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TARJETA DE DESARROLLO OPENMV CAM RT 060
PARA VISION ARTIFICIAL (CON CAMARA INCLUIDA)
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Productos

Garantia y
seguridad en
cada producto

evaluados por
ingenieros
calificados

La OpenMV Cam RT1060 es una tarjeta de desarrollo compacta y de bajo
consumo con camara que facilita la implementacion fluida de aplicaciones reales
mediante visién artificial. La programacion de la OpenMV Cam se realiza mediante
scripts de Python de alto nivel, cortesia del sistema operativo MicroPython, a
diferencia de C/C++. Este enfoque simplifica el manejo de resultados complejos de
algoritmos de vision artificial y la manipulacion de estructuras de datos de alto
nivel. A pesar de ello, el control total sobre la OpenMV Cam y sus pines de E/S se
mantiene a través de Python. La activacion de la toma de imagenes y la grabacién
de video en funcion de eventos externos es sencilla, al igual que la ejecuciéon de
algoritmos de vision artificial para gestionar el control de los pines de E/S.

» EIl procesador RT1062 ARM Cortex M7 funciona a 600 MHz con 32 MB de
SDRAM + 1 MB de SRAM y 16 MB de memoria flash de
programa/almacenamiento. Todos los pines de E/S tienen una salida de 3.3 V.

El procesador cuenta con las siguientes interfaces de E/S:

» Interfaz USB-C de alta velocidad (480 Mb/s) para computadora. La camara
OpenMV se mostrara como un puerto COM virtual y una unidad flash USB al
conectarla: Corriente limitada de 1.5 A. Con filtrado EMI y proteccion TVS.

» Un puerto para tarjetas ySD con una velocidad de lectura/escritura de 25 MB/s
permite a su camara OpenMV tomar fotos y extraer facilmente recursos de
vision artificial de la tarjeta uSD.
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Un bus SPI que puede funcionar hasta 60 Mb/s, lo que le permite transmitir
facilmente datos de imagenes desde el sistema al protector LCD o a otro
microcontrolador

Un bus 12C (hasta 1 Mb/s), un bus CAN (hasta 1 Mb/s) y un bus serie
asincrono (TX/RX, hasta 20 Mb/s) para interactuar con otros
microcontroladores y sensores

Un ADC de 12 bits (tolerante a 3,3 V)

Tres pines de E/S para control del servo

Un pin de E/S para sincronizacion/activacién de cuadros (o control de servo)
Un RTC integrado que sigue funcionando cuando el sistema esta en modo de
bajo consumo (el sistema consume menos de 30 uA en modo de bajo consumo)
Un pin de E/S para activacion de bajo consumo

También hay un pin para el soporte de encendido/apagado del boton de
encendido del dispositivo

Interrupciones en todos los pines de E/S (hay 14 pines de E/S)

Con filtrado EMI y proteccion TVS

Un LED RGB controlable/atenuable por el usuario

Otro LED RGB para carga, alimentacién USB, indicacién de alimentacion VIN
32 MB de SDRAM externa de 16 bits con velocidad de reloj de 160 MHz para
un ancho de banda de 320 MB/s

16 MB de memoria flash SPI cuadruple de programa/almacenamiento con
velocidad de reloj de 133 MHz en modo SDR de 4 bits para 66 MB/s de ancho
de banda (velocidad de lectura)

Un acelerometro X/Y/Z de 12 bits (2/4/8g) centrado debajo del médulo de la
camara

Médulo WiFi (a/b/g/in - 11/54/65 Mb/s) y Bluetooth (v5.1 - BR/EDR/BLE)
integrado con una antena de chip.

Compatibilidad con elementos seguros de autenticacion criptografica fuerte a
través del SE050C1HQ1

Un sistema de moédulo de camara extraible que permite que la OpenMV Cam
RT1062 interactue con diferentes sensores:

La OpenMV Cam RT1062 incluye un sensor de imagen OV5640 capaz de
capturar imagenes de 2592x1944 (5 MP). La mayoria de los algoritmos
sencillos funcionan a unos 40 FPS en resoluciones QVGA (320x240) e
inferiores. Si desea usar lentes mas especializadas con su sensor de imagen,
puede adquirirlas e instalarlas usted mismo facilmente.

Un conector de bateria LiPo compatible con baterias LiPo de 3.7 V

Corriente de carga rapida de 100 mA

Con proteccion TVS

Un cabezal JTAG ARM de 10 pines compatible con dispositivos SEGGER
J-Link para depuracion y programacion

Con filtrado EMI y proteccion TVS




A4

Electrénica

>

>

>

Y V V

_ DFROBOT

DRIVE THE FUTURE

Procesador
ARM® 32 bits Cortex®-M7 CPU con FPU de doble precision
de 600 MHz (1284 DMIPS)
Puntuacion de Core Mark: 3020 (comparar con Raspberry Pi 3: 3800)
Disposicion de RAM (33 MB en total)
Pila de 32 KB
.DATA/.BSS/Heap/DMA de 480
KB 32 MB de bufer de pila
512 KB de caché SDRAM
Disefio Flash (4 MB en total)
Cargador de arranque de 256 KB
Firmware de 3,768 MB
Unidad Flash integrada de 4 MB
Formatos de imagen admitidos
Escala de grises
RGB565
JPEG (y BAYER/YUV422)
Resoluciones maximas admitidas
Escala de grises: 2952 x 1944 (5 MP) y menos
RGB565: 2952 x 1944 (5 MP) y menos
Escala de grises JPEG: 2952 x 1944 (5 MP) y menos
RGB565 JPEG: 2952 x 1944 (5 MP) y menos
Informacién de la lente
: Longitud focal: 2,8 mm.
Apertura: F2.0.
Formato: 1/3".
Campo de vision horizontal (HFOV) = 70,8°, Campo de visién vertical
(VFOV) = 55,6°.
Montura: M12*0,5.
Filtro de corte IR: 650 nm (extraible).
Consumo de energia
Inactivo: 100 mAa 5V
Activo: 130 mAa 5V
Temperatura de almacenamiento: -25°C a 85°C
Temperatura de funcionamiento: 0°C a 70°C

Robdtica: Navegacién de robots, Seguimiento de objetos, Prevencion de
colisiones y mas.

Sistemas de seguridad: Deteccion de movimiento, Reconocimiento facial
Automatizacion Industrial: Control de Calidad, Clasificacion.

Vision Artificial
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’ ’ 3.3V tolerant with a 3.3V output
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OpenMV Cam RT1062

By: Ibrahim Abdelkader & Kwabena W. Agyeman

https:/fopenmy.io
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