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Durante casi 30 afos, VISIO NERF ha estado disefando
y construyendo sistemas de procesamiento de
imdgenes para el control de calidad y el guiado
de robots en toda una amplia gama de escenarios
industriales.

Con miles de sistemas instalados en todo el mundo y
en todos los sectores de la industria, VISIO NERF tiene
una experiencia inigualable para ser considerado hoy
como lider en el campo de la vision artificial.

Gracias a sus innovadores desarrollos en el disefio
de sus sensores y su software, la empresa VISIO NERF
SA se ha convertido en un socio clave para satisfacer
los requisitos cada vez mas exigentes de los clientes.

Precisamente,
en el lugar correcto

VISIO NERF ha estado produciendo instalaciones de
vision 3D para aplicaciones de control de calidad y
guiado por robot durante més de 15 anos. Con esta
experiencia, VISIO NERF presenta su gama de escaners
3D VR llamados cirrus®®. El cirrus®® es un completo
escaner 3D integrado en un uUnico equipo, listo para
usar, que incluye el software eyesberg®. Su proyecto
serd mas eficiente y con mds prestaciones con un
escaner 3D que con una visién 2D.

iNo dudes mas!

Mas alla de los limites
de la vision...

VISIO NERF ha desarrollado en torno a su oferta
herramientas sencilla de implementar y de alta
eficiencia para la localizacién de piezas y control de
calidad, especificamente para la produccién.

Gracias a nuestras diferentes tecnologias de
adquisicion, le brindamos soluciones robustas que
tienen en cuenta sus necesidades, pero también las
particularidades relacionadas con el entorno de su
proceso, tales como variaciones en la luz o el color
de las piezas y / o variaciones de la luz dentro de la
fabrica, asi como las variaciones en el tamano vy la
forma de las piezas en bruto.

Nuestros sensores de vision estan desarrollados
para ser resistentes a las condiciones de trabajo
industriales con polvo ambiental y proyecciones de
fluidos de las maquinas circundantes.
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Con el nuevo escdner 3D de VISIO NERF, se simplifica
la integracién en su proceso industrial. cirrus3® estd
disenado especificamente para integrar en el corazén
de su instalacidn sin un desarrollo especifico.

Utilizado como componente fijo o movil, con o sin el
software de procesamiento de imdgenes eyesberg?®® *
(tecnologia patentada), cirrus3® permite la
implementacién de aplicaciones de visién / robdtica
de eficiencia incomparable y de muy alta calidad.

Dedicados al uso industrial, estos escaneres no son sensibles
al ambiente, polvo y las variaciones de luz, y esto con el fin de
garantizar una fiabilidad y robustez de sus instalaciones sin igual
(IP 65).

Ensamblaje, Inspeccion, Identificacion y la localizaciéon de piezas
individuales o de gran tamafo son aplicaciones industriales en
las que la gama cirrus®® le proporcionard un excelente retorno de

la inversion.

COMPONENTES «MADE IN» VISIO NERF

Conector industrial impermeable Potente proyector de luz LED

VISIO NERT * eyesberg™®: localizacién inteligente gracias a los modelos CAD
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Sensor auténomo
«Plug & Work»

Escaneo ultrarrapido:
Desde 0.2 segundos

Procesador integrado
ultra potente para calcular
puntos 3D

Refrigeracion de alto rendimiento

Conectores industriales a prueba de agua
(alimentacién, entrada / salida, salida de
video digital, Ethernet RJ45, USB)

LED azul )

Procesador integrado ultra potente
para calcular puntos 3D

Sensores y lentes CMOS
especificamente disefiados
para alta resolucién

\ Clase de proteccién
Q alta (IP65)

Sensor CMOS y lentes especificamente
disenados para alta resolucion

VISIO NERF
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cirrus® en pocas palabras Ventajas

- Gama de escéneres de gama alta para uso industrial. - Rapida rentabilidad.

« Productos «Plug & Work» calibrados en fabrica - Alta inmunidad a la luz ambiente.

y auténomos (procesador integrado). - Problema de seguridad limitado (el Idser

- Imégenes de alta resolucion. se reemplaza por una tecnologia probada, el LED).
- Exploracion ultrarrdpida: desde 0.2 segundos - Facil integracién dentro de un proceso industrial

con 1 millén de puntos 3D. robotico o no.

- Comparacién de una nube de puntos - Implementacién simple de protocolos de

con un archivo CAD (opcion). comunicacion (TCP / IP).
« Escaner 3D VR para aplicaciones robdticas - Facil de configurar toda la aplicacion de visién 3D
o no robodticas (recogida, localizacion, identificacion eyesberg®® (opcional).

e inspeccion ..). - Conectable, parametrizable y programable a través
- Sistema de luz estructurada (LED azul). de una interfaz directa a través de pantalla / mouse

- Refrigeracion por agua posible (opcion). o remoto a través de la red.

6 sensores - 6 volimenes de trabajo

Modelo Cirrus3® Cirrus 150 Cirrus 300 Cirrus 600 Cirrus 800 Cirrus 1200 Cirrus 1600
Volumen de visionenmm (WxD xH) 150 x 150 x 60 300x300x 150  600x500%x300  800x600x500 1200x 1000 x 1000 1600 x 1200 x 1200

Distancia de trabajo en mm 300 450 950 1250 1900 2500
Resolucion* de la imagen 3D en mm (Z) 0,1 0,2 0,45 09 1,5 18
Resolucion del sensor CMOS 4 Mp 4 Mp 4 Mp 4 Mp 4 Mp 4 Mp
R’iv")‘(egi‘l’_l';esmé"e’e"mm 312x100x210  312x100x210  412x100x210  412x100x210  612x100x210  812x100x210
Peso del escaner (Kg) 6 6 7 7 8 10

Cirrus 150 Cirrus 300 Cirrus 600

= . - 2 - -
cirrus™ cirrus™ CIrerepys™"

* Para un solo punto 3D sin promediacion o interpolacion lo mas lejos posible del sensor.
La localizacion de la pieza es hasta 10 veces mejor que la resolucion, pero depende de las discrepancias entre el archivo CAD

VISIO NIRE y la pieza real.

Aplicacidn multiescaner

Hemos previsto la posibilidad de conectar varios sensores

juntos. En esta configuracion, la inteligencia se integra
en un Unico escaner llamado «Maestro». Un solo software

es suficiente para controlar hasta 9 sensores llamados MAESTRO ESCLAVO 1 ESCLAVO 2(...9)

«esclavos».

L Digital L Digital Digital
/0 1/0 1/0

Fuente de Fuente de Fuente de
USB alimentacion 24V alimentacion 24V alimentacion 24V
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Configuracién 2 CIRRUS
(Maestro / Esclavo)

90...260V AC 90...260V AC 90...260V AC

Caracteristicas comunes a todos los modelos

Velocidad de escaneo Apartirde 0.2 s Material de la caja Aluminio anodizado

Potencia y entrada / salida, salida

Namero de puntos 3D Hasta 4 millones por escaneo Conectores de video digital, Ethernet RJ45, USB

Software de procesamiento

T e el eyesberg*® Suministro 24V CC 8 A max
Calibracion Precalibrado en fabrica Fuente de luz LED

Interfaz de comunicacion Ethernet Temperatura de uso 0°C...50°C
Entradas / salidas digitales 24V DC 4 entradas 3 salidas

Cirrus 800 Cirrus 1200 Cirrus 1600

cirrus™ [:i rregys’r [:l". rereygs’’

Esta informacion puede ser modificada sin previo aviso.

VISIO NERT
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Conveyor

Participando en el seguimiento de una cinta transportadora

Ventajas Caracteristicas del sensor

> Rapido Conexiones: Alimentacién / Pantalla / Ethernet / USB.

Parametrizacion: interfaz de parametrizacién de la

> Facil calibracion del sistema en minutos o L
adquisicién intuitiva y facil de usar.

> Precision: hasta 0,5 mm Visualizacion de la nube de puntos 3D.
> VolUmenes de trabajo hasta 1600 mm. Calibracién en pocos minutos con la determinacion
automatica de la resolucion del encoder y la posicion
> Compatibilidad con todas las principales exacta del escaner con referencia a la cinta transportadora.
marcas de robots Entradas para encoder incremental de fase Ay B 24V.
> Flexibilidad del sistema Resolucién del encoder superior a la resolucion de
adquisicion.

> Instrumento econémico: todo en uno . o
Lineas 3D para mayor precision.

> Piezas mate y brillantes; piezas en bruto Determinacién automatica de la resolucién del encoder
durante la fase de calibracién. Y la calibracién permite
medir y compensar la posicion exacta del CIRRUS con
respecto a la cinta transportadora; por lo tanto, la posicion
de CIRRUS durante la instalacion no es critica.

Deteccion automatica de piezas en la cinta transportadora y
filtrado de intrusos.

Escena real
Envio de una senal de sincronizaciéon al robot mediante

salida de 24 V' y coordenadas de la pieza via TCP / IP. Esta
sefal de sincronizacion se conecta en el lugar de la celda
de deteccion de piezas convencionalmente utilizada por
robots para aplicaciones de seguimiento.

cirrus®® Conveyor cirrus®® Conveyor 500 cirrus®® Conveyor 1000 cirrus®® Conveyor 1500
e T o Toamy Ancho del transportador 550 Ancho del transportador 1050 Ancho del transportador 1500
Nube de puntos 3D ) Altura méxima de las piezas 300 Altura méxima de las piezas 400 Altura maxima de las piezas 500
. . . 800 / bajo las piezas 1500/ bajo las piezas 2200/ bajo las piezas
I i) 1100 max / cinta transportadora 1900 max / cinta transportadora 2700 max / cinta transportadora
Velocidad de escaneo Max. 3000 lineas de 2048 puntos 3D / segundos *
Resolucién 0.5 mm T mm 1 mm
lluminacién LASER clase 2M o 3R
P 65
Localizacion de las piezas Dimensiones del escaner 412x100%210 612x100%210 812x100%210
(mm)WxDxH
Peso del sensor (kg) 7 8 10
Compatibilidad de robots Todas las principales marcas

*Velocidad tipica de 200 perfiles de 2000 puntos 3D / segundo para una altura de exploracion completa.

Otro modelo disponible bajo pedido. Personalizacion posible.

VISIO NERF VISIO NERF



Vision para su automatizacion

(RS

VISIO NERF

ADMINISTRADOR DE ESCANERES

Una interfaz de configuracién sencilla e intuitiva Precision y calidad de los puntos 3D independientemente de la posicién

para una nube de puntos de alta calidad. en altura de las piezas en el volumen de trabajo.

Altura del contenedor

Nube de Zoom de la nube
puntos 3D de puntos 3D

Imagen real

Sensor de alta dindmica para digitalizar escenas de trabajo Parte inferior del contenedor

con partes mate, brillantes y de multiples materiales

T o
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Nube de Zoom de la nube
puntos 3D de puntos 3D

Pieza real Imagen real

Nube de puntos 3D

VISIO NERF VISIO NERF
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Escdner 3D VR disefado
para tratar cualquier forma
geométrica de pieza

sin programacion especifica.

VISIO NERF ofrece una gama de soluciones llamadas
eyesberg?®®, basadas en una tecnologfa probada y robusta.

El principio bdsico es asociar en tiempo real una nube de
puntos 3D adquiridos por el escéner 3D con el modelo CAD
de la pieza. Una pequefia parte de la pieza, como la parte
visible de un iceberg, es suficiente para que el software

identifique y ubique la pieza en la escena de trabajo.

Ofrecemos a nuestros clientes un programa genérico y
abierto que se completa simplemente importando el archivo
CAD de la pieza.

Se pueden combinar diferentes médulos en el mismo escé-
ner 3D cirrus®® (por ejemplo, identificacion / guiado, identifi-
cacién / inspeccion) para abordar problemas complejos con
herramientas estandar.

Estas soluciones son solicitadas y esperadas en muchos
sectores industriales (aerondutica, automoviles, ferrocarri-
les...) desde hace muchos afos, ya que permiten ganancias
de productividad y control de calidad (eyesberg®® Inspec-
tion).

5 aplicaciones principales

Localizacion
(p.14)

il
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Identificacion
(p.22)

Inspeccion
(p.16)

Guiado de robot
(p.18)

VISIO NERF
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I Para la automatizacion rentable de la carga - . e ———
T T Ea T

T

De lo real a lo virtual

La escena de trabajo real se digitaliza en forma

de una nube de puntos 3D.

Pieza real en bruto

Modelo CAD 3D

Nube de puntos

De lo virtual a lo real

Analisis de la escena de trabajo virtual comparando la nube

de puntos con el modelo CAD (en amarillo en la ilustracion)
localiza la pieza real (puntos verdes) dentro de la nube de
puntos adquiridos en la pieza en bruto (puntos grises).

Si es necesario, el médulo de gestion de colisiones verifica que
la pinza pueda coger la pieza y el robot recibe la posicién en
tiempo real.

VISIO NERF VISIO NERF
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©__©o |pspeccidn — bjemplos de aplicaciones

Para inspeccionar en linea la conformidad de las piezas

Piezas
del motor

de su producciéon al mejor costo.

Ciglieriales

De |0 I‘ea| d IO Vil‘tlla| Pieza real

La escena de trabajo real se digitaliza
en forma de una nube de puntos 3D.

Piezas de
transmision

Piezas
de frenado

Nucleos

VISIO NERT VISIO NERT
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Automatizar al mejor costo la terminacidn o rectificado

de piezas mecdnicas.

De lo real a lo virtual

La escena de trabajo real se digitaliza en forma
de una nube de puntos 3D.

Modelo
CAD 3D

Nube de puntos

Para automatizar lineas de montaje al menor coste.

Piezas interiores Parabrisas
del vehiculo de vehiculo

Instalacion de ruedas

Instalacion
de parabrisas

De lo virtual a lo real

El andlisis de la escena de trabajo virtual optimiza el La célula de mecanizado recibe las correcciones de la

proceso. trayectoria para que la herramienta siga, en el mejor de

L los casos, la superficie de la pieza.
La combinacion de la nube de puntos con el modelo P P

CAD de la pieza hace posible compensar mejor sus
defectos de posicionamiento, asi como sus defectos

locales de forma. Piezas Piezas de la estructura Ruedas
del cuerpo del vehiculo de vehiculo

VISIO NERF VISIO NERF
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Para automatizar, al mejor costo, la carga de una linea
de produccidn con piezas dispuestas en filas o a granel.

De lo real a lo virtual

La escena de trabajo real se digitaliza en forma

de una nube de puntos 3D.

Nube de puntos Modelo CAD 3D

De lo virtual a lo real

El analisis de la escena de trabajo virtual permite encontrar

Piezas
mecanizadas

la mejor pieza para coger.

Al comparar la nube de puntos con el modelo CAD, puede
elegir la mejor pieza para coger y asegurarse de que la pinza
la agarre sin colision.

El robot recibe la posicién de la pieza en tiempo real y, pieza a

pieza, vacia completamente el contenedor.
Gestion del Planing

h"“_ !.[- - _-_"""'

Subunidades
Gestion de colisiones Gestion de solapamiento Piezas de seguridad electromecdnicas

VISIO NERF VISIO NERF
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I
1 Automatizar al mejor costo el procesamiento
1 I r I de piezas en un flujo heterogéneo.

o

De lo real a lo virtual

La escena de trabajo real se digitaliza en forma de una nube de puntos 3D.

F - —, ._- N
--\""-.._ e

Nube de puntos Modelo CAD 3D

Pieza real

De lo virtual a lo real

El analisis de la escena de trabajo identifica la pieza actual.

La comparacién de la nube de puntos con los modelos CAD de la base
de datos eyesberg®® permite identificar y ubicar la pieza actual en el

flujo del proceso.
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Fundicion

La automatizacion recibe en tiempo real
el identificador y la posicion de la pieza

a la que puede aplicar un procesamiento
dedicado.

Estampacion
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Nuestros sistemas son compatibles con
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FANUC HIWIN. Kawasaki KUKA
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UNIVERSAL RoBOTs 7 YASKAWA

VISIO NERF

C/Tarragona, 74B - ES17181 - Aiguaviva
Tel.: +34 972 960 488

WWW.Visionerf.com

philippe@chauvire.net Las fotografias : VisioNerf - CE Barré - ShutterStocke - Folotlia CIRD002-0220-5P

Esta informacion puede ser modificada sin previo aviso.



