3D Stereokamera

A brand of Balluff

HOCHAUFLOSENDE
3D MACHINE VISION

Robuste und hochauflésende 3D Stereoka-
mera mit 12 MPix Sensoren und integrier-
tem Projektor fiir industrielle 3D-Anwen-
dungen.

Eine schnelle Implementierung, eine ho-
he Flexibilitat in der Anwendung und ein
robustes Gehause zeichnet die 3D Ste-
reokamera aus. Mit 12 Millionen 3D-
Datenpunkten und einer 12 MPixel Auf-
|6sung erfasst die Kamera jedes Detail
und das mit einer Bildwiederholrate von
bis zu 9 Hz, abhangig von der Auflo-
sung. Zusatzlich fuhren die einstellbaren
Objektive an Kameras und integriertem
Projektor zu optimalen Ergebnissen,
egal in welchem Arbeitsbereich die Ka-
mera eigesetzt wird.

Uber die GigE Vision Schnittstelle kon-
nen auf Basis der Kameradaten eigene
3D-Applikationen erstellt werden.

Mit der im Lieferumgang enthaltenen
Software-Bibliothek kann die 3D-Be-
rechnung automatisch auf eine Grafik-
karte ausgelagert werden, womit die
Leistungsfahigkeit der Kamera gestei-
gert werden kann.

Vv MATRIX

Die Besonderheiten

= Hohe Flexibilitdt in der Anwendung
durch GigE Vision Schnittstelle

= Performt auch in rauen Umgebungen
durch IP54 geschitztes Gehause

= Ermoglicht hochgenaue 3D-Bildverarbeitung
durch 12 MPix Auflésung der 3D-Daten
und 2D-Bilder

= Optimal auf lhren Arbeitsbhereich anpassbar
durch einstellbare Objektive an Kameras
und Projektor




3D STEREO KAMERA
Modell

BVS 3D-RVA- Basisabstand Brennweite Bildauflésung Sichtfeld Tiefenmessbereich
0124AG-1 210 mm 16 mm 4096 x 3008 Pixel Horizontal: 47° 0,5m-4,0m
(12 MPixel) Vertikal: 35°

1 Prinzipbedingt kann die 3D Stereokamera bis ins Unendliche messen. Die Genauigkeit reduziert sich jedoch durch die Stereomethode quadratisch mit
der Entfernung, sodass wir die oben angegebenen Messbereiche empfehlen.

ARBEITSBEREICH
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BILDRATEN UND TIEFENBEREICHE AUFLOSUNGEN
Volle Tiefenbildqualitat @ 2,8 Hz 0,89 m bis 1,00 m Laterale Auflésung 0,4 mm bei 1,0 m Abstand
(4096 x 3008 Pixel) 1,60 m bis 2,00 m 0,9 mm bei 2,0 m Abstand
2,18 m bis 3,00 m 1,3 mm bei 3,0 m Abstand
2,65 m bis 4,00 m 1,7 mm bei 4,0 m Abstand
Hohe Tiefenbildqualitéat @ 4,6 Hz 0,52 m bis 1,00 m Tiefenaufldsung 0,1 mm bei 1,0 m Abstand
(2048 x 1504 Pixel) 0,66 m bis 2,00 m 0,5 mm bei 2,0 m Abstand
0,75 m bis 3,00 m 1,2 mm bei 3,0 m Abstand
0,80 m bis 4,00 m 2,0 mm bei 4,0 m Abstand
1,00 m bis unendlich
Durchschnittliche Tiefengenauigkeit 0,5 mm bei 1,0 m Abstand
Mittlere und niedrige Tiefenbildqualitat 0,52 m bis unendlich 2,0 mm bei 2,0 m Abstand
@9 Hz 4,6 mm bei 3,0 m Abstand
(1024 x 752 - 683 x 502 Pixel) 8,2 mm bei 4,0 m Abstand
Beispiele méglicher Bildraten und Tiefenbereiche der 3D Stereokamera Aufldsung und Genauigkeit der 3D Stereokamera in Millimetern mit
mit einer Nvidia RTX 2070 Grafikkarte und 3,4 GB GPU-Speicher Stereo-Matching in Qualitat Hoch und Random-Dot-Projektion auf nicht-
reflektierende und nicht-transparente Objekte
AUSGABEDATEN

= Kameradaten Uber GigE Vision: linkes und rechtes Kamerabild, Tiefenbild (Disparitatsbild), Konfidenzbild, Fehlerbild.

ZUBEHOR

Kabel
= Gigabit Ethernet, M12 Stecker, 8-polig, X-codiert, auf RJ45, verschiedene Langen
= Anschlusskabel, M12 Stecker gewinkelt, 8-polig auf offenes Kabelende, verschiedene Langen

Kalibirierplatte
= Kalibrierplatte groB, MustergréBe 440 mm x 320 mm
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