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SISTEMA DE SUPERVISION DE UN AREA

DESCRIPCION

OBJETO DE LA INVENCION

La presente invencion se refiere a un sistema de supervisién, en particular de areas

préximas a una maquina herramienta.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

En el sector de maquinas herramientas se conocen distintos sistemas de monitoreo, o sea
de supervisién, de un area (que puede ser ocupada por parte de un operador) adyacente a

una maquina herramienta.

La finalidad de esos sistemas de supervision es la de monitorear un area operativa
predeterminada, en proximidad de la maquina herramienta, para individualizar la presencia
de una persona dentro del area operativa y, en su caso, detener, como consecuencia de

ello, la maquina herramienta.

Dichos sistemas de supervision, por lo tanto, permiten aumentar la seguridad de los
operadores ya que la maquina viene detenida si un operador se acerca a la misma maquina

en condiciones de peligro potencial.

Ahora bien, desde hace mucho tiempo existe una gran necesidad de disponer de un sistema
de supervision que sea sumamente fiable, es decir en el cual sea reducida la generacién de
alarmas no deseadas y en el cual, por otro lado, sea reducido el riesgo de falta de

individualizacién de un operador dentro del area vigilada.

DESCRIPCION DE LA INVENCION

El objetivo de la presente innovacion, por lo tanto, es el de eliminar estos inconvenientes
mediante la realizacion de un sistema de supervisién y de un método de supervision

eficientes y fiables.
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De conformidad con la innovacion, ese objetivo se logra mediante un sistema de supervision
que comprende las caracteristicas técnicas expuestas en una o varias de las

reivindicaciones anexas.

DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Las caracteristicas técnicas de la invencion, segun dichos objetivos, estan descritas
claramente en las reivindicaciones expuestas mas adelante, y las ventajas de la misma
resultaran aun mas evidentes en la descripcién detallada que sigue, hecha con referencia a
los dibujos anexos, que representan una forma de realizacion puramente ejemplificadora vy,

por ende, no limitativa, en los cuales:

-la figura 1 exhibe una vista esquematica de una aplicacion del sistema de supervision

segun la presente innovacion;

- la figura 2 exhibe un detalle del sistema de supervision segun la presente innovacion.

REALIZACION PREFERENTE DE LA INVENCION

De conformidad con los dibujos anexos, con 1 se ha denotado un sistema de supervision de

un area (A) préxima a una maquina (M) de elaboracion.

Con el término maquina (M) de elaboracion se entiende cualquier maquina para efectuar
elaboraciones o tratamientos en objetos o productos, como por ejemplo una maquina

herramienta.

Noétese que generalmente tales maquinas comprenden al menos un elemento mévil (2), en

el cual por lo general esta instalada la herramienta de elaboracién.

Tal elemento (2) movil comprende un cabezal operativo (2) (a continuacion estos dos

términos se utilizaran como sinénimos).

En el ejemplo exhibido en la figura 1 con P se ha denotado una pieza bajo elaboracién y con

2 un elemento movil que forma parte de la misma maquina (M).

Nétese que ese elemento (2) es movil a lo largo de una direccion (X).
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El sistema (1) comprende un primer cabezal (TV1) de visién, provisto de una primera
telecamara (T1), una segunda telecamara (T2) y una tercera telecamara (T3), dispuestas a

una distancia reciproca predeterminada de modo de adquirir imagenes de dicha area (A).

Preferiblemente, los ejes épticos de las telecamaras (T1, T2, T3) de dicho primer cabezal

(TV1) de vision son paralelos.

Notese que esas telecamaras (T1, T2, T3) estan dispuestas de modo que, por parejas,

permitan la adquisicién de imagenes tridimensionales del area (A).

Preferiblemente, como se exhibe en la figura 1, el sistema también comprende un segundo
cabezal (TV2) de vision dispuesto, durante el uso, en una posicion reciproca predeterminada
con respecto al primer cabezal (TV1) de visidon para adquirir imagenes de dicha area (A)

desde un angulo diferente.

Las caracteristicas técnicas y funcionales del segundo cabezal (TV2) de visién son iguales a

las del primer cabezal (TV1) de vision, al cual, por ende, a continuacién se hara referencia.

Las telecamaras (T4, T5, T6) de dicho segundo cabezal (TV2) de vision estan dispuestas
con un cierto angulo con respecto a las telecamaras (T1, T2, T3) del primer cabezal (TV1)
de visién: dicho de otro modo tales telecamaras de los dos cabezales (TV1 y TV2) de visién

capturan imagenes de dicha area (A) a través de diferentes recorridos épticos.

Preferiblemente, las telecamaras (T4, T5, T6) del segundo cabezal (TV2) de visién estan
dispuestas de frente (enfrentadas) a las telecamaras (T1, T2, T3) del primer cabezal (TV1)

de vision, como se exhibe en la figura 1.

Notese que la presencia de ese segundo cabezal de vision (TV2) es opcional; a
continuacion se describiran mejor las ventajas de usar dicho segundo cabezal de vision
(TV2).

Notese que esas telecamaras (T1, T2, T3) del primer cabezal (TV1) de vision estan

dispuestas dentro de un contenedor tipo caja (5).

Preferiblemente el contenedor tipo caja (5) comprende un soporte (6) configurado para ser

apoyado al piso o para ser conectado a uno o varios de los elementos de la maquina (M).

Segun la innovacién, el sistema (1) comprende una unidad (3) de elaboracion, conectada a

dichas telecamaras (T1, T2, T3) para recibir dichas imagenes y configurada para:

4
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a) analizar, por parejas, las imagenes de dichas telecamaras (T1, T2, T3) del primer cabezal

(TV1) de visién para individualizar la presencia de un objeto en dicha area (A);
b) adquirir una posicion de dicho cabezal operativo (2) en dicha area (A);

¢) emitir una senal (SA) de parada de dicha maquina (M) en funcién de la posicion relativa

de dicho cabezal operativo (2) con respecto a dicho objeto detectado en dicha area (A).

Preferiblemente, la unidad (3) de elaboracién esta integrada en el primer cabezal (TV1) de

vision.

Noétese que la operacién b) de adquirir la posicion de dicho elemento movil (2) en dicha area
(A) puede incluir una lectura de tal posicion directamente desde la maquina (M) o bien
puede incluir un analisis de las imagenes adquiridas por las telecAmaras para derivar la

posicion del elemento movil (2) en el area (A).

Por lo tanto, el primer cabezal (TV1) de visidon puede incluir una interfaz conectada a la
unidad de control de la maquina, para adquirir la posicion del elemento mévil (2) en el area
(A) o, alternativamente, puede incluir un médulo (hardware o software) de elaboracion de
imagenes configurado para derivar la posicidon del elemento mévil (2) en el area (A), a través
del analisis de una o varias parejas de telecamaras (T1, T2, T3) del primer cabezal (TV1) de

vision.

Segun otro aspecto, el sistema (1) comprende una central de interconexién con la maquina
(M) conectada a la unidad (3) de elaboracion y a la maquina (M), para recibir dicha senal de
parada desde la unidad (3) de elaboracién y enviar una sefial de mando a la unidad de

control (por ejemplo al PLC) de la maquina (M).

Alternativamente, la unidad (3) de elaboracion puede integrar directamente en su interior un
modulo de comunicacion configurado para interconectarse con la maquina (M), para enviar

una sefal de mando a la unidad de control (por ejemplo al PLC) de la maquina (M).

En otros términos, la unidad (3) de elaboracion esta provista de una interfaz de

comunicacion (modulo de comunicacién) con dicha maquina (M).

Preferiblemente la interfaz de comunicacién es del tipo bidireccional (para permitir el envio
de mandos a la maquina (M) y recibir informaciones provenientes de la maquina (M),

inherentes 0 no a dichos mandos).
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Segun otro aspecto, el primer cabezal (TV1) de vision comprende al menos un sensor (U1)

de ultrasonidos (que incorpora un emisor y un receptor de ultrasonidos).

Tal sensor (U1) de ultrasonidos esta asociado (fijado) a dicho primer cabezal (TV1) de

vision.

Noétese ademas que el sensor (U1) de ultrasonidos esta conectado a dicha unidad (3) de

elaboracion.

La unidad (3) de elaboracién esta configurada para elaborar la sefial del sensor (U1) de
ultrasonidos, para detectar la presencia de un objeto en dicha area (A) y para comparar el
resultado de la elaboracion de la senal de dicho sensor (U1) de ultrasonidos con el resultado

del analisis, por parejas, de las imagenes de las telecamaras (T1, T2, T3).

De manera ventajosa, tal sensor de ultrasonidos, por lo tanto, permite aumentar la fiabilidad
del sistema para detectar objetos dentro del area vigilada: en efecto se reducen las falsas

alarmas asi como los casos de intrusiones en el area vigilada no detectadas.

Noétese que, segun una primera forma de realizacién, la unidad (3) de elaboracion esta
configurada para individualizar la presencia de un objeto en dicha area (A) mediante el
analisis de las imagenes de todas las parejas de telecamaras (T1, T2, T3) del primer

cabezal de vision segun una légica de elaboracion de tipo OR.

En otros términos, es suficiente que se detecte la presencia de un objeto con una sola
pareja de telecamaras para que la unidad de elaboracion derive una condicion de presencia

de un objeto en el area (A) vigilada.

Noétese que, segun una segunda y diferente forma de realizacion alternativa, la unidad (3) de
elaboracion esta configurada para individualizar la presencia de un objeto en dicha area (A)
mediante el analisis de las imagenes de todas las parejas de telecamaras (T1, T2, T3) del

primer cabezal de visidén segun una légica de elaboracién del tipo AND.

En otros términos, es necesario que se detecte la presencia de un objeto con todas las
parejas de telecamaras para que la unidad de elaboracion derive una condicién de

presencia de un objeto en el area (A) vigilada.

Noétese que, independientemente de la légica de elaboracion adoptada (OR/AND) para el
analisis de la sefal de las parejas de telecamaras (T1, T2, T3) es posible analizar la sefal

del sensor (U1) de ultrasonidos en combinacién con el resultado del analisis de las
6
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imagenes segun diferentes logicas, como se aclarara mejor a continuacion.

De conformidad con una primera forma de realizacién la unidad (3) de elaboracion esta
configurada para individualizar la presencia de un objeto en dicha area (A) combinando,
segun una légica de elaboracion del tipo AND, el resultado de la elaboracion de las parejas

de telecamaras (T1, T2, T3) con el del sensor de ultrasonidos.

En otros términos, para determinar la presencia de un objeto en el area (A) sometida a
vigilancia es necesario que se individualice la presencia de un objeto tanto mediante las

telecamaras como mediante el sensor (U1) de ultrasonidos.

De conformidad con una segunda forma de realizacion (independientemente de la I6gica de
elaboracion adoptada (OR o AND) para el analisis de la senal de las parejas de telecamaras
(T1, T2, T3) la unidad (3) de elaboracién esta configurada para individualizar la presencia de
un objeto en dicha area (A) combinando, segun una légica de elaboracion del tipo OR, el
resultado de la elaboracion de las parejas de telecamaras (T1, T2, T3) con el del sensor de

ultrasonidos.

En otros términos, para determinar la presencia de un objeto en el area (A) sometida a
vigilancia, es suficiente que sea individualizada la presencia de un objeto mediante las

telecamaras (T1, T2, T3) o bien mediante el sensor (U1) de ultrasonidos.

Por ende, nétese que, de manera ventajosa, a través de la presencia de los sensores de
ultrasonidos se aumenta aun mas la fiabilidad del sistema, puesto que la condicion de
presencia de un objeto se basa en una elaboracién de dos tipos diferentes de sensores

(6pticos / ultrasonidos).

Segun otro aspecto, el sistema (1) también comprende al menos una fuente de iluminacion,
asociada (fijada) a dicho primer cabezal (TV1) de vision y configurada para iluminar dicha

area vigilada.

Preferiblemente dicha al menos una fuente de iluminacion comprende al menos un LED (L1,
L2, L3, L4).

Aun mas preferiblemente, el primer cabezal (TV1) comprende una pluralidad de LEDs (L1,
L2, L3, L4).

De este modo, de manera ventajosa, viene iluminada (con un modelo de Iluz

predeterminado) el area (A) sometida a vigilancia.
7
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Preferiblemente, dicho LED (L1, L2, L3, L4) es del tipo a rayos infrarrojos.

Asimismo, segun otro aspecto, dicho LED (L1, L2, L3, L4) es del tipo de alta potencia

luminosa.

Segun este aspecto, el sistema (1) comprende una unidad de excitacion del LED (L1, L2, L3,

L4), configurada para alimentar por impulsos dicho LED (L1, L2, L3, L4).

Preferiblemente, la unidad de excitacion esta integrada en el primer cabezal (TV1) de vision;
aun mas preferiblemente la unidad de excitacién esta integrada en la unidad (3) de

elaboracion.

Segun otro aspecto, dicha unidad de excitacidén esta configurada para activar dicho LED (L1,
L2, L3, L4) sincréonicamente con la adquisicién de imagenes de una pareja de telecamaras
(T1, T2, T3).

De este modo, de manera ventajosa, viene emitida una cantidad muy elevada de luz por
breves instantes, de modo que la iluminaciéon no genere perturbacion y, por ende, la clase

del LED pueda pertenecer a la de dispositivos no peligrosos para la vista.
Por lo tanto, nétese que tal aspecto permite aumentar la fiabilidad general de deteccion.

Preferiblemente, en el caso que el sistema esté equipado con dos cabezales de medida,
primero y segundo, la unidad de control de cada cabezal de medida esta configurada para

detectar la radiacién luminosa emitida por los LEDs del otro cabezal de visién.

Noétese que, de manera ventajosa, la unidad de control de cada cabezal de medida esta
configurada para detectar y monitorear la posicion de los LEDs del otro cabezal de vision
(mediante analisis de imagenes): ello le permite al sistema controlar constantemente que la
posicién reciproca de los cabezales sea la correcta, es decir sea aquella para la cual ha sido

efectuada la calibracion.

En efecto, si uno de los dos cabezales de medida se desplazara accidentalmente (por
choque, manumision, etc.), el sistema detectaria inmediatamente el cambio de posicién de

los puntos de iluminacion de los LEDs del otro cabezal de vision.

A continuacién se describira detalladamente una forma de realizacion preferida del sistema

(1) y de las operaciones de supervision llevadas a cabo por este ultimo.

Noétese que dicha descripcion del sistema (1) y de las operaciones que lleva a cabo este
8
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ultimo no debe entenderse como limitativa sino, por el contrario, debe entenderse a titulo

puramente ejemplificador.

A continuacion se describiran las etapas de supervisidn actuadas por una pareja de
telecamaras (T1, T2; T2, T3; T1, T3) del primer cabezal (TV1) de vision: las mismas

observaciones valen para cualquier otra pareja de telecamaras.

La supervision incluye la adquisicion de un par de imagenes de dicha area (A) mediante dos

telecamaras del primer cabezal (TV1) de vision.

Preferiblemente tales dos imagenes estaran sincronizadas entre si, es decir adquiridas en el

mismo instante temporal.

Luego, en dichas dos imagenes adquiridas se ejecutara un analisis para individualizar la

presencia de un objeto en dicha area (A).
Tal analisis incluye la generacién de un mapa de distancias.

La etapa de generacion de un mapa de distancias comprende una etapa de generacion de

un mapa o matriz en base a una comparacion entre las dos imagenes adquiridas.

Tal mapa o matriz comprende la posicién (en el mundo) de cada pixel (o, mas en general,
porcién de la imagen) con respecto a un sistema de referencia comun a las telecamaras (T1,
T2, T3).

La generacion de tal mapa se produce en base a un analisis de desigualdad.

Preferiblemente esta incluida la generacion de un mapa con las coordenadas, en el mundo

(o sea con respecto a un sistema de referencia comun a las dos telecadmaras), de cada pixel.

Preferiblemente el mapa contiene las coordenadas de cada pixel segun tres direcciones

ortogonales:

- una direccién (X) substancialmente paralela al eje 6ptico de las telecamaras;

- una direccién (Z) substancialmente ortogonal al piso de dicha area;

- una direccién (Y) ortogonal a las anteriores.

Se ha contemplado realizar sucesivamente una extraccion y clasificacioén de los obstaculos.

Por lo tanto, la unidad (3) de elaboracion esta configurada para efectuar una extracciéon y
9
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clasificacion de los obstaculos.

Mas exactamente, la unidad (3) de elaboracion esta configurada para analizar el mapa de

distancias para individualizar un objeto en el area (A) sometida a vigilancia.

Tal analisis del mapa de distancias comprende una etapa de busqueda, en el mismo mapa
de distancias, de porciones contiguas que substancialmente tienen el mismo valor de
distancia a lo largo de la direccion (X) de alejamiento de las telecamaras, o sea a lo largo de
la direccién que es substancialmente paralela al eje 6ptico de dichas telecamaras (T1, T2;
T2, T3; T1, T3).

Adicionalmente, la supervisién contempla que sea efectuado un andlisis de varias imagenes,
adquiridas respectivamente con diferentes parejas de telecAmaras del primer cabezal de

vision.

Mas en particular, puesto que el cabezal de vision esta compuesto por tres telecamaras (T1,
T2, T3) es posible efectuar el analisis sobre tres parejas diferentes (T1, T2; T2, T3; T1, T3)

de telecamaras.

Segun este aspecto, se ha incluido una etapa de comparacién de los resultados de los
analisis efectuados sobre cada pareja de telecamaras para verificar la presencia de un

objeto en dicha area (A) por parejas de telecamaras diferentes.

Segun una forma de realizacion del sistema (1) esta contemplado subdividir dicha area (A)

en una pluralidad de regiones (A1, A2, A3).

Cada region (A1, A2, A3) corresponde a una porcion del area (A) sometida a supervision: en
el ejemplo mostrado en la figura 1 se exhiben nada menos que tres regiones diferentes (A1,
A2, A3).

Segun esta forma de realizacién, la unidad (3) de elaboracion esta configurada para analizar
las imagenes de dichas telecamaras (T1, T2) para individualizar en cual regién (A1, A2, A3)
esta dispuesto el objeto individualizado (tal objeto es individualizado mediante los criterios

descritos con anterioridad).

Asimismo, en tal etapa de analisis, la unidad (3) de elaboraciéon esta configurada para

asociar dicho objeto detectado a dicha regién (A1, A2, A3) individualizada.

Nétese que, segun esta forma de realizacién, la sefial de mando (SA) (parada) de la

10
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maquina (M) es emitida por la unidad (3) de elaboracion en funcion de la posicion relativa de

dicho elemento (2) mévil con respecto a la regidon (A1, A2, A3) individualizada.
En otros términos, segun tal ejemplo aplicativo, cada region puede estar en la condicion de:

- “habilitada” si una persona y el cabezal operativo pueden estar presentes

simultaneamente en esa regidon sin que sea emitida la sefial de parada;

- “inhabilitada” si una persona y el cabezal operativo no pueden estar presentes
simultdneamente en esa region (ello corresponde a una situacion de peligro potencial) y la
presencia simultanea del cabezal y de una persona en la region determina la transmision de

una sefalizacion de alarma.

Notese que el sistema (1), en particular la unidad (3) de elaboracién, puede estar
configurado de modo que algunas regiones puedan estar permanentemente inhabilitadas o
habilitadas o bien de modo que cada regién pueda estar habilitada o inhabilitada en funcion
de la posicion del cabezal operativo: segun esta ultima posibilidad la presencia del cabezal
operativo en una regién determina la inhabilitacion de la misma mientras que su ausencia

determina la habilitacion de la misma.

El ejemplo que se brinda a continuacion, correspondiente a la figura 1, aclarara lo expresado

con anterioridad.
La figura 1 exhibe el elemento mévil (2) ubicado en la region denotada con A1.

Si una persona entra en tal region, en la cual esta dispuesto el elemento mévil (2) o sea el

cabezal operativo, se determinara la activacion de la parada de la maquina.

Tal regidon (A1), en efecto, esta inhabilitada, ya que el cabezal operativo (2) esta presente en

esa region.

En cambio, si una persona entra en la regién denotada con A3, no se determinara la parada
de la maquina ya que esa condicién no es fuente de peligros potenciales, estando la

persona en la regién denotada con A3, la cual se halla bastante distante del elemento mévil

2).

Noétese que, en el ejemplo especifico, la region denotada con A3 esta habilitada ya que el

cabezal operativo (2) no se halla en esa region.

Por consiguiente, el sistema (1) activa una sefial de parada de la maquina en funcién de la
11
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posicion relativa del elemento movil (2) y del objeto (o sea la persona) detectado.

Noétese que, generalmente, la unidad (3) de elaboracion esta configurada para emitir la
sefalizacién de parada si, en base al analisis de imagenes, se determinara una condicién de
cercania del elemento mévil (2) y de la persona (objeto) detectada mediante el analisis de

imagenes de las telecamaras, que corresponde a una situacion de peligro potencial.

En el caso especifico, tal condicion de cercania corresponde a la presencia del elemento
movil (2) y de la persona (objeto) detectada en la misma region (A1, A2, A3), o en la regidon

inmediatamente adyacente (A1, A2, A3).

De manera ventajosa, la presencia de dos o varios cabezales de vision convierte al sistema

en sumamente inmune a falsas alarmas, o sea en mas fiable.

Preferiblemente tales cabezales (TV1 y TV2) de vision estan dispuestos uno con respecto al

otro de modo que las respectivas telecamaras capturen imagenes desde diferentes angulos.

Nétese que, como se exhibe en la figura 1, preferiblemente los dos cabezales (TV1 y TV2)

de vision estan dispuestos enfrentados entre si.

De manera ventajosa, el uso de un segundo cabezal (TV2) de vision brinda la posibilidad de
evitar potenciales zonas de sombra en la zona inmediatamente delante de las telecamaras

del primer cabezal (TV1) de vision.

La invencién asi concebida es susceptible de evidente aplicacion industrial; ademas la
misma puede ser objeto de numerosas modificaciones y variantes, todas dentro del ambito
del concepto inventivo; por otro lado, todos los detalles pueden ser reemplazados por

elementos técnicamente equivalentes.
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REIVINDICACIONES

1.-Sistema (1) de supervisidén de un area (A) préxima a una maquina (M) de elaboracion,
comprendiendo dicha maquina (M) al menos un cabezal operativo (2) movil en el area (A) o

en proximidad de la misma, caracterizado por que dicho sistema (1) comprende:

- un primer cabezal (TV1) de vision, provisto de una primera telecamara (T1), una segunda
telecamara (T2) y una tercera telecamara (T3), dispuestas una con respecto a la otra a una

distancia predeterminada para adquirir imagenes del area (A);

- una unidad (3) de elaboracién, conectada a las telecamaras (T1, T2, T3) para recibir dichas

imagenes y configurada para:

a) analizar, por parejas, las imagenes de dichas telecamaras (T1, T2, T3) para detectar

la presencia de un objeto en el area (A);
b) adquirir una posicién del cabezal operativo (2) de la maquina (M) en el area (A);

¢) emitir una sefial (SA) de parada de la maquina (M) en funcién de la posicién relativa

del cabezal operativo (2) con respecto al objeto detectado en el area (A).

2.-Sistema (1) segun la reivindicacién 1, caracterizado por que los ejes opticos de las

telecamaras (T1, T2, T3) del primer cabezal (TV1) de visidén son paralelos.

3.-Sistema (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por
que la unidad (3) de elaboracién esta configurada para detectar una condicion de presencia
de un objeto en el area (A) si se ha individualizado la presencia de un objeto en las
imagenes de todas las combinaciones de parejas (T1, T2; T2, T3; T1, T3) de telecAmaras
(T1, T2, T3).

4.-Sistema (1) segun una cualquiera de las precedentes reivindicaciones 1 y 2,
caracterizado por que la unidad (3) de elaboracion esta configurada para detectar una
condicion de presencia de un objeto en el area (A) si se ha individualizado la presencia de
un objeto en las imagenes de al menos una pareja de las combinaciones de parejas de
telecamaras (T1, T2, T3).

5.-Sistema (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por

que comprende al menos un sensor (U1) de ultrasonidos, asociado al primer cabezal (TV1)

de visién, y conectado a la unidad (3) de elaboracion, dicha unidad (3) de elaboracion
13
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estando configurada para elaborar la sefial del al menos un sensor (U1) de ultrasonidos,
para detectar la presencia de un objeto en el area (A) en base a dicha sefal y para
comparar el resultado de la elaboracién de la sefal de dicho sensor (U1) de ultrasonidos con
el resultado del analisis, por parejas, de las imagenes de las telecamaras (T1, T2, T3) para

derivar una condicion de presencia de un objeto en el area (A).

6.-Sistema (1) segun la reivindicacién precedente, caracterizado por que la unidad (3) de
elaboracion esta configurada para derivar una condiciéon de presencia de un objeto en el
area (A) si se ha detectado la presencia de un objeto mediante el analisis de las imagenes
de las parejas de telecamaras (T1, T2, T3) o mediante el analisis de la sefial del sensor (U1)

de ultrasonidos.

7.-Sistema (1) segun la reivindicacién 5, caracterizado por que la unidad (3) de elaboracion
estd configurada para derivar una condicién de presencia de un objeto en el area (A) si se
ha detectado la presencia de un objeto tanto mediante el analisis de las imagenes de las
parejas di telecamaras (T1, T2, T3) como mediante el analisis de la senal del sensor (U1) de

ultrasonidos.

8.-Sistema (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por
que ademas comprende al menos una fuente de iluminacién, asociada al primer cabezal

(TV1) de visidn y configurada para iluminar el area a vigilar.

9.-Sistema (1) segun la reivindicacion precedente, caracterizado por que la al menos una

fuente de iluminacion comprende un LED (L1; L2; L3; L4).

10.-Sistema (1) segun la reivindicacion precedente, caracterizado por que el LED (L1; L2;

L3; L4) es del tipo a rayos infrarrojos.

11.-Sistema (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones 9 6 10, caracterizado por que

el LED (L1; L2; L3; L4) es del tipo de alta potencia luminosa.

12.- Sistema (1) segun la reivindicacion 11, caracterizado por que comprende una unidad de
excitacion del LED (L1; L2; L3; L4), configurada para alimentar por impulsos al LED (L1; LZ2;
L3; L4).

13.- Sistema (1) segun la reivindicacién 12, caracterizado por que la unidad de excitacion
del LED (L1; L2; L3; L4) esta integrada en el primer cabezal (TV1) de vision.

14.- Sistema (1) segun la reivindicacion 12, caracterizado por que la unidad de excitacién
14
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del LED (L1; L2; L3; L4) esta integrada en la unidad (3) de elaboracion.

15.- Sistema (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones de 12 a 14, caracterizado por
que la unidad de excitacién esta configurada para activar dicho LED (L1; L2; L3; L4)
sincronicamente con la adquisicion de imagenes por parte de una pareja de telecamaras
(T1, T2, T3).

16.-Sistema (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por

que la unidad (3) de elaboracion esta integrada en el primer cabezal (TV1) de vision.

17.-Sistema (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por
que la unidad (3) de elaboracion esta provista de una interfaz de comunicaciéon con la
maquina (M).

18.-Sistema (1) segun la reivindicacion precedente, caracterizado por que la interfaz de

comunicacion con la maquina (M) es del tipo bidireccional.

15
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