engiAl Ethernet System

Inicio rapido

Como conectar la camara, crear un modelo de IA y iniciar la inspeccion en cinco

pasos
Paso 1 Paso 2 Paso 3 Paso 4 Paso 5
Camara Modelo y clases Zonas y capturas Formacion Inspeccién

Todas las capturas de pantalla del manual se han realizado con un programa funcional en una cadmara SICK picoCam real. El
programa también funciona con camaras HIKROBOT (GigE), USB y RTSP.
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Como utilizar el manual. Los apartados 1-5 son una guia desde un programa vacio hasta una inspeccién
funcional; deben seguirse en orden, y cada uno requiere unos minutos. El apartado 6 muestra como ampliar el
modelo con una nueva clase. Los apartados 7-8 explican qué hacer después de iniciar el programa: rechazador,
disparadores, modelos generales y una lista de verificacién breve.
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Interfaz del programa en un minuto

La ventana principal esta dividida en dos secciones. A la izquierda, se muestra la transmisién de video en tiempo real de las camaras,
con una barra de estado ubicada encima. A la derecha, se encuentra un panel con pestafias que contiene todos los controles. El

borde que separa las dos

secciones se puede arrastrar con el raton; el programa guarda el tamafio y la posicion de todas las ventanas.
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ntana principal: cdmara de video a la izquierda, pestafia "Modelo de IA" a la derecha.

Botones sobre el video

OCULTAR VIDEO
SALIDAS

CAMARAS
SENSORES
MODELOS GENERALES

Disposicion (columnas)

Elimina la imagen de la pantalla. El andlisis continta, pero solo se optimiza el proceso de dibujo.

Ventana de informacion: contactos de las salidas discretas de las cdmaras, comprobaciéon con un multimetro, conexion.

Cargas.

Afadir y eliminar camaras, asi como visualizar sus pardmetros.
Conectar el sensor externo a la entrada digital de la cdmara.
Conjuntos de modelos asignados simultdneamente a varias camaras.

;Cuantas camaras mostrar en fila? El boton verde a la derecha de "Automatico" activa
Camaras que abarcan toda la pantalla.

Pestanas a la derecha

Camera
OUTPUT
Al Model

Inspect

Settings

Parametros de la cdmara seleccionada: velocidad de obturacién, ganancia, color, resolucién, y configuraciéon automatica para IA.
Rechazador: Las reglas de rechazo se basan en: envio de paquetes TCP al robot/PLC y salidas digitales de la camara.

Creacion del modelo: carpeta, clases, conjunto de imagenes, entrenamiento.

Pestafia de trabajo: ;qué modelo realiza la inspeccion, qué éreas se inspeccionan y qué sefal se utiliza para registrarla?
Fotograma.

Idioma de la interfaz, compra de licencia, guardado/carga de configuraciones, grabacién de video.
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Console Registro de eventos. Si algo no funciona correctamente, consulte aqui primero.

Barra de estado

A la derecha de los botones se muestra el estado de la camara activa: LIVE (SICK): 1920x1080 | 23,0 fps
- resolucion y frecuencia de fotogramas; AI: GPU (CUDA) —en qué esta enfocando el modelo; Net — carga en
la red. La barra Exp Load indica qué porcentaje del intervalo de fotogramas ocupa el tiempo de exposicién: si
esta al maximo a la derecha, la camara no podra mantener la frecuencia de fotogramas indicada.

Idioma de la interfaz

El idioma se selecciona en la pestafia Configuracién, en la primera linea (en la lista desplegable que se
encuentra junto al icono del globo). Estan disponibles 14 idiomas; las etiquetas de la ventana principal cambian
inmediatamente, mientras que las etiquetas de las demas ventanas se actualizan al abrirse por primera vez.

(@ engil Ethernet System — MPOEHEI PEXIAM - actanacs 19:35 - o x

No active camera HeT axTveHoWn MBnT/C

# HIDE VIDEQ 5 COMMON MODELS

Exp Load: sl zones

s [ ] [ ] e raae][eaee ] ][]

VE TO FILE
D FROM FILE
T TO INITIAL

Indonesia 5
3300 igng viet camepu:

» START RECORDING VIDEQ

Pestafia "Configuracién": menu desplegable de idiomas.
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Paso 1. Conexion y configuracion de la camara

1.1. Anadir la camara

1 Haga clic en "CAMARAS" sobre el video. Se abriré la ventana "Configuracion de las camaras conectadas".

2 Haga clic en + Ahadir cAmaras. El programa consultara la red y el USB y mostrara todo lo que encuentre: SICK.
picoCam, cdmaras HIKROBOT compatibles con GigE, USB y RTSP.

3 Marque las cdmaras deseadas con una casilla y haga clic en "Afadir". Mientras se conectan las cdmaras, se muestra...
Ventana de carga: el programa no se ha bloqueado.

4 |acémara aparecerd en la lista con su estado, que sera LIVE o OFFLINE, y su video se mostraré en la parte izquierda.

de la ventana principal.

== HACTPOWMKM NOAKMAHOYEHHBIX KAMEP ameris nap ooKHO Ha KA it «CoxparITs NapaeTpets

Kamepei (oTmeTETE ranouKkamm AN YAANEHNA HECKONBKHX): Kamepbl He goBaBaeHbl

Mpynna MNapametp

o Buibepure kaueps:

~ SN: 0018200002 DevicelD: 1001

+ [loBasyTs Kamepe! [ MepenoaxniosuTs [

+ RTSP-KaMepa o ceeinke,

[E] OBHoBMTL
Yen napamMeTpbl NOKasaTh:

[Oobasurs (1)

— B Cronmpenes s s

Ventana de CAMARAS — «+ Afadir cdmaras»: los dispositivos detectados se marcan con una casilla de verificacion.

Es importante. La camara SICK picoCam debe ser visible en el IDS Camera Manager (que se incluye con el
controlador uEye) con el estado "configurada correctamente”. Si no aparece, verifique la alimentacion, el
cable de red y la direccién IP; el programa engiAl tampoco la detectara.
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IDS Camera Manager: Camara SICK detectada, estado normal.

Casillas marcadas en la lista de camaras

IA activada para la camara seleccionada — grabe para que la cAmara muestre video, pero no
se analizo.

Mostrar videos/zonas — solo afecta a la visualizacién, el analisis siempre funciona.

Camara apagada — apaga completamente la camara, haciéndola desaparecer de la pantalla.

Si la camara no se ha levantado, pulse Reiniciar. La cAmara HIKROBOT, que utiliza el protocolo GigE,
mantiene una conexion exclusiva: después de que el programa se cierre de forma inesperada, seguird ocupada
durante un tiempo, asi que espere y reinicie la conexion. En la seccién Red, podra ver si hay tréafico.

1.2. Configurar la imagen (pestaia "Camara")

Esta funcidn interactla con la cdmara, que cuenta con una placa destacada por un marco azul. Para cambiar a
otra camara, simplemente haga clic en la placa correspondiente a la izquierda.

1

En la parte inferior, especifique la ancho y la altura del cuadro (o seleccione una opcidn predefinida de la lista) y haga clic.
APLICAR EL NIVEL DE DETALLE. Cuanto mayor sea el nivel de detalle, mas detalles podra visualizar el modelo.
Haga clic en "Ajuste automatico para IA (por fotograma)". Un solo botdn ajusta la velocidad de obturacion, el rango dindmico y el balance de blancos.
con blanco y gris, de manera que el producto sea visible sin reflejos excesivos. Si es necesario, por separado.
— Balance de blancos automatico.

Si es necesario, ajuste manualmente los controles deslizantes de "Exp" (tiempo de exposicion) y "Gain" (ganancia). Para objetos en movimiento...

El tiempo de exposicion es el parametro principal: cuanto menor sea, menor sera la cantidad de lubricante necesaria.

Haga clic en Guardar parametros: los valores se guardaran en la cdmara y se restauraran al apagarla.
alimentacion.

& Aevo-nacrpoiika gna MH (no kappy)

19201080 v
MPUMEHWTE PA3PELLEHIE

Opciodn para ajustar el encuadre y botdn "Aplicar ajuste”.

& AsTto-Bananc Genoro (no kagpy)

Configuracién automatica para IA y equilibrio automatico del blanco — cada uno.

al boton.
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Pestafia "Camara": configuracién completa: umbral de IA, color, velocidad de obturacidn, nitidez, resolucion.

¢Qué significan los parametros?

parimetro______quéhacer Eeo

Analisis por segundo (IA)
Al Threshold

Configuracién de Bayer:
WB (blanco), Saturacioén,
Gamma, Contraste

Exp
Gain / Gain boost
Black Level

FPS

Ancho / Altura

Limite superior del ritmo de inspeccién
Umbral de confianza del modelo

color de la imagen (para imagenes en
color de SICK)

tiempo de exposicién, ms

amplificacion de la sefial de la matriz
Nivel de negro

frecuencia de fotogramas en modo libre

Tamano del fotograma

menos — menor carga para la tarjeta grafica

Si el resultado es inferior al umbral, no se considera valido.
colores correctos para las pastillas, el embalaje y la

identificacion

En resumen: menor tiempo de exposicion para piezas en
movimiento.

aumenta el brillo, pero afiade ruido
Limite inferior de brillo
no se utiliza en modo de disparo

Cuadro mas pequefio = mayor frecuencia y menor
trafico

Es importante. Tome fotografias para el entrenamiento en las mismas condiciones en las que funcionara la
linea: la misma iluminacion, la misma velocidad, la misma posicion de la cdmara. Un modelo entrenado en
condiciones diferentes no funcionara correctamente en la linea.
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Paso 2. Nuevo modelo de IA y sus clases

El modelo aprende a distinguir entre "correcto" y "incorrecto” a partir de pequefias imagenes: fragmentos de
fotogramas. Estos fragmentos se definen mediante zonas, y su nUmero aumenta gracias a los datos sintéticos
(rotaciones y cambios de iluminacion). La clase es simplemente una carpeta dentro de trainy val: el nimero de
carpetas determina cuantas respuestas puede generar el modelo. Normalmente hay dos clases: normal (valida) y

anomaly (invalida). Los nombres se escriben en mindsculas.
2.1. Crear el modelo
Haga clic en la pestaiia "Modelo de IA" y luego en "Crear un nuevo modelo de IA".

Indique la carpeta y el nombre del modelo (por ejemplo, model_new). El programa creara dentro de esa carpeta las carpetas trainy val.

—

2
3 Lalista de clases ya incluye normal y anomaly; es posible afiadir o eliminar clases directamente desde aqui.
4

Haga clic en Crear modelo. Si el modelo ya existe, haga clic en Seleccionar carpeta de modelo en su lugar.

LIVE (SICK): 1920x 1080 | 23,0 fps [SICK 0018200002] §
(oo | [vwon ] [ ] _ _ s ][ ][]
& CKPbITb HI'UI[O EhIXO‘ZlbI ' TPUITEPbI ﬂOEU—lME MOAENN

Exp Load: MNokasbiBaTe ROl s0HBLI 3 Cospats nosyio MM # Buabpars nanky mogenn
oo [7] I I ] ) [

MODEL 1%

.

Hosan UV mogens

SICK 0018200002 oanTens:

¥ Knacce nncnewum:
N (nano - Ger
normal JoGasme.
[ ]

anomaly
YaanuT, eLiGpanHbE

. ~ . A\ B Knacc (openn obyuenms)

r lockmoTp 1 ouncTKa
S~

o

Didlogo "Nueva modelo de IA": carpeta, nombre, lista de clases.

2.2. Abrir el editor de zonas para la clase
1 Haga clic en ROl — Aiadir a la clase (modelo de entrenamiento).

2 Enla lista, seleccione la categoria (comience con anomaly) o introduzca un nuevo nombre en la parte inferior.

3 Haga clic en OK + Abrir area de interés — se abrira el editor de 4reas de interés en el video en directo.

x

OK + oTkphiTe ROI

@ ROl — pobaBuTb B Knacc (Moaens obyuenna)

=

Dialogo de seleccion de clase:
lista, campo para el

Boton en la pestafia "Modelo de IA". nombre, "Aceptar + abrir ROI". Confirmacion de la seleccion de la clase.
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Paso 3. Zonas, imagenes y datos sintéticos

En el editor, se definen los rectdngulos que serviran como imagenes de entrenamiento. En el lado derecho, se
encuentra una barra de datos sintéticos, una cuadricula de zonas, un contador de imagenes y botones para
tomar fotografias. La ventana se puede reducir y arrastrar; su tamafo se guarda.

3.1. Asignar zonas al producto

1 En el grupo "Cuadricula de zonas", especifique el niUmero de filas y columnas, asi como el tamarfio de la celda. Por defecto, el tamafio de la celda es 150x150.
pixeles: después, especifique este tamafio como "Tamafio de la imagen" durante el entrenamiento.

2  Haga clic en "Crear rejilla". Aparecera una rejilla de zonas amarillas; arrastrela con el raton hasta la posicion deseada del producto.

3 Para productos defectuosos, indique las zonas de fallo (tabletas rotas, con astillas, etc.) segun la clasificacién.
normal — en perfecto estado.

4 Color define el color del borde, Eliminar elimina la zona, Eliminar TODAS las zonas — elimina la delimitacién antes de

cambio a otra clase.

Knacc: anomaly

i Cetka soH

Crpok: Cron:

Llp: Bbic:

Cozparb ceTky

Red de celdas: filas, columnas, tamafo de celda de 150x150.

¥ Buigenenme ROI (Enter — O, Esc — Ormeria)

Knace: anomaly
Tra

El editor de zonas: se han establecido dos zonas en las pastillas blancas rotas (clase de anomalia).

3.2. Configurar los datos sintéticos

datos sintéticos: imagenes adicionales que el programa genera a partir de cada fotograma capturado, para que
el modelo pueda reconocer el objeto en diferentes orientaciones o con diferentes iluminaciones. La seccion
"datos sintéticos para IA" se encuentra en la parte superior de la columna derecha del editor. La linea "Para
una sola imagen: N archivos" muestra inmediatamente cudntas imagenes se generaran.
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€ CuHTeTHKa gna N

C Larom

B =epransHo =

ks CaenaTbk CHUMOK

. CO303Te KNACChl Mo

Panel de datos sintéticos: movimientos precisos, rotacion
Angulo de visién de 360°, rango de brillo y contraste.

Contador de archivos. Numero de circulos de datos sintéticos (1...50) y boton "Tomar captura".
comdonseniatoes oo comuse tomion
lluminacién estable, el objeto esta en la misma posicion de-5a5 de-5a5 Todos estan capturados
lluminacion variable (ventana, lamparas de diferentes edades) de -20 a 20 de-10a 10 Todos estan capturados
La pieza puede llegar en cualquier posicion. de-10a 10 de-10a 10 Rgzzcién de 360° con un
La pieza es simétrica, pero puede estar en posicién horizontal de -10a 10 de-10a 10 golé permite
o vertical. rotaciones de 180°.

Consejo. No se obsesionen con la cantidad. Cinco cientos opciones para una misma imagen no sustituyen a
cincuenta productos diferentes. Los datos sintéticos aportan resistencia a la luz y a la rotacién, pero no
introducen nuevos tipos de defectos. Normalmente, 1000 imagenes son suficientes para una clasificacion.

3.3. Tomar fotografias

1 Seleccione el nimero de circulos de datos sintéticos (1) en la parte inferior para comenzar y haga clic en Tomar captura.

2 Sjse configuran mas de 500 archivos, se mostrard una advertencia con el nimero exacto y
Segun el consejo, es recomendable reducirlo. Esto es normal; pulse Si.
3 El botén "DETENER" detiene la generacion en cualquier momento; los archivos creados permanecen.

4 Verifique el contador "Clase": muestra la cantidad de archivos que ya estan en las carpetas "train" y "val". Botén "Eliminar"
datos sintéticos de clase solo elimina los archivos creados por el programa (syn_...), no afecta a las imagenes reales (real_..).

se indicara.
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I BYAET CO34aHO0 726 M0EpadeEHIi,

' 370 Gonbwe 500, MNanka o6y4eHnA BLICTPO PaspacTeTcs,
3 0BYYEHWE CTAHET A0NBIE — BE3 BRIMMPEILA B TOYHOCTH,

OTkyaa CToNEKD:
30H B Knacce: 2
NpOroHOE CUHTETHEM: 1
$ainoe Ha O4NH CHUMOK: 363

oBopoT go 360° c warom 1,07 — 359 KagpoE Ha
HaNpasneHue

Kak yMeHBWKHTE:
* YMEHBLWMWTE KONMHYECTED KPYTOE CHHTETHEKW
[oHW B camom HW3y: 1, 2, 5, 10, 20, 50, 100)
* YEENWHETE War rpajycos
* CHUMWTE «38pKANEHO= AW OAHO W3 HANPABNeHHA

MNpogonxute?

Aa Het

-

Advertencia sobre un gran volumen de datos sintéticos: de dénde proviene el nUmero y cdmo reducirlo.

¢Donde se almacenan las imagenes: Train y Val?

Muestra de validacién val Es necesario evaluar de manera honesta el modelo entrenado. Por defecto, cada
imagen se procesa de la siguiente manera: train...y con una probabilidad del 20%, una copia adicional de este
documento también se envia a.. val (marca de verificacién) En.. Val Con con una probabilidad del 20%).
Opcion En.. Val Cada cuatro Procede de la misma manera, paso a paso; solo se puede elegir una opcion.

Boton / casilla de verificacion ¢Qué hace?

Tomar una imagen una imagen por cada pulsacién, con todos los datos sintéticos.

Crear capturas de pantalla secuencia de tomas consecutivas; se necesita una referencia de velocidad — "Por cuadro/segundo” o "Por
“Codificador"

Numero de plano/segundos La serie se reproduce a una frecuencia determinada; estd desactivada por defecto.

Relativo al codificador La imagen obtenida en cada N pasos del codificador — las imagenes son uniformes a lo largo del recorrido
del producto.

Guardar en Train Las imagenes se utilizan para el entrenamiento.

En Val, con una probabilidad del 20 ;Como seleccionar copias para la muestra de control?
% / cada 4 casos.

1/2/5/10/20/50 ;Cuantos circulos de datos sintéticos debo generar para cada imagen?

Consejo. Todas las configuraciones de esta ventana, como la cuadricula, los datos sintéticos, el modo de
captura y la disposicion Train/Val, se guardan para el modelo. Al pasar al siguiente conjunto de datos del
mismo modelo, no es necesario modificar ninguna de estas configuraciones.

3.4. Ver lo que se ha introducido

El botdn "Imagenes del modelo: visualizacion y limpieza" en la pestafia "Modelo de IA" abre una estructura de
arbol train / val que muestra el nUmero de archivos en cada clase. Aqui se pueden ver las imagenes, eliminar
las que no son Utiles, limpiar una clase especifica o toda la estructura del modelo, dejando las carpetas vacias.

BE CHMMKM MOAESKM: NPOCMOTP M OUHUCTKS
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JJe

o o s o209

La misma carpeta en el explorador de Windows: imagenes de 150x150 pixeles

Ventana "Imagenes de modelo": clase de anomalia, 561 archivos en el conjunto de con giros.
entrenamiento.

3.5. Repetir para la clase "normal”

Vuelva a hacer clic en ROl — anadir a la clase (modelo de aprendizaje), seleccione normal, y haga clic en Aceptar + abrir.
ROI, coloque las muestras en tabletas completas y tome fotografias. Puede haber mas de dos clases:
Se afladen utilizando el mismo dialogo, introduciendo un nuevo nombre.

o Criniin Mogenu

nenenme RO (Enter — OK, Esc — Omvier)

C:\Users\user\Documents\model_new  cnumkos scero: 1452

el

Clase normal: areas en pastillas completas. Resultado del conjunto: anomalias — 561, normales — 585
imagenes en el tren.
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Paso 4. Entrenamiento del modelo

Una vez que se hayan completado las clases, vuelva a la pestafia "Modelo de IA". El grupo "Configuracion de aprendizaje" define cémo se realiza el aprendizaje.

MNanka gna o

Hat

Sﬁ A

Device: 0 (GPU) M Workers:

Configuracién de aprendizaje. Tamafo de la imagen = 150 — como tamafo de la celda de la cuadricula.

Epochs ¢Cuantas veces revisara el modelo todo el conjunto de datos? 100 unidades para pruebas, 300 unidades para el modelo de
conjunto produccion.

Batch Size ;Cuantas iméagenes se procesan por? Normalmente, 64 es una buena opcidn; si hay escasez de
un paso memoria de video, reduzca

Image Size ¢A qué tamano se reducen las imagenes? = Tamaio igual al de las celdas de la rejilla (150), preferiblemente cuadrado.

Luego, ellos serian los encargados de inspeccionar.

Model Size Tamafio de la red: n (nano), s (pequefio), m  n — mas rapido, m — mas preciso
(medium)
Device (En qué entrenar? 0 (GPU), si hay una tarjeta grafica NVIDIA, en caso contrario, utilizar el
procesador.
Workers Numero de hilos para la preparacion de 8 para una computadora estandar
datos:

—

Haga clic en ENTRENAR MODELO DE IA. El botén cambiard a DETENER MODELO DE IA, lo que permitird detener el entrenamiento.
El anillo a la derecha del botén muestra el porcentaje de finalizacion en funcién del nimero de épocas completadas.

2
3 El progreso del aprendizaje se muestra en la pestafia "Consola".
4  Una vez finalizado, aparecera el mensaje "La formacién y la exportacion han finalizado", y en la carpeta del modelo se encontrara el archivo.

best.onnx. Esta es la modelo entrenada.

@ TRAIN Al MODEL & TRAIN Al MODEL 100%

Inicio: MODELO DE IA, 0 %. Completado: 100 %.

23 Cosparb Hosyro UM 3 Boibpatb nanky moaenm

STOFP Al MODEL

Entrenamiento en curso: el botén ahora dice "DETENER MODELO DE IA", y el circulo muestra el 3 % (4 de 100 épocas).
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fps [SICK 0018200002]

N B
Y Tpurrep ¥ Kameper

L [ Tr M MokazbigaTh RO 20Hb! 1 Cosnars wosyto UM mogens ® Buibpate nanky monenn

5N [ [ R Y

® STOP Al MODEL

Epochs:
Image

Device:

0 ROl —~ pobaeute & kaacc (Moaent obyuenna)

o OByqEHIE W SKCMOPT 3a5EpIIEHb! )

Mogeas: C:\Usersiuser\Documents\mode|_new\best.onnx

Consola: lineas de entrenamiento. Mensaje de finalizacién del entrenamiento y exportacion del modelo.
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Paso 5. Inspeccion

Todo el proceso se realiza en la pestaia "Inspect". Primero, seleccione el modelo, luego defina las zonas de
inspeccion y elija la sefial que se utilizard para capturar la imagen.

5.1. Asignar el modelo
1T Haga clic en la pestafia "Inspeccionar" y pulse "SELECCIONAR MODELO ONNX PARA INSPECCION".
2 Indigue el archivo best.onnx en la carpeta de modelos.

3 Lalinea ‘Clases de inspeccién’ indicara que el modelo es capaz de distinguir (por ejemplo, 1 — anomalia, 2 — normal).

- ] A

(@ BuiBepure ONNX uogens. x
1 5 fokymestl > model_new v G || Moucke model_new p
Yropagows Hosas nanka =- 0 e
| rancpen ‘ Vs Jera wsuesienn Tun Pasuep

runs Mlana ¢ alinamn

train Mana ¢ dafinamn

@ PatGoumi cron »
i Sarpyann » val I'Iaima“: waﬁ.riarm
q H H c |'| E KL'| H H — R ‘D best.onmec 02.09.2026 10:58 ain "ONNX 404¢
PR VzoBpacerin »
@ Myssixa »
& Buaeo »
S HE £7 BbIGPATb .ONNX MO/Eb 3 YEPATD : |
. Wmn daiina: | best.onnx ~ | ONNX Model (*.onnx) ~
HCnGJLb:-:}BATh ANA MHCMEKLIMKA MOJENb Orenn
Pestafia "Inspeccionar": tres botones para controlar el modelo. Seleccionar el archivo best.onnx en la carpeta de la plantilla.

DESACTIVAR LA IA desactiva temporalmente el andlisis, sin borrar la configuracién; ELIMINAR EL MODELO elimina
el modelo estd completo.

5.2. Definir las zonas de inspeccién
1 Haga clic en ROI — Aiadir a la clasificacién (modelo de inspeccién).

2 En el didlogo, seleccione cualquier clase; para la inspeccidn, no importa, ya que son zonas generales.

3 Haga clic en "OK + Abrir ROI" y defina las areas donde se ubicaran los productos. Las areas de inspeccién deben estar...

OK + oTkpbiTs ROI

cada camara tiene la suya.

0 ROl — pobaeutb B Knacc (Mogenb MHCNEKLLMKA)

Botdn para marcar las zonas de inspeccion. Confirmar.
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o Busenenue ROI (Enter — OK, Esc — Ommenia) - 0 X

L A A A B/ L A A A A _
150:150
- ~ ~ " - ~ ~
‘90 .0 00:-00
0:150 150:150

Ao 10

Ha ogmH cHum

(8 CBpocnTe HAcTpoiKkn

crpoc: [IE

Linp: EEEES

Cospare cetky

newhtrain\nor

Areas de inspeccién: se han colocado redes sobre varias pastillas.

5.3. Seleccionar el tipo de senal para analizar

La fuente de velocidad siempre es la misma: el programa elimina la anterior, independientemente de si es nueva
o no. Para la primera verificacion, marque la casilla Por cdmara para que el andlisis se realice en cada fotograma.

B Noxamepe ~« GPU B B Nokamepe W@ GPU B

Hay una tarjeta grafica NVIDIA: habilite la GPU. Andlisis en el procesador: GPU desconectado.

Cuindo apicar

Segun la cdmara  Casilla "Segun la cdmara” Control continuo; el ritmo est4 limitado por el deslizador "Anélisis".
"en segundos” en la pestafia Camara

Segun el Casilla "Segln temporizador" y Control preciso y constante: por ejemplo, una vez por segundo.
temporizador intervalo, ms

Relativo al codificador Casilla "Segun el codificador" Cinta transportadora con encoder: andlisis basado en la trayectoria recorrida.
Segl]n el Seleccionar la conexién en la lista Sensor externo en la entrada de la camara: la imagen se captura en el momento en que...

disparador de "Trigger" El método mas preciso para determinar la fecha de fabricacion es...
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[ ROI — pobaBnTh B Knacc (MOAEND MHCNEKLMM)

SICK 0018200002

L A A A S L A A A A
Py o e N 0 ROI — [lo6aBums knacc B BLiGpannyro Mogen
: . . ‘ . . . b 0 .‘ + JloGasuts ONNX B crot
(HEeT fononHWTENBHE eneii)

normal

W Ypanuts Boibpannyto

Trigger:

~ Mo xamepe B ]

anomaly anomoly onomaly

La inspeccion esta en curso: en cada zona se ha identificado un tipo de producto: comprimidos estandar y otros de tipo anémalo.

Consejo. Si el resultado no es satisfactorio, regrese a la pestafia Camara y ajuste la exposicion, la ganancia y
el color. La imagen que se muestra durante la inspeccion debe verse igual que la imagen que se captura.

WE Red (kpacHbiii
—

WE Green (zengnend): 0
WE Blue (cunmit): 23
Saturation (HaceiwerHocTs): 1
Gamma (Famma, nporp.):
Contrast (Kontpact): 10

b CHpoCuTE HACTPOHKK LBETA

B Gain bo O, aNNapaTHoE YCUIeHnE)

Los parametros de color y exposicion influyen en la precision del analisis.
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Anadir la clase y volver a entrenar el modelo

El modelo se puede ampliar: por ejemplo, ademas de las etiquetas normal y anomaly, se puede afadir una
etiqueta para una tableta completa fulltable. El orden es el mismo que en la primera configuracién.
1  Enla pestaia "Modelo de IA", haga clic en ROI — afadir a la clase (modelo de entrenamiento), y escriba un nuevo nombre.

En la parte inferior del didlogo, haga clic en Aceptar + Abrir ROI.

2 Defina las zonas en los productos de la nueva categoria y tome fotografias.

3 Haga clicen ENTRENAR MODELO DE INTELIGENCIA ARTIFICIAL y espere hasta que se complete el proceso (100%). El archivo best.onnx se
sobrescribira.
4 Enla pestafia "Inspeccionar", seleccione nuevamente ‘best.onnx" — apareceré una tercera clase en la linea de clases.

x

Coxpatiesme ROl & knace

BuifiepuTe KAacE AW BEEANTE HOBBI:

8 Yaa/um carTenmiy Knacca (train + val)

Wan esegnre s knacca:

Soednmlis

Se ha afadido una nueva clase "fulltable" a la lista. Areas especificas en las tabletas completas para la tabla "fulltable”.

fulltoble fulltoble anomaly

Después del reentrenamiento, el modelo es capaz de distinguir tres clases. Grande: normal, tabla completa, tabla completa, anomalia.
Esto permite crear numerosos tipos de inspeccidén y numerosas areas de inspeccion. El programa es compatible con:
Multimodalidad (varias modalidades en una sola camara, para evitar que clases similares se confundan — grupo
"La inspeccidn multimodal” (en la pestafia "Inspeccionar"), la capacidad de utilizar multiples camaras y la
posibilidad de definir multiples zonas.
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¢{Qué sigue: rechazador, disparadores, modelos generales?

7.1. rechazador (pestana OUTPUT)

El mddulo "rechazador” convierte el resultado de la inspeccion en una accion: envio de un mensaje a través de
la red o activacion de la salida discreta de la cdmara. A la izquierda, el arbol: camara — modelo — clase — zona;
la regla se crea para una zona y una cdmara especificas.

1 Seleccione la zona en el arbol y haga clic en "+ Nuevo TCP" o "+ Nuevo discreto".

2 En el grupo "Regla", seleccione "Clase de IA" que debe activarse (por ejemplo, anomalia), y el intervalo.
Repetir.
3 Para TCP, especifique la direccién IP y el puerto del robot o del PLC, el comando y los datos. Se pueden utilizar variables de sustitucién como {zoneld}.

{zone} {class} {conf} {camera} {model} {time} {date} y {data} (campo "Datos propios") — hacer clic en
Afade la sustitucion a los datos.

4 Para una salida discreta, selecciona la linea, el nivel y la duracién del pulso.

5  Verificar la conexién / Enviar una prueba / Simular el funcionamiento de la zona - verificacion de toda la secuencia.

Sin esperar a que falle.

6 Haga clic en Guardar regla; de lo contrario, la regla no entraré en vigor. Los eventos se muestran en la pestafa.
"Registro de eventos".

¥ OUTPUT — TCP-nocuinkm n AVICKpeTHbIe BbIXOAbI KaMep

Kamepb! — mogenn MW — knacchl — 30HbI Buibepute mofens, KNacc uAM 30HY B fepese Cleea
= @@ sick K]

Mpaeuna sorisi  Kypran cpabateisamnii Gaza ganmec

Mpasnno

Knsce W ¢ e Gl
v, noka knacc gepxca  ToaTsepas wei kcnacca, e (EAY 2

TP Buxog kauiepei
TCP-noceinka (pobot / MK)

1P-appec: ropr: B ey noacniosern, v [

epurs comn. © Ompaskrs Tecr

AHHbI 2> NOACTABNAETCA BMECTO (i oA

B Coxparims npasnno P MposepuTs 310 Npasino @ 3mynuposats cpabareisarine soHel

Ormeueno son: 0 © Brniowmy o © Omouns y o

B Yaanums y oTmeuerHox

O Crame

& Pasoepi

Ventana OUTPUT: arbol de zonas a la izquierda, regla de envio TCP a la derecha.

7.2. Disparador de un sensor externo (ventana DISPARADORES)

Modo principal para la cinta transportadora: la cdmara captura un fotograma segun la sefal eléctrica del sensor
en su entrada — el momento de captura mas preciso. En la ventana DISPOSITIVOS DE SENSOR, seleccione el
dispositivo del sensor, el conector de la cdmara (HIKROBOT o SICK de 6 pines), la cdmara y el tipo de salida del
sensor (PNP — caso comun, NPN — requiere una resistencia de pull-up), haga clic en Establecer conexion y
configure el circuito segun el diagrama. Luego, en la pestaiia "Inspeccionar”, seleccione la conexion en la lista
Dispositivos de sensor y el frente Analisis con seiial positiva en la entrada.
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Importante. Los conectores "papa" en la cdmara y "mama" en el cable son simétricos. El Unico punto de
referencia es la clave (una abertura grande en el conector). Un fallo en la conexién implica un cortocircuito:
se encuentran conectados la alimentacion y la salida. El botén SALIDAS muestra la disposicion de los pines y
la forma de verificar la conexidon con un multimetro.

7.3. Modelos y configuraciones generales

MODELOS GENERALES - en qué situaciones una sola cdmara debe ser utilizada en multiples cAmaras: conjunto de pardmetros
Se guarda con un nombre y se asigna a las camaras.

Configuracion -~ GUARDAR EN ARCHIVO exporta todas las configuraciones del programa (cdmara, modelos, reglas) —
Es practico antes de reinstalar o para transferir a una segunda computadora; CARGAR DES DE ARCHIVO
Devuelve las configuraciones.

En el mismo lugar, se guarda el video de la cdmara activa y se adquiere la licencia.

Consola - Revista: conexion de camaras, desarrollo del curso, funcionamiento del sistema de rechazo, alertas.
Si hay algun problema, consulta aqui primero.
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Lista de verificacion rapida para principiantes.

Si no hay tiempo para leer todo, aqui esta la secuencia completa:

1
2

O 00 N o U

CAMARAS - «+ Afiadir cdAmaras» — marcar sus camaras — Afadir.
Pestafia «Camara»: Establecer la resolucion — «Ajuste automatico para |IA» — «Guardar parametros».
Pestaiia "Modelo de IA" — "Crear un nuevo modelo de IA" — especificar el nombre.

«ROI — afadir a la clase (modelo de aprendizaje)» — clase anomaly — «Crear una cuadricula» 150x150 — colocar
Areas con defectos en los productos — "Tomar una fotografia”.

Lo mismo se aplica a la clase ‘normal’ en productos de calidad.

Configuracion de entrenamiento: Tamafio de la imagen 150 — ENTRENAR MODELO DE IA — esperar al 100% — obtener best.onnx.
Pestafia «Inspeccionar» — «SELECCIONAR MODELO ONNX PARA INSPECCION» — indicar best.onnx.

«ROI — afadir a la categoria (modelo de inspeccion)» — delimitar las zonas de inspeccion.

Configurar "En la celda" (o seleccionar un disparador) y asegurarse de que las areas estén correctamente marcadas.
Clases.

10 SALIDA - seleccionar zona — regla para la clase "anomalia" — "Simular activacion de la zona" —

"Mantener la norma".

Si algo no funciona:

B e

La cdmara no aparece en la lista Alimentacion y cable; para SICK — IDS Camera Manager; para HIKROBOT después de

Esperar a que se active el cierre de emergencia y luego "reestablecer la conexion®.

La imagen es oscura / gris / tiene Camara — «Ajuste automatico para IA»; para camaras SICK a color: disposicién de
colores incorrectos. Bayer y balance de blancos
El modelo confunde las clases. Pocas piezas diferentes; las fotos fueron tomadas con otra iluminacién; Tamafio de la imagen no

igual tamafo que la celda

El entrenamiento es lento o muy Dispositivo = CPU, si no hay tarjeta grafica NVIDIA; reducir el tamafo del lote;
lento consultar la consola.
La inspeccion no funciona :Se ha seleccionado best.onnx? ;Existen areas de inspeccién? ;Esté activado el sensor de velocidad (Po

camara / temporizador / disparador); El umbral de IA no es demasiado alto.

La regla de rechazo esta inactiva ¢Se ha marcado la opcion "Guardar regla"? ;La casilla "Activado" esta marcada? ;La clase de regla coincide con...?

respuesta del modelo



