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Vyzkum a vyvoj za posledni rok v oblastech:

« transparentni materialy - pouzitim konfokalnich snimacu — ziskani
3D dat pro virtualni model autoskel (kontrola jakosti),

« transparentni materialy - vyuzitim odrazu na optickém rozhrani,
pouziti dalSich vinovych délek optického zareni,

« aplikace pro prumyslové partnery,
« aplikace bin-picking.
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Aplikace bin picking

« pracovisté testovani bin-picking,

« chapadla pro bin-picking,

« vyuziti vice senzoru k ziskani dat v prostoru,
« fungovani systemu.
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Pracovisteé testovani bin-picking

KATEDRA SKLARSKYCH STROJU A ROBOTIKY | ODDELENi MECHATRONICKYCH SOUSTAV



TECHNICKA UNIVERZITAV LIBERCI

www.tul.cz [ |

Objekt manipulace
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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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Prehled uvazovanych variant reseni

VARIANTA A: 3D obraz z promitani laseroveho paprsku

- relativné flexibilni feSeni — pouziva mnoho vyrobcd,

- horsi vysledky pri ziskani 3D sceény s vyrobky s lesklym povrchem,
- cena samotné 3D kamery je vysoka,

- vhodné pro zménu sortimentu,

- testovany systém Sick PLB-500.

VARIANTA B: Ziskani tvaru z deformace promitaného obrazu
- velmi dobfe rozpracovano a vyuzivano mnoha firmami,

- pfredevsim pro mensi rozméry objektu,

- pro uvedenou velikost bedny neni pfilis vhodné.
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Prehled uvazovanych variant reseni

VARIANTA C: 3D obraz ziskany z ToF senzoru

- testovano profesionalni feSeni (REVscan rady HandyScan) — dostateCna
presnost, vysoka cena,

- prumyslové feSeni Basler a StarForm v cené od 50 000,- do 100 000,- K¢,
- maximalni dosazitelna presnost neni pro realné nasazeni dostateCna (v ose
Z je u kamery Basler na urovni +/- 10 mm a pod 10 mm u kamery StarForm,
pro osu x a y kamera s rozliSenim 0,3 Mpx, respektive 1,3 Mpx),

- perspektivné, po zvétseni rozliseni téchto kamer, je reseni realné a cenove
zajimave.

VARIANTA D: 3D model ziskany pomoci fotometrického sterea
- Uplné odstinéni technologické sceny — velky problém v praxi,
- otazka dalsSiho testovani s nejasnym vysledkem.
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Prehled uvazovanych variant reseni

VARIANTA E: Stereospkopie
- pomoci dvou kamer je |ze detekovat pozici objektu v ose x, y a z,

- vcelku bézné rozvinuty nastroj — napr. Matlab,

- kalibrace je provedena formou Sachovnice,

- pfesnost v ose x a y je dostateCna,

- v ose z byla dosazitelna presnost na urovni £ 10 mm, s predpokladem
zlepSeni na idealni uroven £ 5 mm,

- zakladni nevyhodou pristupu je problém s naklopenim, kdy nepresnost v ose
Z ma zasadni vliv na nepresnost stanoveni natoCeni v ose x a y.

N

= BRE
KATEDRA SKLARSKYCH STROJU A ROBOTIKY | ODDELENi MECHATRONICKYCH SOUSTAV mmm




TECHNICKA UNIVERZITAV LIBERCI

www.tul.cz n

Prehled uvazovanych variant reseni

VARIANTA F: Multi-senzorové reseni

- propojeni senzoru,

- pouzity bézné, relativne levné senzory,

- samostatné tyto senzory poskytuji nedostateCné mnozstvi dat pro aplikaci
bin-picking,

- celkove levne reseni, ale omezené na aplikaci v dane tridé problemu,

- navrzené reseni je vhodné pro zadany dil a jemu pribuzné objekty.
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Multi-senzoroveé reseni

- naprogramovano v LabView,
- zalozeno na kombinaci senzoru:

primyslova barevnd 2D kamera Basler s rozliSenim 5 Mpx umisténd nad
stredem bedny,

* tfi ultrazvukové senzory SICK umisténé po obvodu pod uhlem 120°.
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Multi-senzoroveé reseni

- kamera poskytuje snimek celé bedny s objekty manipulace (,, miskami®),

- nasledné zpracovani obrazu softwarem nalezne jednotlivé ,, misky*,

- jsou nalezeny souradnice jejich stfredu v ose x a y,

- softwarem je vybran vhodny objekt pro odebrani, kdy pridruzenym kritériem je
rovhomeérné odebirani ,misek” z bedny (software umoznuje zapamatovani pozice,
kde byl objek’E Qf:lebl'rén a prednostné navadi robot na pozici bez odebrani objektu).
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Multi-senzoroveé reseni

- souradnice vybraného objektu jsou odeslany na robot

- nad vybrany stfed objektu je navedena uchopna hlavice,

- zacnou se nacitat data z ultrazvukovych senzord do software a provede se vypocet
pozice objektu v ose z a natoCeni objektu kolem osy x a y,

- nové ziskané parametry jsou poslany na robot a je provedeno naklopeni hlavice,

- hlavice sjede do poZzadované polohy v ose z a dojde k odebrani dilu.
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Fungovani systému

* jedna se o prvni verzi, ktera by musela byt pro pramyslové nasazeni
vylepsena (hardware i software),

* jedna se o pouzitelneé reSeni pro dany typ vyrobku — reSeni neni
univerzalni,

* je predpoklad, ze zarizeni bude pouzivano po celou dobu zivotnosti jen
pro tento typ dilu,

* feSeni nemuze dosahovat flexibility PLB studia firmy Sick,
* hlavni prednosti je cena.
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Déekuji za pozornost

KATEDRA SKLARSKYCH STROJU A ROBOTIKY | ODDELENIi MECHATRONICKYCH SOUSTAV



