Laseroveé sensory
v automobilovém prumysiu

metraignt

A =HE E W EBE ==

-
<
7]
=
L
o
=
N
<
L
2
18
O
LL
-
L
O
-




-
Z
Ll
=
Ll
o
=
N
<
Ll
2
1
O
LL
-
I
O
-

Vyvoj soustredén na dve metody

e Thru-Beam metoda meéreni
e Odrazové metody méreni

Do automobiového prumyslu dodavan
nejvétsi podil triangulacnich sensoru

Zpusoby pouziti carové triangulace
Aplikace c¢arovych triangulacnich sensoru

TLE sensor



e Triangulacni sensory

— Meéreni vzdalenosti

e Difuzné odrazené zareni soustredéno soustavou cocek na
obrazovy snimac

e Vzdalenost objektu prevedena na pozici peaku na snimaci
e Radkovy snima¢ - bodovy triangulaéni sensor
* Plosny snimac - carovy triangulacni sensor
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e Bodovy sensor

+ vysoka rychlost
+ nizka cena
- nehomogenity povrchu mohou zptisobit vyznamnou chybu

e Carovy sensor
+ moznost 2D skenovani povrchu objektu
+ vysSSi odolnost proti nehomogenitam
- nizSi rychlost méreni
- vySSi cena
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e Aplikace carové triangulace

— Meéreni vzdalenosti (nahrada mechanickych
hodinek, alternativa bodové triangulace)
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* Aplikace carové triangulace
— Méreni 2D polohy definovanych bodu
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=8  Aplikace &rové triangulace

g — Kontrola tvaru a vzajemné pozice objektu
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e Aplikace carové triangulace

— Skenovaci aplikace
 Pohyb objektu nebo sensoru - treti rozmer
 Moznost rekonstrukce plochy v 3D prostoru
e Kontrola svaru

Kontrola defektl povrchu
e atd.
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Kontrola tésnicich krouzku
e Kontrola vnéjsiho prameéru, tloustky i nasazeni
e Embedded Linux kontrolér pro vyhodnoceni

OK/NOK

-
<
7]
=
L
o
=
N
<
L
2
18
O
LL
-
L
O
-




-
<
LI
>
Ll
1
-
)
<
LI
2
1
O
LL
-
L
o
-

Kontrola tésnicich krouzku
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Rozmérova kontrola plastovych dilti

- Magna Bohemia s.r.o.

- KERI, spol. s r.o.
- LIWARE s.r.o.
- DKL Tech s.r.o.
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Kompletace patych dveri BMW i3
- AURA - engineering Hranice s.r.o. > Magna Bohemia s.r.o.
- Soucasti montazni linky je 70 TLE sensoru
- Rozmérova kontrola dilti
- Kontrola spar po zalepeni skla
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Kompletace patych dveri BM
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Montaz predniho dilu (FrontEnd) Skoda Superb B8

- LIWARE s.r.0. - SKODA AUTO a.s.
- 2 TLE sensory soucasti gripperu robota
- Navadéni robota podle polohy karoserie (body na prednich blatnicich)
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Lepeni panoramatické stfechy na Skoda Superb B8
- BK Technic s.r.o. & SKODA AUTO a.s. EERE
- 6 TLE sensori umisténo na gripperu Technic
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SKODA AUTO a.s.
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- Vyhodnoceni velikosti spar

- BK Technic s.r.o. >

Lepeni panorama
- Navad
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 TLE sensor (Carova triangulace)

— Duraz kladen na jednoduchost pouziti a integrace
e Ethernet TCP 10/100 Mbit, pasivni POE 12V -24V
* Neni tfeba externi kontrolér
e Nastaveni pomoci SW TLE Studio
* Velmi jednoduchy komunikacni protokol

— Pokrocilé vlastnosti
e Update firmware
* Preddefinovana makra s nastavenim
e Automatické nastaveni expozice
* Funkce okénkovani (30 Hz aZ 1.5 kHz)
* Vybér oblasti zdjmu - eliminace odlesku
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e TLE Studio

— Real time video mérené scény

— Nastaveni parametrt

— Vizualizace aktualniho profilu objektu
— Moznost poufZiti kurzort pro odmérovani |

— Zobrazeni mérené hodnoty
(vzdalenost/vyska)
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Dékuji za pozornost

etralignt
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