TRENDY V AUTOMATIZACI A ROBOTIZACI

OSNOVA PREZENTACE

1. Uvod - PRUMYSLOVE ROBOTY A STROJOVE VIDENI
(pokrocilé vyrobni technologie a jejich benefity)

2. PRIPADOVE STUDIE
* Odebirani nahodné lezicich plastovych dilli pomoci kamerou
navadéného 6-osého robota
* Korekce trajektorie robota pro laserové svarovani v 3D prostoru

3. ZAVER



,,PRUMYSLOVE ROBOTY A STROJOVE VIDENI PRINASI NOVE MOZNOSTI DO

AUTOMATIZOVANE VYROBY

KONVENCNi MONTAZNIi PRACOVISTE
* Pritomnost operatoru
* Jednoucelovost zarizeni

* Omezena variabilita vyrabénych produktu

Nahrada obsluhy stroje — Snizeni nakladu na praci
Nahrada konvencnich pramyslovych podavacti — Snizeni nakladi na investi¢ni naklady do strojniho zarizeni
Uspora vyrobni plochy — Snizeni nakladu na investice do budov

Zvyseni, zachovani kvality vyrabéné produkce




PRIPADOVA STUDIE C. 1
ODEBIRANi NAHODNE LEZICiCH PLASTOVYCH DiLU POMOCIi KAMEROU
NAVADENEHO 6-OSEHO ROBOTA







VYSLEDNA REALIZACE - RYCHLOST ROBOTA 70%







DETAIL ODEBIRANI - RYCHLOST ROBOTA 5%







DEMONSTRACE MAXIMALNI RYCHLOSTI ODEBIRANI - RYCHLOST ROBOTA 100%







VIZUALIZACE PROCESU ZPRACOVANI OBRAZU Z KAMER NA OP. PANELU

ZPRACOVANI OBRAZU KAMERA ¢.1.: TYP O
OSVETLENI BACKLIGHT OSVETLENI REFLEKTOR
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Pocet kusu k odebrani: 2 f—
ID.0: X =97,63mm; Y = 68,46mm; Rz = 197,37° | . I /\




ZPRACOVANI OBRAZU KAMERA ¢.1.: TYP 0

OSVETLENI BACKLIGHT OSVETLENI REFLEKTOR

Pocet kusu k odebrani: 1 fla—
ID.0: X =106,97mm; Y = 99,77mm; Rz = 33,88° I . )
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PRIPADOVASTUDIEC. 2 =
KOREKCE TRAJEKTORIE ROBOTA PRO LASEROVE SVAROVANI V 3D PROSTORU
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DETAIL KAMEROVE ULOHY A VYROBNI OPERACE







UKAZKA APLIKACE - RYCHLOST ROBOTA 70%
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KAMEROVE VYHODNOCOVANi OBRAZU
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ZAVER

Dékujeme za pozornost
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