Verification — Check the handwriting

Show and Go Tool - Validate printed text by training on a good sample

Detects common printing problems and provides pass/fail output

ALAAAAAAAA A

Good Break Drop T hin Thick Streak Blur Skew  Deforrmmed Light

Symbols are compared against trained golden symbol

'Defect Detection

Residue Example

Trained Inspected Residue

Symbol Symbol Defects Based on... Tolerance
v
= — || Total Residue Area Units
- — ) N Percentage v’
—
(N ’ || Largest Blob 10

[ Check Minimum Contrast

Symbols are rejected if the total residue exceeds the set tolerance

Optional tests for Largest single defect, character breaks, contrast, and blurriness



. . . . OMmRON
6. Ejemplos aplicaciones y solucion propuesta

Optical Character Verification — Check the handwriting

Pad Printing OCV PAALLAX 2
on ICs P8X32A-D40
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6. Ejemplos aplicaciones y solucion propuesta

Presence/Absence of Critical Parts and Features

» Count Pixels

= Within range of grayscale
intensity

= Edge pixels (brightness
invariant)
= Tolerance

= Compare count to min and
max values

= Qutput
= Pixel count
= Pass/Fail




. . . . OMmRON
6. Ejemplos aplicaciones y solucion propuesta

Presence/Absence using Color

Color ID

= Determine color from
library of colors

Color Check

= Compare color to one
specific color

TR |
¥ Redlt *| B Biucs = | B

- e .

" rj - |
G'?’ém v’eﬁ?ﬂi

Tolerance

= Compare pixel count to
min values

Output
= Color
= Count of pixels
= Pass/Fail




OMmRON

6. Ejemplos aplicaciones y solucion propuesta

Count — Using a Shape

COeCEEEE

SEHEHEEEE

S.S. S S,
CC S,
S.C.C S S
SHEHEHEEOE
HESEHEEEE
S CCCCCC

= Shape based

» Tolerance

» Locate features

nt to

min and max

allowed values
t

= Compare cou
= Qutput



OMmRON

6. Ejemplos aplicaciones y solucion propuesta

CEEEEEE
(DEEEEEE

OC S0
O C0COC,
OCOC [0C
SOEEOGE
C.C.CCCC0

80080000,

mB

Count — Using Blob
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6. Ejemplos aplicaciones y solucion propuesta

Measurement
Q . Inspected: Passed: Failed:
= Locate_ features o/ e e .
u Process 70 Cydle 98
L : ne > Draw 0 Cycle Worst 104
= Points Idle 20 PPM 512
. PPMWofst 576
= Circles T
Overruns None
= Patterns — X
= Measure ‘Z,,“,.e“???‘ ) 4
= Line to Line O G o Shaped V
= Point to Point i!' —
. . Count S 5
= Point to Line | 3&' 4
= Calibration ," Count Shapeb o/
o Con?/dert pixels to real
world units Circlet y
| ]t mm
» Tolerance s Radius = 250.419
Pt to Pt1 >
= Compare to min and o | 361757 W/
max values
Pt to Pt2 /,
= Output — OK/NG - v
sy | S50 7




6. Ejemplos aplicaciones y solucién propuesta

Defect Detection — Using OCV

LOGO

= OCV no es solo para caracteres

= OCV se puede usar para formas, simbolos vy
logotipos

» OCV calcula la diferencia entre la forma
entrenada y la inspeccionada

= OCV combinado con comprobaciones de color
es muy potente



7. Servidor web WebMonitor OMRON



7. Servidor web WebMonitor
Web Monitor: Visualization, Simplified (formally CloudLink) @

MICROSCAN /111 |3/

Cap height
135.15
Yext

MICROSCAN

Web Monitor is the easiest, most customizable interface for visualizing and controlling AutoVISION
inspection results and images from any web-enabled platform or device.

OMmRON

Easiest way to visualize and control active
inspection jobs
Web Monitor Dashboard: Web page for images

and Microscan Link values

Customizable widgets to create any user

interface by a simple mouse click

Web Monitor Apps: HTML-based, lightweight,

custom user interfaces

Monitor
running smart
camera using
browser
connection

Web Monitor API: Web-based applicatio

programming interface




7. Servidor web WebMonitor

Web Monitor: Building a Page

The Canvas
R OMRON il Tl

Add The Widgets

OomRrON

int3
507 Read Value

int3
» Write value

E’ Chart

- Log of values

Single image

m Image filmstrip

Hesder

Create Custom View

e @ ]
Counte
Total 3302
Pass 0
Fail 3302

DNz E 0]

o

' Linked Status | nspPassed
* Trueino link

I or

et o8 B~

i' Faled Text Color

" Fated Backgrouns Color [l *|

|-

 Colors can change with linked status

o \
| (=D




7. Servidor web WebMonitor

Job Control

Standard
Results

Custom
Outputs

(Using MSLink)

Filmstrip
History

ﬁﬁﬁﬁﬁ ecure | 192.168.188.2/app/hmi/index.htm|

Inspection Passed

False
Counters

Total

Pass

I Fail

long1
3

Decode

123456
| Height
392.06

UTOVISION

ICK START sAMPLE

12345

4

Hole Tolerance

el

Match String

123456

el

Height Tolerance

390

~»

OMmRON

User Inputs

e Tolerances

e Match Strings
* Exposure Time
* Etc.

(Using MSLink)



Guardar el JOB en el PC
A) Fichero AVP

3 <no device selected> : PC= <Current Job Has Not B

90086

File Help

sonnect

ottt Save job to disk m
—= Emulator ' :
Edit mode v

B) Fichero AVZ

3 <no device selected> : PC = <Current Job Has Not Been Save
New Ctrl+N
Ctrl+O

Open...

| &

Open Recent

Save Ctrl+S
Save As... Ctrl+Shift+S
Archive Job... | I

@

| Archive the job and support files

Calibration

Options...
Language 4
Exit

ARy A e

8. Guardar configuracion con AutoVISION

¥ Save Job To Disk X |
™ <« OMRON > Vscape » Jobs v O Buscar en Jobs L
Organizar v Nueva carpeta ==« o
Este equipo oy Nombre Fecha de modificacion T
J Descargas | Calib 08/07/2025 11:50 G
Documentos Colors 08/07/2025 11:47 G
/07/. :5 i
B Escritorio Contours 08/07/2025 11:50 C
Fonts 08/07/2025 11:50 Ci
[&] Imagenes -
Perlmod 08/07/2025 1211 Ciwv
J’ Musica v & >
Nombre: “ vl
Tipo: iAVP Job Files (*.avp) v [
A Ocultar carpetas I Guardar I ’ Cancelar ‘
=¥ Archive Job X
b « OMRON > Vscape > Jobs v O Buscar en Jobs P
Organizar v Nueva carpeta SR 4 g
~
[&] Imagenes o Nombre Fecha de medificacion i
D Misica Calib 08/07/2025 11:50 C
B Objetos 3D Colors 08/07/2025 11:47 C
B videos Contours 08/07/2025 11:50 G
. Windows (C:) Fonts 08/07/2025 11:50 C
— DATA (D) Perimod 08/07/2025 12:11 Ciwv
_ o >
Nombre: | | Vl
Tipo: | AVZ Archive Job Files (*.av2) v]

A Ocultar carpetas

Guardar | i Cancelar ‘

OMRON

Tan sélo guarda una parte de la
configuracion

Guarda toda la configuracién
Portable a otro PC diferente



OMRON
9. Camara utilizada




, - OMRON
9. Camara utilizada

F430-F[XXX][Y][ZZZ]-[L][C][P]

E q u i pOS d i S po n i b I eS Key Classification Code Meaning

XXX Focus Distance (mm) 000 Autofocus — Variable Distance |
050 Fixed Focus at 50 mm
e Camara F430 (F430-FO00M12M-SWA) oot Fhed Foo at 4
= 081 Fixed Focus at 81 mm
102 Fixed Focus at 102 mm
~ 133 Fixed Focus at 133 mm
[ Cable Senales I/O (V430_WE_3M) 190 Fixed Focus at 190 mm
300 Fixed Focus at 300 mm
400 Fixed Focus at 400 mm
e Cable Ethernet (V430-W8-3 M ) Y Lens W Wide Field of View — 5.2 mm Focal Length Lens
M Medium Field of View — 7.7 mm Focal Length Lens |
N Narrow Field of View — 16 mm Focal Length Lens
L Narrow 16 mm Lens — Autofocus to 1160 mm
2zz Sensor 03Mm 752 x 480 (0.3 MP) Pixel, Mono Sensor, Global Shutter
12M 1280 x 960 (1.2 MP) Pixel, Mono Sensor, Global Shutter |
50C 2592 x 1944 (5 MP) Pixel, Color Sensor, Rolling Shutter
L Light Type N No Outer Light
S Standard Outer Light
R Ring Light
Cc Light Color N No Outer Light
R Red
W White |
P Software License S AutoVISION Sensor (Vision Toolset Only)
A AutoVISION (Vision and Code Reading / Verification Toolsets) |
\% Visionscape (Full AutoVISION and Visionscape Toolsets)



https://industrial.omron.es/es/products/F430-F000M12M-SWA

9. Camara utilizada

Camera family
Number of pixels
Camera type
Autofocus

Focus distance
Focal length

Field of view (width)
Frame rate

Shutter type
lllumination
Software option(s)
Image sensor type
Image width

Image height

Communication port(s)

Degree of protection (IP)
Product Weight (unpacked)

Application

OMmRON

F430
1.2 MP
Monochrome —

i }

Maximum Depth Reading Distance
°0-300 mm of Field (Inside) —
7.7 mm

36-191 mm
40 fps
P i1

Global Reading

AutoVISION Maximum Depth L
CMOS of Field (Outside) -

1280 pixels L— Field of View->\
960 pixels

EtherNet/IP, Ethernet TCP/IP, PROFINET Slave, Serial RS-232C

IP65/IP67
68 g

Code reading, Code verification, Counting, Measurement inspection, OCR / OCV,
Presence / Absence



Basic configuration

9. Camara utilizada

Connection using Parallel I/O Interface

External devices

& D))  Trigger sensor
-

[ | O SN G S O L]
i J Special-purpose 1
| Ethernet cable EH
F V430-WE-3M i
: ~ Computer :
Fy \ AutoVISION i
VR e e e e e e o e e e e e e e e e e e d

Special-purpose
I/O cable
V430-W8-3M

I/O control PLC

OMmRON

Connecting over Ethernet (PROFINET)

Basic configuration

External devices

& Z) Trigger sensor

Special-purpose
: : I/O cable
: Switching hub Special-purpose V430-W8-3M
: for EtherNet/IP Eiemetca
P : V430-WE-3M
i (industrial
i Ethernet)
: . General-purpose
el R al Ethernet cable
1 *1 General-purpose 1 XS6W-5PUR8SS100CM-G
. Ethernet cable I
P XS6W-5PUR8SS100CM-G j
1 Computer i
: AutoVISION :
| T T T T T T o

F' M 1/0O control PLC




9. Camara utilizada

e |

OMmRON

Cédigos soportados

‘Symbology Types

' Data Matrix ECC200 (%

Data Matrix NON-ECC200

' QR Code 2005

Aztec Code
Code 39
Code 128
BC412

12-5

Codabar

UPC/EAN

Code 93

Pharma Code

GS1 DataBar
Postal Symbologies
PDF417/MicroPDF
Composite
DotCode

Generacion de codigos online
https://barcode.tec-it.com/es/DataMatrix?data=This%20is%20a%20Data%20Matrix%20by%20TEC-IT



https://barcode.tec-it.com/es/DataMatrix?data=This%20is%20a%20Data%20Matrix%20by%20TEC-IT

, - OMRON
9. Camara utilizada

Comunicacion PROFINET

PROFINET
Product |, FW GSD File Version | Device ID
Version

5.0.0 |GSDML-V2.32-Microscan-MicroHawkMV40-20160824.xml V2.32 0x7000
. | GSDML-V2.32-Microscan-MicroHawkMV40-20190311.xml V2.32 0x7000
0 GSDML-V2.33-Microscan-MicroHawkMV40-20190311.xml V2.33 0x7000
- . | GSDML-V2.32-Microscan-MicroHawkMV40-20190311.xml V2.32 0x7000
L GSDML-V2.33-Microscan-MicroHawkMV40-20190311.xmi V2.33 0x7000
5.2.2 |GSDML-V2.35-OmronMicroscan Systemsinc-MicroHAWK-MV-20210302.xmi V2.35 0x7000
F430-F | 5.2.2 |GSDML-V2.35-OmronMicroscan Systemsinc-MicroHAWK-MV-20210302.xml V2.35 0x7000
F330-F | 5.2.2 |GSDML-V2.35-OmronMicroscan Systemsinc-MicroHAWK-MV-20210302.xml V2.35 0x7000
F440-F | 5.3.0 |GSDML-V2.42-OmronMicroscan Systemsinc-F440-F-20221027.xml V242 0x7005
MV4000 5.2.0 |GSDML-V2.33-Omron_Microscan_Systems_Inc-HAWKMV4000-20180530.xml V2.33 0x7004
5.2.2 |GSDML-V2.33-Omron_Microscan_Systems_Inc-HAWKMV4000-20180530.xml V2.33 0x7004

e Los numeros de ranura impares se introducen en el PLC, los numeros de ranura pares se emiten desde el
PLC. El tamano maximo de datos en cualquier direccién es de 518 bytes. El tamano de los datos se puede
reducir eliminando las ranuras que no se utilizan.

e Tiempo de actualizacién del ciclo para MicroHAWK F430-F: 16 ms.



9. Camara utilizada

Comunicacion PROFINET

PLC Input PLC Output
Slot  |Byte 0ffset| Data Slot  |Byte Offset|Data Pl'c ||'|put
1 o [stAtls 2 0 |contrRoL slot  |Byte Offset|Data
3 0 Echo In 4 0 Echo Out 0
5 0 CMD CODE RSLT! 6 0 CMD CODE
7 0 |cMDRET 8 0 |[cMDARG 4
9 0 8
1 0 10 [ o [wo19.124 12
0 0
13 2 12 2 e
a 4 20
6 6 bool 149.. 164
o o 24
2 2 28
4 e 32
6 6 36
8 8
= 10 |int6 2 10 40
12 int7 12
14 |[int8 14 19 4
16 |ints 16 43
18 |int10 18 |int110 52
0 long 1 0 long 101 56
4 long 2 4 long 102
8 long 3 8 long 103 60
12 long 4 12 long 104 64
16 long 5 16 long 105
20 long 6 20 long 106 68
24 |long7 24 |long 107 72
17 28 long 8 16 28 long 108 76
32 long 9 32 long 109
36 long 10 36 long 110 80
long 11 40  [long111 84
a4 long 12 a4 long 112 88
long 13 438 long 113
52 long 14 52 long 114 92
56 long 15 56 long 115
60 long 16 60 long 116

PLC Output

OMRON

Slot

|Byte Offset|Data

18

PLC Input
Slot  [Byte Offset|Data
0 94
1 <str1len>
pil 2 string 1
95
0 30
1 <str2len>
2 string 2
31
32 30
33 <str3 len>
34 string3
63
64 30
65 <str4len>
23 66 string4
95
96 30
97 <str5len>
98 string 5
127
160 30
161 <str6 len>
162 string 6
191

PLC Output
Slot  [Byte Offset|Data
0 94
1 <str 101 len>
20 2 string 101
95
0 30
1 <str102 len>
2 string 102
31
32 30
33 <str 103 len>
34 string 103
63
64 30
65 <str 104 len>
2 66 string 104
95
96 30
97 <str 105 len>
98 string 105
127
160 30
161 | <str106len>
162 string 106
191




9. Camara utilizada
Comunicacion PROFINET

PLC_1
CPU 1215C

IPN/IE_1: 192.168.188.1 |

PLC_1.PRO

F430-F
F430-F

PLC_1

PN/IE_1: 192.168.188.2

FINET |O-Syste._..

PLC Input
Slot Byte Offset|Data
1 0 STATUS
3 0 Echo In
5 0 CMD CODE RSLT
7 0 CMD RET
9 0 STATE
11 0 VIO 145.. 160

PLC Output
Slot Byte Offset|Data
2 0 CONTROL
4 0 Echo Out
6 0 CMD CODE
8 0 CMD ARG
10 0 VIO 129.. 144

J Device overview

OMmRON

Y¢ - Module

¥ F430-F
» Interface
Status_1
Control_1
Echo In_1
Echo Out_1
Cmd Code Rslt_1
Cmd Code_1
Cmd Ret_1
Crmd Arg_1
State_1

v F430F
» Interface
Status_1
Control_1
Echo In_1
Echo Out_1
Cmd Code Rslt_1
Cmd Code_1
Cmd Ret_1
Cmd Arg_1
State_1

00 0 0O 0 0O 0 0 O O 0O O 9f;

&
0
=

0O 00 00 0O 0O 0O 0 O o o0 0 o

xoooxlmmc-ww—-oo‘!

Slot

0 X1

O 00 ~N O B W N -

—
- 0

-
ra

>
—

b | v
- Q

| address

(8]
w

68...69

70..73

74..77

78

100...101

..103

...107

108..111

Q address Type
F430-F
F430-F
Status
Control
Echo In
Echo Out
Cmd Code Rslt
Cmd Code
Cmd Ret
Cmd Arg
State

68...69
70..73

74..77

- ————

I
F430-F
F430-F
Status

100..101 Control

Echo In

Echo Out

Cmd Code Rslt

Cmd Code

Cmd Ret

Cmd Arg

State

..103

...107

108..111



9. Camara utilizada
Comunicacion PROFINET

_] Device overview

fal
=

i
[ 5]

-

RERRERRBRRE=S

| vam | A

O 000000000000

- = 0 00 NOW;M s WN

- O

State son dos bytes, pero tan
soOlo “reserva” 1, por lo que que
hay que dejar el siguiente libre

| address

100...101

102...

104..

108..

112

Q address | Type

F430-
F430-
Status
Contrc
Echol
Echo (
Cmd ¢
Cmd ¢
Cmd R
Cmd #
State

| Module

OMmRON

Rack | address | Q address Type

¥ F430-F 0 F430-F
» Interface 0 F430-F
Status_1 0 100...101 Status
Control_1 0 2 100..101 Control
Echo In_1 0 3 102..103 EchoIn
Echo Out_1 0 4 102..103 Echo Out
Cmd Code Rslt_1 0 5 104..107 Cmd Code Rslt
Cmd Code_1 0 6 104..107 Cmd Code
Cmd Ret_1 0 7 108...111 Cmd Ret
Cmd Arg_1 0 8 108..111 Cmd Arg
State_1 0 9 112 State
VIO Out_1 0 10 112..113 VIO Out
VIO In_1 0 11 114..115 VIO In
Boolean Out_1 0 12 114..121 Boolean Out
Boolean In_1 0 13 116..123 Boolean In
Int Qut_1 0 14 122..141 IntOut
Intin_1 0 15 124..143 Intin
Long Out_1 0 16 142..205 Long Out
Long In_1 0 17 144,207 Long In
Float Out_1 0 18 206..301 FloatOut
FloatIn_1 0 19 208...303 Float In
Long String Out_1 0 20 302..397 Long String Out
Long String In_1 0 21 304..399 Leng String In
Short String Out_1 0 22 398..589 Short String Out
Short String In_1 0 23 400...591 Short String In




9. Camara utilizada
Comunicacion PROFINET

SLOT 1 — STATUS

OMmRON

15 14 13 12 11 10 9 8 7

6

5 - 3 2 1 0

EXE
<MD
ACK

DATA | INSP  INSP = TRIGGER
VALID ' STAT BUSY ACK

RESET
TRIGGER | ACQ EXP
ROR
ng:l’ ERRO READY | BUSY BUSY ONLINE

L Inspection 1 > } All Inspections
Estado: Registro de estado de la camara (16 bits)

Bit Nombre Descripciéon

0 ONLINE Camara en ejecucion (inspecciones corriendo).

1 EXP_BUSY Exposicion en curso (imagen capturandose).

2 ACQ_BUSY Adquisicion ocupada (procesando imagen). La camara no se puede disparar mientras esta ocupada

3 TRIGGER_READY Listo para trigger (equivalente a ONLINE=1 y ACQ BUSY==0, no ocupado).

4 ERROR Error ocurrido (reset activando el bit 4 del Control).

5 RESET_COUNT_ACK |[Ack de reset de conteos.

6 - Reservado.

7 EXE_CMD_ACK Ack de comando ejecutado.

8 TRIGGER_ACK Ack de trigger recibido.

9 INSP_BUSY Inspeccion en proceso.

10 INSP_STAT Resultado de inspeccion 1 (1=pass, 0=fail). Sélo es valido si DATA_ VALID==

1" DATA_VALID Inspeccion completa. Datos de salida validos y listos (resetear con bit 11 del Control de RESET_DATA_VALID).

1215 |- Reservado para inspecciones multiples.
PLC Input PLC Output
Slot Byte Offset|Data Slot Byte Offset|Data

1 0 STATUS 2 0 CONTROL
3 0 Echo In 4 0 Echo Out
5 0 CMD CODE RSLT 6 0 CMD CODE
7 0 CMD RET 8 0 CMD ARG
9 0 STATE
11 0 VIO 145.. 160 10 0 VIO 129.. 144




9. Camara utilizada
Comunicacion PROFINET
SLOT 2 - CONTROL

Registro de control de camara (16 bits)

Cada bit de este registro controla una funcién de la
camara. Las transiciones de un estado bajo de 0 a
un estado alto de 1 inician la operacion asociada. El
PLC debe devolver el estado del bit de control a 0
tras confirmar que la camara ha procesado el
control. Los bits no utilizados deben permanecer a 0.
Al configurar el bit de Restablecimiento de Datos
Validos (bit 11), también se restablecera el bit de

Error (bit 4) en el Registro de Estado de la Camara.

PLC Input PLC Output
Slot Byte Offset|Data Slot Byte Offset|Data
1 0 STATUS 2 0 CONTROL
3 0 Echo In 4 0 Echo Out
5 0 CMD CODE RSLT 6 0 CMD CODE
7 0 CMD RET 8 0 CMD ARG
9 0 STATE
11 0 VIO 145.. 160 10 0 ‘VIO 129..144

OMmRON

15 13 12 11 10 8 7 6 5 4 3 2 1 0
;isf: miceer| € RESET | RESET | GO | GO
G CMD COUNT| ERR OFFLINE ONLINE
Inspection 1 : } All Inspections

Bit Nombre Descripcion

0 GO_ONLINE Poner camara online (inicia inspecciones).

1 GO_OFFLINE Poner offline.

4 RESET_ERROR |[Resetear error en Status.

5 RESET_COUNT Resetear conteos de inspeccion.

7 EXE_CMD Ejecutar comando en CmdCode.

8 TRIGGER Disparar inspeccion 1 (debe configurarse para trigger).

11 RESET_DATA_VALID |Resetear DATA_VALID de STATUS

Otros - Reservados (mantén en 0).




9. Camara utilizada

Comunicacion PROFINET

SLOT 9 —» STATE

Refleja la siguiente condicion operativa

de la camara (16 bits)

OMmRON

El valor de Estado determina qué sefales de Control y Estado estan disponibles:

SIGNAL

STATE

0

1

2

3

OFFLINE

ONLINE

JOB CHANGE

BOOTING

EMPTY

Valor
State

Significado

Tipica accién requerida por el cliente (PLC) o el operador del
sistema

OFFLINE

Realizar cambio de trabajo o poner la camara en linea (online)

ONLINE

Operacion normal: supervisar las sefiales de TriggerReady (disparador
listo) y datos validos (DataValid). Activar la camara.

JOB
CHANGE

Si la camara estéa bajo control de PC: espere hasta que el estado cambie
a fuera de linea o en linea.

Si el PLC controla el cambio de trabajo: use ExeCmd, CmdCode,
ExeCmdAck y CmdCodeRsilt para completar la operacion

CONTROL

GO ONLINE

Y

GO OFFLINE

RESET ERROR

RESET COUNT

EXE CMD

TRIGGER

RESET DATA VALID

BOOTING

Espere a que la camara cambie al modo en linea o fuera de linea. Es
raro que el PLC vea este estado

EMPTY

cargar un nuevo trabajo (job) desde AutoVISION

PLC Input

PLC Output

Slot

Byte Offset|Data

Slot Byte Offset|Data

0 STATUS 2 0

CONTROL

EchoIn

Echo Out

CMD CODE RSLT

CMD RET

o |H

0
0 CMD CODE
0 CMD ARG

WIiIN|OU W |-

STATE

0|0 |0 |0

VIO 145.. 160 10

o

VIO 129.. 144

STATUS

ONLINE

<|<|=<|=<|=

ERROR

RESET COUNT ACK

EXE CMD ACK

EXP BUSY

ACQ BUSY

TRIGGER READY

TRIGGER ACK

INSO BUSY

INSP STAT

DATA VALID

<|=<|=<|=<|=<|=<|=<|=<]|=




9. Camara utilizada
Comunicacion PROFINET

Scan MY 10 use CUT Contp mv: ‘ I I

wd b

TriggerReady, IAcqDusy |

(camera)

i I

IN Status TriggerReady’
'AcqBusy (long exposure)

{
pid L

Soan_MV_IO_intemal GUT Comeal Trigger  |——-. ——

e

IN Status TriggerAck ; r r

InspBusy
(camera)

o—"D—J

IN 5%8%s InspStatus

IN Ssa%ws DataValid

— iy

o
y _

OUT .Contral ReseiDataVald

Evert koy: AB. CDE F G H |

A On risng edge of system Tigger, the user app acsvates Scan_MV_10_user OUT Control. Trigger %o tngger the demo code

B Demo code detects nsing edge of Scan_ MV _10_user OUT Contral Trgger, and if the carnera is ready, sends a tngger 1o the camera
C. Camera acqussition begrs (may be delayed by one rpi).

D. if the carmera's exposure time is sharter than the rpi, no change wil be seen in TrigoerReady and AcqBusy ple N tags

E Camera firmware acks he ingger. The demo code may not see e ack until two rpl after the tngger was sent (avent B)

F. Demo code detects TriggerAck and dears the Trigoer.

G. Demo code detect falling edge of Triggeniak and desrs the user Trigger.

H. Carnera imemad signal DavaVald will go high when InspBusy goes low

L Pic logic mus! delay one rpi tlime bedore re-asserting ResefDataVaid



