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Vyzkum a vyvoj za posledni rok v oblastech:

« transparentni materialy - vyuzitim odrazu na optickém rozhrani,
« transparentni materialy - pouzitim konfokalnich snimacu,

« aplikace pro prumyslové partnery,

« aplikace bin-picking.
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Aplikace bin picking za pouziti 3D kamery SICK RULER

* pracovisté testovani bin-picking,
* robot KR 16,

« chapadla pro bin-picking,

« 3D systém Sick PLB-500,

« fungovani systemu.
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Pracovisteé testovani bin-picking

Ruler Sick
~
Roboﬁ6

Odkladaci periferie

5

Greifer
Vstupni zasobnik
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Pracovisteé testovani bin-picking
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Objekt manipulace
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Robot KR 16

* fidici systémem verze KRC4
se systémovym uzivatelskym
softwarem KSS verze 8.2,

 A- misto instalace rozvodné
skriné,

* B- pohled na fidici systém
robotu,

e C - detall pripojeni ejektoru
pro podtlakové chapadlo a
dvojice 5/2 monostabilnich
ventill pro ovladani
kompenzacni jednotky a
magnetického chapadia,

D - pohled na I/O modul,
vcetné konce kabelového
propojeni s rozvodnou skrini
umisténou na robotu.
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Chapadla pro bin-picking

Pfiruba robotu Kompenzator polohy

& & -4 Kompenzator
polohy v ose z
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Chapadla pro bin-picking
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3D systém Sick PLB-500
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(¥) Pose definition
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() Pose collision settings
[] Cylindrical pick pose
Caollision test <<

Points: 5
Width [mm]:
Length [mm}:
Area [mm2): 1

[ Approaching collision test >>

(¥) Settings common to all pick poses

RIGHT § [ Inclination angle:
Order of pricrity: Topmost pi.. v
Collision check: Only inside_ ~
System log
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3D systéem Sick PLB-500
S,
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Fungovani systému

A — nasnimani objektu v bedng,

B — ziskani 3D obrazu, nalezeni objektu v
bedne, vypocCet odebrani objektu (obraz je
zrcadlové otocCen),

C — odebrani objektu.
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Fungovani systému

» Podarilo se uspésné vyresit ethernetovou komunikaci mezi robotem a
externim kamerovym systémem.

» Systém je stabilni.

» Systém dokaze spolehlivé najit objekt pro uchopeni.

» Odebirani volné lozenych dilu z prepravky a jejich odkladani na
skluznou periferii s taktem cca 20 s ( v souCasné dobé).

* Pfresnost navedeni je s ohledem na uchopeni objektu dostatecna.
« Jsou spolehlivé feseny kolizni stavy.

* Implementaci HW Ruler a SW PLB studio se podarilo na demonstratoru
dosahnout takika 100% spolehlivosti odebrani objektu ze sloupct a to i
v pripadech uméle navozené extremni zmeny orientace objektu.

*Systém lIze se vcelku pruzné modifikovat na jiné dily a typy greiferu.
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Fungovani systému

Video
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4. prumyslova revoluce, kde je?

35000 Vyvoj HDP na obyvatele v UK od roku 1270
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4. prumyslova revoluce, kde je?
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Vyvoj HDP na obyvatele v beznych USD
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Déekuji za pozornost
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