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33 the fully integrated Robot Vision

Willkommen Welcome

Bonjour Hasta Luego

Thomas Schneider



33 FANUC: DIE starke Muttergesellschaft

Weltwelt fuhrend:

< #1 in der CNC Technologie
< #1 in der Robot Technologie

< Installed Base: 190,000 Roboter ( Feb. 2008)

- Eigenes Roboter Bildverarbeitungssystem seit 1984
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33 the fully integrated Robot Vision FARNYS

Vortelle eines Vision geflhrten Roboters

<4 Wegfall externer Vorrichtungen, Sortierautomaten und
Vorpositionierungen der Werskstiicke

=

< Reduzierung der Anlagenkosten

;s

< Erh6hung der Produktionsflexibilitat
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33 the fully integrated Robot Vision

Anforderungen an eine Roboter-
Bildverarbeitung

- Hauptaufgabe einer Bildverarbeitung flr Roboter ist

das Erkennen und Finden des Aufnahmepunktes 14,3?

eines Bauteiles ( Position & Orientierung ) e

,."r ety N
4 Weitere Hauptaufgabe ist das Verschieben einer| ™+

Punktwolke ( ganze Progamme ), basierend auf ¢_Ier
erkannten Bauteilposition |

< Die Bildverarbeitung sollte eine einfache |
Parametrierung / Benutzung und eine robuste

Erkennung aufweisen.

E =

Hauptanforderung: Positionserkennung
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$3 the fully integrated Robot Vision FANUG

Vorteile einer wirklich integrierten Bildverarbeitung fu r
Roboter

<4 KEINE zusatzliche Hardware notwendig ( PC, Schaltschrank, etc ....)

l (= '
-

<4 KEINE Schnittstellenentwicklung notwendlg
< Ein Lieferant fur Bildverarbeitung & Robote? -‘
< Robust gegen Vibrationen, Staub, etc ...

< Entwickelt fir den Einsatz in rauer Umgebung

< Weltweiter Support
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)) the fully integrated Robot Vision RoBOTICS

Integrierte Bildver-
arbeitung fur Roboter
besteht aus:

- Kamera & Linse
- Kamera Kabel
- Roboter Software

Kamera direkt mit der
Roboter-CPU verbinden

---- fertig ----

Roboter ist ready for Vision
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)) Roboter Bildverarbeitung kann eingesetzt werden fir TaAnNuG

Palletieren, schweilden

Packen

Ce }

. A:\Jj\'w‘l \& | ’

1 T N\EL ‘fﬂ__ ' B {111 .
Handhabung Maschinen Entgraten Bestiicken Lackieren,
Be- / Entladung  Schleifen Kleben,
Siegeln
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Py 2D iRVision ermittelt und kompensiert X,Y,(2),R

Statisches 2D Vision

AN

ROBOTICS

Erkennung von Werkstiicken in Ruhelage; Das System liefert X,Y,(Z),R im Roboter Koordinatensystem.
Einsatzbereich ist die Werkstiickerkennung und Aufnahme, Depalletierung und Montage Operationen

< Unterstitzt Sortier Funktionen ( unterscheidliche Teile ) [l 2%

4 System kann mehrere Roboter versorgen ( Robot-Ring ) [k

< Unterstitzt spezielle Depalletier-Funktionen (2 %2 D)

,§7

—

attached
. Camera

@ : |Parts

| ; | Pallet

. Fix mounted

'Camera

i Parts

i | Pallet

.

. .

< Robot montierte Kamera
Sunday, 01 June 2008

24 Feststehend montierte Kamera



W\

Py 2D iRVision Visual Line Tracking ermittelt und kompensie ntX,Y,R g AN

OBOTICS

2D Visual Line Tracking

Erkennung von Werkstiicken die kontinuierlich mit einem Forderband gefordert werden; Das System
liefert X,Y,R im Roboter Koordinatensystem.
Einsatzbereich ist die Werkstlckerkennung und Aufnahme “on the fly” von einem laufenden Férderband.

< Kamera ist fest montiert

<4 Das System kann mehrere Roboter mit
Informationen versorgen ( Robot-Ring )

< Die Aufnahme der Bauteile erfolgt “on the
Fly” vom laufenden Férderband

< Ablage der Bauteile kann wahlweise “on the
Fly” auf einem zweiten Forderband, einer
fixen Ablegeposition auf einer Palette oder in
einem Behalter erfolgen

< Verteilung der aufzunehmenden Bauteile
zwischen den teilnehmenden Robtern ist frei
parametrierbar ( Anpassung auf
Systemanforderung ist leicht durchftihrbar )

< Teilemanagment zur Kontrolle der
Auftragsfertigstellung wird unterstitzt.

< Unterschiedliche System Variatianten
maoglich ( 2 oder mehr Roboter an
unterschiedlichen Bandern maoglich )
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)) 3D Kompensation ermittelt und kompensiert X,Y,Z,W,P,R R <>ABI<\>IT ics

3D Kompensation
Erkennung von Werksticken ( z.B.: Karosse ) kompensation der kompletten Roboter-Verfahrprogramme; System
liefert X,Y,Z,W,P,R im Roboter Koordinatensystem.
Wird Ublicherweise eingesetzt bei Klebe- und Lackier Applikationen mit Robotern.

<4 Eine exakte Positionierung der Karosse ist nicht notig.

< Der erkannte 3D Bauteil-Offset verschiebt die kompletten Roboter-
Verfahrprogramme.

< Variable Anzahl von Robotern kann an ein System angeschlossen
werden. Ublicherweise bestehen Klebe- und Lackierapplicationen
aus 1 — 4 Robotern

Bekannte Positionen &
Kamera 1 Dimensionen Kamera 2
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)) 3DL iRVision ermittelt und kompensiert X,Y,Z,W,P,R R AI):IT ics

3DL Vision ( 3DLaser)
Erkennung von Werkstiicken in Ruhelage; Das System liefert X,Y,Z,W,P,R im Roboter Koordinatensystem.
Einsatzbereich ist die Werkstlckerkennung und Aufnahme, Montage, Polier und Entgrad-Operationen

Fest montierter 3DL Sensor

< 3DL Sensor Kopf kann am Roboter montiert oder fest
montiert genutzt werden.

- Keine Vorrichtungen zur Bauteilprasentation wird benotigt,
da 3D Lage des Bauteiles erkannt wird.

< Mittels Sensor-Informationen kann ein Roboter Arbeits-
Frame gesetzt werden. Alle Positionen des Arbeits-Frames
werden dadurch verschoben ( Anpassung auf Error ).

< Hohenmessung ( Z-Koordinate ) mdglich

< System kann mehrere Roboter mit Informationen versorgen
( Robot-Ring )

3DL Sensor

Laserlichtquelle / CCD Kamera
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)) Vision Mastering

Vision Mastering

Spezielle Bildverarbeitungs Funktion die es ermdglicht den Robter zu mastern oder zu remastern ( z.B. nach

Austausch eines Motores oder Getriebes ).

< Bildverarbeitungssystem liefert eine neue Mastering /
Kalibrierung fiir den Roboter

< Keine mechanische Master-Vorrichtung notwendig

< Der Roboter kann, ohne ihn mechanisch aus der Linie
nehmen zu mifRen, nachgemastert werden. Das ist
sehr wichtig wenn der Roboter unzuganglich in der
Applikation verbaut ist.

4 TCP-Set Funktion ist integriert

Prinzipielle Vorgehensweise:

Kamera am Greifer
montieren und Ziel unter
Kamera postieren

Genaue Anordnung von
Kamera/Ziel ist nicht
notwendig

Sunday, 01 June 2008
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)) Vision Coordinated Pair Setting -l OABIEIT Py

Coordinated Pair Setting
Spezielle Bildverarbeitungs Funktion die es ermdglicht zwei oder mehr cooperierende Roboter zueinander zu
kalibrieren. Es wird ein koordiniertes Arbeits-Frame flr alle beteiligten Roboter hergestellt.

<4 System generiert ein Coordinated Pair Setting flr eine Roboter Gruppe.

<4 System generiert eine sehr prazise arbeitende Roboter Gruppe.

4 Keine mechanischen Kalibrierungsvorrichtung notwendig. i N

< Neue Roboter kdnnen sehr schnell implementiert werden. &

Kalibriert ein koordiniertes Arbeits-Frame
der beteiligten Roboter
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)) Unterstltzung der Bildverarbeitung durch Simulations S oftware g OABIEIT 1 C s

Simulations Software
Die Simulation Software ( ROBOGUIDE ) untersttitzt Vision Test's. Machbarkeits Studien, Programm
Entwicklung und die Suche moglichen Problemen kénnen im Vorfeld ausgefuhrt werden.

< Kompletter System Setup & Check kann offline durchgeftihrt werden.
- 3D-CAD Data’s der Bauteile kbnnen in ROBOGUIDE importiert werden
< 2D & 3DL System wird unterstutzt

File Edit Wiew el
D@

ject Tools Window Help
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