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DESCRIPCION
Dispositivo de camara y procedimieto para captar un objeto

La invencion se refiere a un dispositivo de cdmara y a un procedimiento para captar un objeto en una corriente de
objetos que se mueven en relacién con el dispositivo de cadmara en una direccién longitudinal segin el preambulo de
la reivindicacion 1 u 11.

En aplicaciones industriales, se utilizan camaras de diversas formas para captar automaticamente las propiedades de
los objetos, por ejemplo, para inspeccionarlos o medirlos. A este respecto, las imagenes del objeto se captan y analizan
en funcion del objetivo mediante procedimientos de procesamiento de imagenes. Una aplicacion importante de
camaras es la lectura de codigos. Con ayuda de un sensor de imagen, se captan objetos con cddigos sobre ellos, se
identifican las areas codificadas en las imagenes y se descodifican. Los lectores de cddigos basados en camaras
también pueden trabajar faciimente con tipos de cddigos distintos de los codigos de barras unidimensionales, que,
como un codigo matricial, también tienen una estructura bidimensional y proporcionan mas informacion. Entre los
campos de aplicacion habituales de los lectores de cddigos figuran las cajas de supermercado, la identificacién
automatica de paquetes, la clasificacién de envios postales, la gestion de equipajes en aeropuertos y otras
aplicaciones logisticas.

Una situacion de deteccidn habitual es el montaje de la camara esta montada sobre una cinta transportadora. La
camara capta imagenes durante el movimiento relativo del flujo de objetos en la cinta transportadora e inicia otras
etapas de procesamiento en funcién de las propiedades del objeto captadas. Estas etapas de tratamiento consisten,
por ejemplo, en un tratamiento posterior adaptado al objeto concreto en una maquina que actta sobre los objetos
transportados, o en la modificacion del flujo de objetos mediante la expulsiéon de determinados objetos del flujo de
objetos en el marco de un control de calidad o la clasificacidn del flujo de objetos en varios flujos parciales de objetos.
Sila cdmara es un lector de codigos, los objetos se identifican para su correcta clasificacion o etapas de procesamiento
similares mediante los cddigos adjuntos. Por regla general, el sistema transportador utiliza un codificador incremental
para suministrar continuamente impulsos relacionados con el desplazamiento, de modo que las posiciones de los
objetos se conocen en todo momento, incluso si varian las velocidades de transporte.

El sensor de imagen de la camara puede estar configurado como linea o matriz. El movimiento del objeto que se ha
de captar se utiliza para componer sucesivamente una imagen encadenando lineas o combinando imagenes
individuales. A este respecto, solo puede captarse un lado del objeto desde la respectiva perspectiva de la camara, y
debe utilizarse una camara adicional para cada lado de lectura adicional.

La figura 9 muestra una instalaciéon convencional en donde una camara 100 capta un objeto 104 situado en una cinta
transportadora 102 con su campo de vision 106 desde arriba, en una llamada lectura superior. Para la lectura lateral
se requieren camaras adicionales 100a-b montadas junto a la cinta transportadora 102 con sus correspondientes areas
106a-b de vision. La figura 10 muestra un montaje alternativo para una lectura superior utilizando un espejo deflector
108. Esto permite un disefio mas compacto del tinel de lectura con la camara 100 montada mas cerca. Sin embargo,
esto no cambia el hecho de que la camara 100 solo puede captar un Gnico lado del objeto y se necesitarian dos
camaras adicionales para una lectura lateral.

Es concebible orientar la cAmara de tal manera que dos lados del objeto puedan ser captados sucesivamente durante
el movimiento de transporte. En el documento US 6 484 066 B1, una camara ve la superficie frontal y una superficie
lateral desde una correspondiente perspectiva oblicua y una segunda camara ve la superficie posterior y la otra
superficie lateral. Respectivos espejos prolongan la trayectoria de la luz en un espacio de instalacion reducido segun
el principio de la figura 10 anteriormente descrita. Sin embargo, la perspectiva oblicua provoca distorsiones que hay
que compensar y reducen la calidad de la imagen.

El documento DE 20 2013 009 198 U1 divulga un dispositivo para desviar y ampliar el area de visiéon de una camara.
A este respecto, inclinando los espejos uno hacia otro correspondientemente, se obtiene un area de visién mas amplia,
de modo que las areas parciales adyacentes se visualizan unas sobre otras en el sensor de imagen. En el documento
EP 2 624 042 A2 se presenta una disposicion alternativa de espejos para una correspondiente ampliacion del area de
visién. En ambos casos, sin embargo, solo hay una Gnica perspectiva del objeto; para captar imagenes desde varios
lados todavia hay que utilizar varias camaras.

El documento EP 0 258 810 A2 trata de la inspeccidn de articulos. Gracias a una pluralidad de espejos, cinco de los
seis lados pueden captarse con la misma camara. Los numerosos espejos suponen un gran esfuerzo de ajuste y no
funcionan con una camara lineal, por lo que la resolucién para la lectura de cédigos sigue correspondientemente
siendo limitada, en donde la lectura de cédigos tampoco es una aplicacién prevista. Para la iluminacion, se dispone
todo un grupo de unidades de iluminacién dispuestas alrededor del articulo. La captura de un objeto desde varios
lados mediante una disposicion de espejos también se conoce por el documento US 2010 226 114 A1, en donde las
similares desventajas se ven agravadas por el hecho de que en este caso no se prevé ningn movimiento del objeto.
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En eldocumento EP 2 937 810 A1, se utilizan espejos escalonados para captar eficazmente un objeto varias veces a
diferentes distancias. Esto significa que el objeto se encuentra en el rango de profundidad de campo en la trayectoria
de la luz a través de al menos uno de los espejos. En una forma de realizacion, los espejos se utilizan para captar la
parte delantera, la parte superior o la parte trasera, dependiendo de la posicién de transporte. Sin embargo, no es
posible captar un objeto desde varias perspectivas al mismo tiempo, y las superficies laterales solo podrian captarse
con camaras adicionales.

El documento US 2010/0163622 A1 utiliza una estructura de espejo monolitico en un lector dptico de cddigos para dividir el
campo de vision del sensor de imagen en varias vistas diferentes. Esta estructura de espejo es compleja e inflexible.

El documento WO 2004/105967 A1 trata de un dispositivo para captar imagenes de productos como, por ejemplo,
fruta o huevos, en una cinta transportadora. El campo de visiéon de una camara se multiplica por cuatro con ayuda de
espejos para captar una mayor area superficial de los productos.

Por lo tanto, es objetivo de la invencién mejorar la captura de objetos que se mueven en una corriente.

Este objetivo se resuelve mediante un dispositivo de camara y un procedimiento para captar un objeto en una corriente
de objetos que se mueven en relacion con el dispositivo de camara en una direccion longitudinal segln la reivindicacion
1 0 12. Una camara del dispositivo de camara utiliza un sensor de imagen para captar imagenes de objetos que forman
una corriente de objetos que se mueven en relaciéon con la camara en una direccion longitudinal. Al menos un primer
elemento deflector garantiza que la trayectoria del haz de recepcion se pliegue para la captura de imagenes. El campo
de vision de la camara se divide al menos en un primer campo de visiéon parcial con deteccion del primer elemento
deflector y un segundo campo de vision parcial sin deteccidn del primer elemento deflector. En otras palabras, el primer
elemento deflector puede verse en la primera area de vision parcial y no en la segunda area de vision parcial. En
general, también se pueden prever mas de dos areas de visidn parcial con diferentes configuraciones de elementos
deflectores individuales o varios elementos deflectores consecutivamente. Es concebible que area de visién parcial
capte el objeto completamente sin deflexién y, por tanto, directamente. Las areas de visiéon parciales son
preferiblemente disyuntas entre si, porlo que se corresponden con diferentes pixeles del sensorde imagen, y/o forman
conjuntamente todo el campo de vision del sensor de imagen o de la camara, 10 que significa que se utilizan todos los
pixeles del sensor de imagen.

La invencion se basa en la idea basica de ampliar el campo de vision de la camara plegando la trayectoria del haz de
diferentes maneras, de modo que se creen diferentes perspectivas del objeto mas alla de la perspectiva original. El
primer elemento deflector crea una perspectiva adicional del objeto proporcionando un pliegue o al menos un pliegue
diferente en la primera area de vision parcial que en la segunda area de vision parcial. Esto permite captar el objeto
desde varias perspectivas con la misma camara. Esta captura tiene lugar simultdneamente desde distintas
perspectivas, a diferencia de lo que ocurre, por ejemplo, en el documento EP 2 937 810 A1, en donde las superficies
frontal, superior y posterior solo pueden captarse consecutivamente en distintas posiciones de transporte. Las
perspectivas también son en gran medida de libre eleccion, incluida la captura lateral.

En muchos lugares, esta descripcidn se basa en la idea de objetos al menos aproximadamente paralelepipedos
que presentan seis lados o superficies. Esta es también una aplicacidn frecuente, pero la invencion no se limita a
ello, especialmente porque las correspondientes seis perspectivas también estan disponibles para objetos de
cualquier geometria.

La invencion tiene la ventaja de que es posible captar varios lados con menos camaras. La reduccién del nimero de
camaras disminuye los costes y la complejidad y permite disefiar un sistema mecanico mas pequefio y compacto. A
este respecto, se aprovecha al maximo la alta resolucion cada vez mas disponible de los sensores de imagen.

La segunda perspectiva es preferiblemente una vista superior. De este modo, el flujo de objetos se detecta desde arriba
desde la segunda perspectiva y se capta la parte superior de los objetos, también conocida como lectura superior en el
caso de un lector de codigos. Preferiblemente, la camara también esta montada por encima de la corriente. O bien se
orienta ella misma hacia abajo, o bien se crea la segunda perspectiva desde arriba mediante correspondientes elementos
deflectores. El primer elemento deflector no esta implicado; se encuentra fuera de la segunda area de visién parcial.

La primera perspectiva es una vista lateral perpendicular a la direccion longitudinal. La primera perspectiva lateral en
esta forma de realizacion es creada por la deflexion del primer elemento deflector. Esto significa que también se capta
un lado del objeto, por ejemplo, adicionalmente al lado superior desde la segunda perspectiva, por donde la segunda
perspectiva puede comprender alternativamente también una superficie frontal o posterior.

El dispositivo de camara comprende preferiblemente un segundo elemento deflector, el campo de vision de la camara
presenta una tercera area de vision parcial con deteccion del segundo elemento deflector, y el segundo elemento deflector
esta dispuesto de tal manera que una tercera perspectiva de |a tercera area de visién parcial es diferente de la primera
perspectiva y de la segunda perspectiva, de modo que se captan simultaneamente tres lados del objeto con el sensor de
imagen. Analogamente a la primera perspectiva a través del primer elemento deflector, se genera asi unatercera perspectiva
con una tercera area de vision parcial y un segundo elemento deflector. Por consiguiente, el segundo elemento deflector se
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capta con precision en la tercera area de vision parcial, pero no en las otras areas de vision parcial, y el primer elemento
deflector no se detecta en la tercera area de vision parcial. La tercera perspectiva es preferiblemente una vista lateral desde
la direccién opuesta a la primera perspectiva. Esto significa que los dos lados del objeto se captan desde la primera y la
tercera perspectiva, adicionalmente a la segunda perspectiva, por ejemplo, la parte superior.

La camara estd montada de forma estacionaria en un equipo transportador que desplaza la corriente de objetos en
direccion longitudinal. Una posicidon de montaje preferente es sobre la cinta transportadora para combinar la deteccién
desde arriba con la deteccién de uno 0 mas lados, en particular con la deteccion lateral, pero también son concebibles
otras posiciones de montaje para combinar otras perspectivas. Si se desea detectar la parte inferior, deben tomarse
medidas en el equipo transportador como, por ejemplo, la colocacién de una ventana de visualizacion.

El dispositivo de cadmara presenta preferiblemente un tercer elemento deflector que esta dispuesto de tal manera que
se capta en la segunda area de vision parcial. Esto significa que la trayectoria del haz de recepcion también se pliega
en la segunda area de vision parcial o en la segunda perspectiva. Un ejemplo es la orientacion de la camara no
directamente hacia el objeto, por ejemplo, una direcciéon visual plana al menos aproximadamente paralela o
antiparalela a la direccién longitudinal con desviacion hacia el objeto desde arriba o desde un lado. Es concebible
plegar la trayectoria del haz de la segunda perspectiva varias veces utilizando elementos deflectores adicionales.

El dispositivo de cdmara presenta otro elemento deflector, denominado en lo sucesivo cuarto elemento deflector, que
pliega una vez mas la trayectoria del haz de recepcién de la primera perspectiva plegada por el primer elemento
deflector. La deflexion para la primera perspectiva es, por lo tanto, de dos etapas, por ejemplo, primero desde una
camara montada por encima junto a la corriente y luego sobre el objeto. Ademas de un disefio particularmente
compacto, la doble deflexion permite detectar el objeto al menos casi perpendicularmente a su superficie de captacion,
en particular la superficie lateral.

El dispositivo de camara presenta preferiblemente un quinto elemento deflector que pliega una vez mas la trayectoria del
haz de recepcidn de la tercera perspectiva plegada por el segundo elemento deflector. La funcién del quinto elemento
deflector para la tercera perspectiva corresponde a la del cuarto elemento deflector para la primera perspectiva.

Los elementos deflectores se disponen preferiblemente de forma que los trayectos luminosos entre la camara y el
objeto tengan la misma longitud para las diferentes perspectivas con una tolerancia correspondiente a un rango de
profundidad de campo de la camara. Como resultado, se capturan imagenes nitidas en todas las perspectivas. Una
opcidn de implementacion es montar el tercer elemento deflector a una distancia mayor de la camara que el primer o
segundo elemento deflector. En Gltima instancia, esto amplia artificialmente la trayectoria de la luz en la segunda
perspectiva para compensar los desvios necesarios en la primera o tercera perspectiva. Esto hace posible que la
trayectoria de la luz desde la camara a través del tercer elemento deflector hasta el objeto, por ejemplo, hasta su parte
superior, tenga aproximadamente la misma longitud que la trayectoria desde la camara a través del primer elemento
deflectory el cuarto elemento deflector hasta el objeto, por ejemplo, hasta su superficie lateral, o correspondientemente
desde la cAmara a través del segundo elemento deflector y el quinto elemento deflector hasta el objeto, por ejemplo,
hasta su otra superficie lateral.

Los respectivos elementos deflectores presentan preferiblemente un espejo y un soporte para el montaje en una
disposicidn y orientacidn predeterminadas en relacién con la corriente de objetos. Los elementos deflectores pueden
colocarse y orientarse en gran medida a voluntad en el espacio utilizando sus propios soportes y como componentes
propios, a diferencia de una estructura de espejo monolitica segun el documento US 2010/0163622 A1 mencionado
al principio. Los espejos cumplen otras tareas dpticas, por ejemplo, estar dotados de propiedades de agrupamiento o
dispersién mediante superficies de espejo curvadas o de propiedades de filtrado para determinados espectros
mediante revestimientos y similares.

El sensor de imagen se disefia preferiblemente como sensor lineal. Tales sensores lineales estan disponibles con
resoluciones de pixeles muy altas, algunas de las cuales no son forzosamente necesarias para la deteccion de un
Gnico lado del objeto. Segun la invencion, los pixeles adicionales pueden aprovecharse para captar lados adicionales
desde perspectivas adicionales.

Las areas de vision parcial corresponden preferiblemente a zonas pixeladas adyacentes del sensor de imagen, en
particular una zona pixelada central corresponde a la segunda area de visién parcial y una zona pixelada lateral, a la
primera u otras areas de vision parcial. La anchura del area de visién es asi preferiblemente mayor que la de la
corriente de objetos que se ha de captar o la cinta transportadora, y ventajosamente se utiliza un exceso lateral en
uno o en dos lados para una perspectiva adicional 0 dos perspectivas adicionales.

Alternativamente, las areas de vision parcial corresponden a areas pixeladas superpuestas del sensor de imagen. En
este caso, el sensor de imagen es un sensor matricial cuyos segmentos de linea superpuestos se utilizan para las
diferentes perspectivas. Para ello, los elementos deflectores se disefian preferiblemente con varias secciones
inclinadas de forma correspondiente o se utilizan elementos deflectores adicionales para disponer adecuadamente las
areas de vision parcial en el sensor de matriz.
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El dispositivo de camara presenta una unidad de iluminacion para iluminar las areas de vision parcial a través de los
respectivos elementos deflectores. Si la unidad de iluminacién también utiliza los elementos deflectores, basta con
una unica unidad de iluminacion central, de forma bastante analoga a un Gnico sensor de imagen, que puede captar
desde varias perspectivas segun la invencién.

El dispositivo de camara presenta preferiblemente una unidad de control y evaluacion que estd configurada para
localizar areas codificadas en los datos de imagen captados por el sensor de imagen y para leer el contenido codificado
de las mismas. Pueden captarse contenidos codificados en un sentido amplio, por ejemplo, como lectura textos (OCR,
Optical Character Reading) o reconocimiento de simbolos. Sin embargo, se prefiere especialmente un lector de
cddigos basado en camaras que lea codigos de barras dpticos y cddigos 2D 6épticos utilizando una (nica cAmara y un
Unico sensor de imagen simultaneamente desde varios lados del objeto.

El procedimiento segun la invencion puede perfeccionarse de forma similar y presenta ventajas similares. Las
caracteristicas ventajosas se describen a modo de ejemplo, pero no de forma concluyente, en las reivindicaciones
dependientes que siguen a las reivindicaciones independientes.

La invencion también se explica con mas detalle a continuacion con respecto a otras caracteristicas y ventajas a modo de
ejemplo con ayuda de formas de realizacion y con referencia al dibujo adjunto. Las ilustraciones del dibujo muestran en:

la Figura 1 una vista esquematica de una camara montada en una cinta transportadora con objetos que se han de detectar,;

la Figura 2 una vista tridimensional de un dispositivo de camara con trayectorias de haces plegadas para la captura
simultanea desde arriba y desde un lado;

la Figura 3 una vista frontal del dispositivo de cdmara segun la figura 2;
la Figura 4 una vista superior del dispositivo de camara segun la figura 2;

la Figura 5 una descomposicion de las trayectorias de luz de la figura 2 para explicar cdmo se puede mantener el objeto
en el rango de profundidad de campo para todas las perspectivas utilizando trayectorias de luz de la misma longitud;

la Figura 6 una vista tridimensional de un dispositivo de camara con trayectorias de haces plegadas para la captura
simultanea desde arriba y desde los dos lados;

la Figura 7 una vista frontal del dispositivo de cdmara segun la figura 6;
la Figura 8 una vista superior del dispositivo de camara segun la figura 6;

la Figura 9 una representacion de un dispositivo de camara convencional que requiere tres camaras para captar
tres lados; y

la Figura 10 una representacion de otro dispositivo de camara convencional que utiliza un espejo para capturar un
objeto desde arriba en una orientacién horizontal.

La figura 1 muestra una camara 10 montada sobre una cinta transportadora 12 sobre la que se transportan objetos 14
a través de un area 18 de vision de la camara 10 en una direccion 16 de transporte indicada por flechas. En una forma
de realizacion preferida, los objetos 14 llevan codigos 20 en sus superficies exteriores que son leidos por la camara
10. Para ello, la camara 10 utiliza una lente receptora 22 con un sensor 24 de imagen para captar imagenes de los
objetos 14 situados en el area 18 de vision.

Una unidad 26 de evaluacion comprende una unidad de descodificacion que evalla las imagenes. A este respecto, se
identifican las areas codificadas y se lee el contenido codificado 20. La funcionalidad de evaluacién también puede
implementarse, al menos parcialmente, fuera de la camara 10. Preferiblemente, la camara 10 solo esta configurada
como lector de codigos basado en una camara. Ademas de la lectura de cddigos dpticos 1D o 2D, otras posibles
tareas de procesamiento de imagenes son el reconocimiento de simbolos, en particular etiquetas HazMat, la lectura
de fuentes (OCR, Optical Character Reading), en particular direcciones, y otras tareas de procesamiento.

La camara 10 puede estar configurada como camara lineal con un sensor 24 de imagen de barrido lineal,
preferiblemente con una alta resolucion de, por ejemplo, ocho mil o doce mil pixeles. Alternativamente, el sensor 24
de imagen es un sensor matricial, que puede presentar una resolucion global equiparable de cuatro, ocho o doce
megapixeles. Sin embargo, estas se distribuyen por la superficie, de modo que la captura sucesiva de imagenes con
una linea durante el transcurso del movimiento de transporte puede dar lugar a imagenes de resolucion
significativamente mayor. En algunas aplicaciones, en particular cuando se utiliza el procesamiento de imagenes
basado en el aprendizaje automatico o CNN (redes neuronales convolucionales), también es suficiente una resolucion
de pixeles inferior. Con un sensor matricial, también es concebible en principio la captura de imagenes estaticas sin
flujo de objetos en movimiento o cinta transportadora 12. Por el contrario, a menudo tiene sentido combinar
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sucesivamente las imagenes captadas con un sensor matricial en una imagen mayor durante el transcurso de un
movimiento de transporte.

A un tanel de lectura formado por la cdmara 10 y la cinta transportadora 12 pueden pertenecer otros sensores, que
estan representados por un sensor 28 de avance, por ejemplo, un codificador incremental que se utiliza para
determinar la velocidad o el avance de la cinta transportadora 12. Como resultado, la informacién capturada en
cualquier punto a lo largo de la cinta transportadora 12 puede convertirse a otras posiciones a lo largo de la cinta
transportadora 12 o, lo que es equivalente gracias al avance conocido, a otros puntos en el tiempo. Otros sensores
concebibles son una barrera de luz de disparo, que reconoce en cada caso la entrada de un objeto 14 en el area 18
de vision, o un sensor de geometria, en particular un escaner laser, que detecta un contorno 3D de los objetos 14
sobre la cinta transportadora 12.

El area 18 de vision de la camara 10 esta dividida por elementos deflectores 30a-c, en particular espejos, y la
respectiva trayectoria 32a-b del haz de recepcién se pliega correspondientemente. Esto se reconocera mejor y se
explicara con mas detalle mas adelante con ayuda de las figuras 2 a 8. Los elementos deflectores 30a, 30b aseguran
que la trayectoria 32a de haz de recepcion se pliegue hacia un lado del objeto 14. Mediante un elemento deflector 30c,
la otra trayectoria 32b de haz receptor se desvia de un curso vertical hacia la parte superior del objeto 14 hacia la
horizontal correspondientemente a la alineacién de la camara 10.

De este modo se crean areas 18a-b de visidn parcial en la superficie y en una superficie lateral del objeto 14, de modo
que se pueden detectar dos lados del objeto 14 al mismo tiempo. Las areas 18a-b de vision parcial de la figura 1 tienen
forma de linea para la deteccion sucesiva por lineas del objeto 14 en el curso del movimiento de transporte; con un
sensor matricial como sensor 24 de imagen, se crean areas de visién parcial correspondientemente mas amplias.

La division del area 18 de vision en areas 18a-b de vision parcial también da lugar a zonas pixeladas o segmentos de imagen
que pueden distinguirse en el sensor 24 de imagen. Con un sensor lineal, estos segmentos de imagen se sitdan
preferiblemente de manera adyacente entre si. Esto significa que se desacoplan areas parciales del campo de lectura que
Nno son necesarias para la parte central de la deteccidn y, dado el caso, su iluminacion, y se utilizan para la deteccién de un
lado adicional mediante desviaciones o pliegues. Con un sensor matricial, las areas 18a-b de vision parcial también pueden
disponerse unas junto a otras, pero también superponerse en franjas en el sensor 24 de imagen.

Una iluminacién activa de la camara 10, no mostrada en la figura 1, también se pliega sobre los elementos deflectores
30a-c como una iluminacion coaxial al sensor 24 de imagen.

Esto significa que basta con una iluminacién central en el emplazamiento de la caAmara o integrada en ella, y asi se
iluminan las respectivas areas 18a-b de visién parcial.

Las imagenes captadas pueden procesarse en la unidad 26 de evaluaciéon o en una unidad de procesamiento de
imagenes posterior con parametros adaptados a las areas 18a-b de visidn parcial. Los parametros del sensor 24 de
imagen o de la iluminacién se ajustan o regulan por secciones.

De esta manera, se ajustan, por ejemplo, el contraste o el brillo. También esta prevista la conformacion del haz o el
filtrado dptico mediante el correspondientemente recubrimiento de los elementos deflectores 30a-c.

La figura 2 muestra una vista tridimensional del dispositivo de camara segun la figura 1. Las figuras 3 y 4 son una vista
frontal en la direccién de transporte y una vista superior complementarias. La cadmara 10 esta alineada horizontal o
paralelamente a la cinta transportadora y en su direccidn 16 de transporte, alternativamente también en contra de la
direccion 16 de transporte. Una trayectoria lateral 32a de haz de recepcion es guiada o plegada lateralmente a través
de un elemento deflector 30a superior del lado izquierdo, primero hacia abajo junto a la cinta transportadora 12 vy,
después, a través de un elemento deflector 30b inferior del lado izquierdo lo mas verticalmente posible sobre la
superficie lateral del objeto 14. La trayectoria lateral 32a de haz de recepcion corresponde al area 18a de visién parcial
no referenciada especificamente en la figura 2 en aras de una mayor claridad. Contrariamente a la invencién, el
elemento deflector 30a superior izquierdo solo, es decir, sin el elemento deflector inferior izquierdo, podria desviar
alternativamente sobre la superficie lateral, pero en este caso con una trayectoria de haz oblicua y ya no vertical. Una
trayectoria central 32b de haz de recepcion se desvia hacia abajo sobre la parte superior del objeto 14 en un elemento
deflector 30c¢ central. La trayectoria central 32b de haz de recepcion corresponde al area 18b de vision parcial, que,
en este caso, ya no se referencia especificamente.

Gracias a los elementos deflectores 30a-c y a las correspondientes trayectorias plegadas 32a-b de haz de recepcién,
la parte superior y el lado izquierdo del objeto 14 pueden captarse simultaneamente con la camara 10 desde dos
perspectivas diferentes. Se sobreentiende que esto también podria aplicarse al lado derecho. En cualquier caso, la
deteccidn por dos lados es particularmente ventajosa en el caso de una primera perspectiva desde el lado y una
segunda perspectiva desde arriba, pero también seria concebible detectar otros dos lados o superficies del objeto 14
o dos perspectivas distintas de desde arriba y desde el lado.
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La figura 5 muestra de nuevo la representacion de la figura 2 como fondo y divide las trayectorias 32a-b de haz de
recepcidn en sus subsecciones rectilineas A-E. La camara 10 con su sistema optico 22 receptor solo tiene un alcance
de profundidad de campo limitado. Por |o tanto, es especialmente ventajoso que las trayectorias de luz de las distintas
perspectivas tengan la misma longitud. Como resultado, se capturan en cada caso imagenes nitidas desde los lados
capturados simultaneamente del objeto 14. Las diferencias en las longitudes la trayectoria de la luz, especialmente si
superan la tolerancia que permite un rango de profundidad de campo finito, provocarian, por el contrario, borrosidad
en la captura de al menos un lado o superficie. Gracias a la habil disposicion de los elementos deflectores 30a-c,
puede garantizarse una longitud igual de las trayectorias 32a-b de haces de recepcion, es decir, puede cumplirse la
ecuacién A+B=C+D+E. Para ello, el elemento deflector 30c¢ central esta dispuesto mas lejos de la camara 10 que el
elemento deflector 30a superior izquierdo, de modo que A y B se extienden tanto como corresponde a las desviaciones
a través de la doble desviacion sobre la superficie lateral con las secciones C, D, E. Conviene reiterar que basta con
una igualdad aproximada dentro de la amplitud del rango de profundidad de campo.

La camara 10 puede presentar un enfoque ajustable o un enfoque automatico en lugar de un enfoque fijo. Sin embargo,
esto por si solo no resuelve el problema del desenfoque desde distintas perspectivas, ya que la profundidad de campo
solo puede ajustarse para una perspectiva. Otra forma de resolver el problema del enfoque es una combinacion con
la ensefianza del documento EP 2 937 810 A1 mencionado al principio. A este respecto, los elementos deflectores
30a-c se sustituyen convenientemente por elementos deflectores escalonados a diferentes distancias. Las secciones
de imagen capturadas se multiplican correspondientemente al escalonamiento, y en cada caso se selecciona y
procesa una seccion de imagen capturada en el rango de profundidad de campo con una trayectoria de luz
adecuadamente larga.

La figura 6 muestra otra forma de realizacion del dispositivo de camara en una vista tridimensional, con las figuras 7 y
8 complementariamente como vista frontal en la direccidn de transporte y vista superior. A diferencia de la forma de
realizacién mostrada segun las figuras 2 a 5, ahora también se captura el otro lado del objeto 14 desde una tercera
perspectiva adicional. Con respecto a las diversas opciones de disefio y, en particular, al disefio de las trayectorias de
luz para una respectiva captura en el rango de profundidad de campo, se cumplen analogamente las explicaciones
anteriores. Esto también se cumple en particular para un disefio con trayectorias de luz de igual longitud, como se
muestra en la figura 5, es decir, que el otro lado del objeto 14 también debe detectarse preferiblemente con una
trayectoria de luz de igual longitud.

Para crear una tercera perspectiva y detectar también el segundo lado derecho del objeto 14, que en este caso se ve en
la direccion 16 de transporte, se desacopla lateralmente una trayectoria lateral 32¢ adicional de haz de recepcion a través
de un elemento deflector 30d superior derecho, primero hacia abajo junto a la cinta transportadora 12 y luego a través de
un elemento deflector 30e inferior derecho lo mas verticalmente posible sobre la otra superficie lateral del objeto 14. La
trayectoria lateral 32c adicional de haz de recepcion corresponde a un area 18c de vision parcial adicional que solo se
referencia en la figura 7 en aras de una mayor claridad. Dos areas 18a, 18c¢ de vision parcial estan ahora desacopladas
a ambos lados del area 18b de vision parcial central. Gracias a los elementos deflectores 30a-e y a las correspondientes
trayectorias plegadas 32a-c de haz de recepcion, la camara 10 puede captar simultaneamente la parte superior, el lado
izquierdo y el lado derecho del objeto 14 desde tres perspectivas diferentes. En lugar de captar desde arriba y desde
ambos lados, serian concebibles otras tres perspectivas sobre una combinacién diferente de lados del objeto 14.

Si la desviacion no es perpendicular a las superficies laterales como se ha descrito anteriormente, sino en el plano
horizontal en un angulo de 45°, es decir, practicamente sobre un borde vertical de un objeto imaginario 14 con forma
de paralelepipedo, la superficie delantera o trasera también pueden detectarse sucesivamente con el respectivo lado
en el curso del movimiento de transporte en un ejemplo que no se inscribe en el marco de la invencion. En la forma
de realizacion mostrada segun las figuras 2 a 5, habria que tomar una decisidn a favor de la superficie delantera o
trasera o habria que cubrir la superficie no cubierta en cada caso por la perspectiva desde arriba inclinandola
correspondientemente. En la forma de realizacion mostrada en las figuras 6 a 8, un lado puede detectarse con la
superficie delantera y el otro lado con la superficie trasera. Sin embargo, hay que aceptar en cada caso la desventaja
de que ya no existe una perspectiva vertical sobre la respectiva superficie del objeto.
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REIVINDICACIONES

Dispositivo (10, 30a-e) de camara para detectar un objeto (14) en una corriente de objetos (14) que se mueven
con respecto al dispositivo (10, 30a-e) de camara en una direccion longitudinal (16), en donde el dispositivo
(10, 30a-e) de camara comprende una camara (10) con un sensor (24) de imagen para captar imagenes de
los objetos (14) y al menos un primer elemento deflector (30a), en donde el campo (18) de vision de la camara
(10) presenta al menos una primera area (32a, 18a) de visidn parcial con detecciéon del primer elemento
deflector (30a) y una segunda area (32b, 18b) de visién parcial sin deteccion del primer elemento deflector
(30a) y en donde la camara (10) esta montada estacionariamente en un equipo transportador (12) que
transporta la corriente de objetos (14) en la direccion longitudinal (16), en donde el primer elemento deflector
(30a) esta dispuesto de tal manera que una primera perspectiva de la primera area (32a, 18a) de visién parcial
es diferente de una segunda perspectiva de la segunda area de vision parcial (32b, 18b), por lo que la primera
area (32a, 18a) de vision parcial ofrece una perspectiva del objeto (14) diferente de la segunda area de vision
parcial (32b, 18b), de modo que se captan simultdneamente al menos dos lados del objeto (14) con el sensor
(24) de imagen, caracterizado

por que la primera perspectiva es una vista lateral perpendicular a la direccién longitudinal (16) y por que el
primer elemento deflector (30a) pliega una trayectoria lateral (32a) de haz de recepcion correspondiente a la
primera area (32a, 18a) de visidn parcial primero hacia abajo junto al equipo transportador (12) y luego a
través de otro elemento deflector (30b) sobre una superficie lateral del objeto (14), de modo que la deflexién
para la primera perspectiva es de dos etapas, por que el dispositivo (10, 30a-e) de camara dispone ademas
de una unidad de iluminacion para iluminar las areas (32a-c, 18a-c) de vision parciales a través de los
respectivos elementos deflectores (30a-e), por que los parametros del sensor (24) de imagen o de la unidad
de iluminacién se ajustan o regulan por secciones, y por que la conformacion del haz o el filtrado éptico esta
previsto mediante un revestimiento de los elementos deflectores (30a-b).

Dispositivo (10, 30a-e) de camara segun la reivindicacion 1, en donde la segunda perspectiva es una vista
superior.

Dispositivo (10, 30a-e) de camara segun una de las reivindicaciones anteriores, que comprende un segundo
elemento deflector (30d), en donde el campo de visidn de la camara (10) presenta una tercera area (32c, 18¢)
de visién parcial con deteccidn del segundo elemento deflector (30d) y el segundo elemento deflector (30d)
esta dispuesto de tal manera que una tercera perspectiva de la tercera area (32c¢, 18c¢) de vision parcial es
diferente de la primera perspectiva y de la segunda perspectiva, de modo que tres lados del objeto (14) se
registran simultaneamente con el sensor (24) de imagen, en donde en particular la tercera perspectiva es una
vista lateral desde una direccidn opuesta a la primera perspectiva.

Dispositivo (10, 30a-e) de camara segun una de las reivindicaciones anteriores, que comprende un tercer
elemento deflector (30¢) dispuesto de tal manera que es captado en la segunda area (32b, 18b) de vision
parcial.

Dispositivo (10, 30a-e) de camara segun la reivindicacion 3,

que presenta un quinto elemento deflector (30e) que pliega una vez mas la trayectoria (32¢) de haz de
recepcion de la tercera perspectiva plegada por el segundo elemento deflector (30d).

Dispositivo (10, 30a-e) de cdmara segun una de las reivindicaciones anteriores, en donde los elementos de
desviacion (30a-e) estan dispuestos de tal manera que los trayectos luminosos (32a-c) entre la camara (10)
y el objeto (14) son de igual longitud para las diferentes perspectivas con una tolerancia correspondiente a la
profundidad de campo de la camara (10).

Dispositivo (10, 30a-e) de camara segun una de las reivindicaciones anteriores, en donde los elementos
deflectores (30a-e) comprenden un espejo y un soporte para el montaje en una disposicién y orientacion
predeterminadas con respecto a la corriente de objetos (14).

Dispositivo (10, 30a-e) de cdmara segun una de las reivindicaciones anteriores, en donde el sensor (24) de
imagen esta configurado como un sensor de linea.

Dispositivo (10, 30a-e) de camara segln una de las reivindicaciones anteriores, en donde la areas
pixeladas adyacentes del sensor (24) de imagen se corresponden con las areas (32a-c, 18a-c) de visién
parcial, en particular un area pixelada central se corresponde con la segunda area (32b, 18b) de visién
parcial y un area pixelada lateral se corresponde con otras areas (32a, 32c¢, 18a, 18c) de visién parcial, o
en donde areas pixeladas superpuestas del sensor (24) de imagen se corresponden con las areas (32a-c,
18a-c) de vision parcial.
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Dispositivo (10, 30a-e) de camara segun una de las reivindicaciones anteriores, que presenta una unidad de
control y evaluacidn (26) que esta configurada para localizar areas codificadas (22) en los datos de imagen
captados por el sensor (24) de imagen y para leer el contenido codificado de las mismas.

Procedimiento para detectar un objeto (14) en una corriente de objetos (14) movidos por un equipo
transportador (12) en una direccion longitudinal (16), en donde las imagenes de los objetos (16) son captadas
por un sensor (24) de imagen en un campo (18) de visién y el campo (18) de visién presenta una primera
area (32a, 18a) de vision parcial con deteccion de un primer elemento deflector (30a) y una segunda area
(32b, 18b) de visidn parcial sin deteccion del primer elemento deflector (30a), en donde el primer elemento
deflector (30a) esta dispuesto de tal manera que una primera perspectiva de la primera area (32a, 18a) de
visién parcial es diferente de una segunda perspectiva de la segunda area de vision parcial (32b, 18b), por lo
que la primera area (32a, 18a) de visién parcial ofrece una perspectiva diferente del objeto (14) que la
segunda area de vision parcial (32b, 18b), de manera que al menos dos lados del objeto (14) son captados
simultaneamente con el sensor (24) de imagen,

caracterizado

por que la primera perspectiva es una vista lateral perpendicular a la direccion longitudinal (16) y por que el
primer elemento deflector (30a) pliega una trayectoria lateral (32a) de haz de recepcién correspondiente a la
primera area (32a, 18a) de vision parcial primero hacia abajo junto al equipo transportador (12) y luego a través
de otro elemento deflector (30b) sobre una superficie lateral del objeto (14), de modo que la deflexién para la
primera perspectiva es de dos etapas, por que las areas (32a-c, 18a-c) de vision parciales son iluminadas,
ademas, a través de los respectivos elementos deflectores (30a-e), por que los parametros del sensor (24) de
imagen o de la unidad de iluminacion se ajustan o regulan por secciones, y por que se efectia una conformacion
del haz o un filtrado 6ptico mediante un revestimiento de los elementos deflectores (30a-b).
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