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Resumen

Este proyecto propone el desarrollo de un sistema de inspeccién automatizado basado en servo-vision
para la deteccion de errores dimensionales y de forma en piezas prototipo. La inspeccién manual tra-
dicional presenta limitaciones significativas, como baja velocidad, dependencia de la experiencia del
operador y alta probabilidad de errores humanos, lo que afecta la calidad y trazabilidad en procesos de
manufactura. La solucién integra vision artificial y robética, aplicando algoritmos clasicos como Hough,
Canny y analisis de contornos para identificar defectos en geometrias 2D. El sistema incorpora un brazo
robdtico que, mediante cinematica directa e inversa, ejecuta tareas de manipulacién con alta precision
y repetibilidad. Ademas, se desarrollard una interfaz gréfica para la visualizacién y registro digital de
resultados, garantizando trazabilidad en cada etapa del proceso. El proyecto se orienta a entornos di-
dacticos y experimentales, contribuyendo a la formacién en tecnologias de la Industria 4.0 y ofreciendo
una alternativa accesible para mejorar la eficiencia y confiabilidad en inspeccién automatizada.
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Antescedentes

Visién Clasica

« Utiliza algoritmos como Hough, Canny y Contornos.

» Permite la trazabilidad de resultados y reduce errores
humanos.

Robdtica y Control

« Los brazos robéticos ofrecen precision y repetibilidad en tareas
de manipulacién y clasificacion.

« El movimiento se basa en cinematica directal/inversa, pero se
requieren soluciones flexibles ante variaciones del entorno
(Servo-Vision).

Trazabilidad

« Las interfaces graficas de usuario (GUI), son esenciales para
facilitar la interaccién con el operador.

« La trazabilidad es un requisito indispensable en la manufactura
moderna para rastrear y auditar cada etapa de la inspeccién.

Planteamiento del Problema

La inspeccion de vision manual es propensa a errores humanos,
limita la velocidad y calidad de produccion sobre todo en
producciones rapidas y repetitivas ya que la inspeccion visual
depende de la agudeza, experiencia y concentracion del
operador.

Objetivo

Desarrollar un sistema de inspeccion automatizado con servo-
vision para la deteccién de errores dimensionales y de forma en
una placa prototipo con geometrias de referencia.

Objetivos Particulares

« Definir el modelo geométrico y las especificaciones
dimensionales de las piezas a inspeccionar.

« Clasificar las caracteristicas geométricas de las piezas para
establecer los criterios de aceptacion y rechazo.

» Desarrollar el sistema de vision artificial empleando algoritmos
de deteccion y andlisis de formas.

« Identificar el manipulador robético con sus parametros de
movimiento y control.

» Implementar el sistema de servo-vision integrando la camara
y el manipulador robético.

« Desarrollar la interfaz grafica de usuario para la visualizacién
y registro de resultados.

« Validar el desempefio global del sistema mediante pruebas
experimentales con piezas de referencia.

Justificacién

La automatizacion de la inspeccion de calidad es esencial para
mejorar la precision, trazabilidad y eficiencia en manufactura. Este
proyecto se justifica al proponer una alternativa accesible que
integra vision artificial y robética, permitiendo a estudiantes y
trabajar con tecnologias de la Industria 4.0 de forma practica y
formativa.

Alcances

El proyecto permitira desarrollar y validar un sistema de
inspeccion automatizada que integre vision artificial y un brazo
robotico, logrando la deteccién de errores dimensionales y de
forma en piezas con registro digital de resultados.

Delimitaciones

« El proyecto se llevara a cabo con un enfoque didactico y
experimental en un entorno controlado.

« Los algoritmos de deteccién se aplicaran sobre piezas
prototipo con geometrias de referencia.

» Los defectos a detectar estaran limitados a caracteristicas
geomeétricas visibles en 2D.

Resultados Esperados

Se espera obtener un prototipo funcional capaz de clasificar piezas
con una alta precision y repetibilidad, superando las limitaciones
de la inspeccion manual. Los resultados incluiran métricas de la
efectividad del sistema de Servo-Visién en la manipulacion y la
precision de la deteccion de defectos dimensionales.
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