DOBOT
VISION KIT

Especificaciones:
Color Industrial HD Tamano 1/2,5" CMOS
Camara Sensor tipo ARO521
Pixel efectivo 5 millones
Color de matiz Tamano de pixel 2,2um x2,2um
Velocidad de fotogramas /
Resolucion 31 @2592 x 1944
SNR > 40dB
Gama dinamica >60dB
Tipo de obturador Persiana
Tiempo de exposicidon Bayer: Tous~1seg
Otro formato 28 us~1seg
Control de exposicion Automatico/Manual
Tamafo 29 mm x 29 mm x 30 mm +/-5%
Interfaz de datos USB3.0
Formato de datos Mono 8/10/12, Bayer GR
8/10/10p/12/12p, YUV422_YUYV_
Packed, YUV422_ Packed,
RGB8
Interfaz de lente Montura C
Temperatura de funcionamiento: 0~50°C
Seis megapixeles 12 mm Foco 12 mm
Lente de enfoque fijo Tamano maximo 1/1,8 (99 mm)
Apertura F2.8-Fl16
Control Apertura Manual
Punto de enfoque Manual

Temperatura de funcionamiento -10°-+50°,




Manual de apertura de control

Manual de punto de enfoque

Angulo visual (DHV) 1/1.8": 41.2°, 34.4° 23.4°
Distorsion optica -0.38%
Longitud focal posterior de la brida 17.526 mm
Distancia de fotografia mas corta 0,06 m

Rosca del tornillo del filtro M27 *0.5
Tamano 029 x 3536 mm +/-5%
Luz auxiliar blanca Color luminoso Blanco
Fuente LED ndmero 48 LED
[luminacion 40000 lux
Longitud de onda 455-4575 nm
Distancia de funcionamiento 35-7110 mm
Especificacion de tamano Didmetro int.: 40 mm,
Didmetro ext.: 70 mm
Altura 25 mm +/- 5%
Diametro externo del cilindro
del espejo de la lampara Max @39mm
Peso 0,48 KG
Incluye 16 cubos de 25mm x 25mm x 25mm de colores

(rojo, amarillo, verde, azul), tarjetas de calibraciony
entrenamiento
Software del sistema: Licencia Perpetua USB Dongle Key permite el uso de
un software de adquisicion de imagenes con las
siguientes caracteristicas:
Software de control: Proporciona un software de control propio que se utiliza para
interactuar con los brazos roboticos. Este software es compatible con diferentes
sistemas operativos, como Windows, Mac y Android. Al abrir el software, los
usuarios acceden a todas las funciones y caracteristicas de los brazos robdticos.
Panel de control principal: La interfaz cuenta con un panel de control principal
gue muestra informaciéon esencial sobre el estado del brazo robdtico, como la
posicion actual, el estado de los motores y la conexion con otros dispositivos.
Aqui es donde los usuarios pueden verificar el estado del sistema antes de poder
realizar cualquier operacion.
Visualizacion en tiempo real: El software ofrece una visualizacion en tiempo real
del brazo robdtico en accion. Los usuarios pueden ver en una representacion
grafica la posicion y el movimiento del brazo, lo que facilita la programaciony la
supervision de las tareas realizadas.

Programacion de tareas: La interfaz permite a los usuarios programar

tareas para los brazos robdéticos. Esto se hace a través de una interfaz grafica que
admite arrastrar y soltar los comandos y establecer parametros de movimiento,
velocidad y coordenadas. También es posible programar el brazo robdtico
utilizando lenguajes de programacion como Python, C + + o Lua lo que brinda
una mayor flexibilidad y personalizacion.
Configuracién de hardware: La interfaz permite a los usuarios configurar
diferentes parametros relacionados con el hardware de los brazos robdticos,
como la velocidad de los motores, los limites de movimiento, los ajustes de
seguridad, Configuraciones de puertos de comunicacion, configuracion de
posiciones de resguardo.
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