42

TECHNOLOGIE, PRODUKTY, ZASTOSOWANIA

SYSTEMY WIZYJNE SENSOPART

OCZY DLAROBOTA

PRZEDSIEBIORSTWA PRODUKCYJNE IDAC STARA SPRAWDZONA
ZASADA DAZA DO OGRANICZENIA NAKEADOW W CELU STWO
RZENIA GOTOWEGO PRODUKTU. DLA JEDNYCH PRIORYTETEM
JEST ZMINIMALIZOWANIE NAKtADOW MATERIALOWYCH, DLA
INNYCH OGRANICZENIE WPLYWU CZYNNIKA LUDZKIEGO | TYM
SAMYM ZACHOWANIE WYSOKIEJ JAKOSCI PRODUKTU.
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arowno jednym jak i drugim

pomocng dton wyciagajg do-
stawcy sprzetu automatyki
przemystowej i integratorzy. Podnosza
ich $wiadomos¢ opisujgc nowosci pro-
duktowe w prasie, newsletterach, por-
talach branzowych a takze zamiesz-
czajgc na stronach internetowych
ostatnio wykonane projekty. Dobrym
sposobem wymiany informacji sg targi
branzowe. Miejsce gdzie w prosty spo-
séb mozna wyeksponowaé mozliwosci
swojej firmy demonstrujgc gotowe sys-
temy, i jednoczesnie dzielgc sie swoim
doswiadczeniem zaproponowac in-
nym firmom swoje rozwigzania.
Coraz wiecej systemoéw automa-
tycznych bazuje na robotach przemy-

Ze~- RYSUNEK: Aplika-
cja demonstracyjna
— robot Kawasaki
i czujnik  wizyjny

SensoPart FA46

stowych. Urzadzenia te z roku na rok
staja sie bardziej popularneZastepujg
cztowieka w czynno$Sciach monoton-
nych oraz wymagajgcych duzej szybko-
§ci. Gwarantujg precyzje i powtarzal-
no$¢ nieosiggalng dla cztowieka. Co
wiecej, mogg pracowaé 7 dni w tygo-
dniu 24 godziny na dobe.

Roboty same w sobie chociaz majg
duze mozliwoéci, aby dziata¢ wczeéniej
muszg zosta¢ zaprogramowane przez
cztowieka. W zaleznoéci od programisty
i rodzaju aplikacji kontrolery robotéw
wymieniajg informacje z otoczeniem.
Sygnalty potwierdzajg obecnos¢ elemen-
téw sktadowych operacji i gotowosc
podjecia przez robot kolejnych akgiji.
Taki uktad automatyczny w pewnej
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klasie abstrakcji mozna poréwnaé do
organizmu zywego. Odpowiednikiem
nerwow zbierajgcych dla cztowieka in-
formacje o otoczeniu sg ré6znego typu
czujniki zblizeniowe, optyczne i lasero-
we zastosowane w Srodowisku robota.
Moze wiec pojs¢ krok dalej i wzbo-
gacic¢ robota o dar widzenia®Robot za-
czatby widzie¢ i identyfikowaé obiekty
w swoim otoczeniu — wzrostaby jego
funkcjonalno$¢. Programista takiego
systemu musiatby przewidzie¢ obiekty,
ktére mogq pojawi¢ sie w jego otocze-
niu i przypisa¢ im konkretne zadania.
Mato tego, robot wyposazony w ,inteli-
gentne oko” przed wykonaniem zadania
mogtby decydowac o jakosci podzespo-
tu. Detale mieszczace sie w przyjetych
tolerancjach trafiatyby do dalszego pro-
cesu, te spoza zostatyby wyeliminowa-
ne. Jest to bardzo realna wizja.
Aktualnie na rynku istnieje wie-
lu producentdéw czujnikéw i systemow
wizyjnych oferujgcych robotom narze-
dzia, dzieki ktorym opisane zadania
sgrealizowane. W 2010 roku niekon-
wencjonalng promocjg systemow wi-
zyjnych wykazata sie niemiecka firma
SensoPart. Na targach automatyki
przemystowej demonstrowata makiete
lotniska zbudowang w oparciu o robo-
ta Kawasaki RS005L i czujniki wizyj-
ne SensoPart FA46-305 Dzieki czujni-
kom wizyjnym umieszczonym na gérze
makiety robot byt w stanie zlokalizo-
wac i chwyci¢ nadjezdzajgce na tasmie
postacie. Uchwycone postacie dalej
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przenosit przed inny czujnik wizyjny,

ktory korzystajgc z algorytmow prze-
twarzania obrazu sprawdzat z jakiej
grupy pochodzg. Pasazeréw transpor-
towat do odprawy, a obstuge lotniska
umieszczat na odpowiednich stanowi-

skach. Natomiast potencjalnych ter-
rece policji do
dalszej ,kontroli”. Byto to bardzo przy-

rorystow oddawat w

jazne zademonstrowanie wspotdziata-
nia robota i czujnikdw wizyjnych.

W 2011 roku wszyscy dostawcy
dostrzegajg wieksze zainteresowanie
systemami wizyjnymi w Polsce. Dopa-
trujg sie przyczyn w ciggtym podnosze-
niu produkcji i wymagan jakosciowych
dotyczacych produktow. Czes¢ wska-
zuje réwniez podniesiong $wiadomo$¢
kadry technicznej odnosnie korzysci,
jakie przynosi zastosowanie robota
przemystowego potgczonego z syste-
mem wizyjnym. Wzrost popularnosci
jest potegowany przez mozliwos¢ wy-
konania niektérych operacji wytgcz-
nie przy pomocy systemu wizyjnego
i usprawnienie procesu przez szybkg
analize obrazu.

Duzg role w procesie decyzyjnym
zakupu systemu ztozonego z robota
przemystowego i czujnika wizyjne-
go jest cheé zmniejszenia reklamacji
klientow. Koszty zwigzane z odrzuce-
niem cze$ci dostaw sg dla producentow
duzym problemem. W zwigzku z tym
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RYSUNEK:Kontro-
la celek krzemo-

wych

starajg sie inwestowa¢ w skuteczng
kontrole jakosci redukujac tym samym
produkty wadliwe. Dodatkowym atu-
tem petnej kontroli produkcji jest fa-
twos¢ tworzenia dokumentac;ji i zesta-
wienie wynikow w celu optymalizaciji
produkcji, a takze wielkoS¢ niemierzal-
na — pewnos$c¢ swoich wyrobow.

Cze$¢ przedsiebiorstw odczuwa
potrzebe zmian, ale nie wprowadza ich
poniewaz ma niedostateczng wiedze na
temat wspotczesnych systeméw wizyj-
nych lub robotow przemystowych, ma
zte do$wiadczenia z przesztosci lub po
prostu bojg sie innowacji. Warto jest
wtedy podnie$¢ swiadomos¢ kierownic-
twa i przekona¢ pracownikéw, ze zro-
botyzowany proces produkcyjny wcale
nie wiaze sie z redukcja zatrudnienia
a system wizyjny daje dodatkowe moz-
liwosci automatyzacji. W czasie kiedy
roboty przemystowe z systemami wizyj-
nymi wykonujg czynnoéci o podniesio-
nym stopniu trudnosci ludzie zajmujg
sie procesami wymagajgcymi wieksze-
go zaangazowania umystowego.

Systemy wizyjne dziatajgce przy
robotach przemystowych najczesciej
sg stosowane do identyfikacji i reali-
zacji procesu kontroli jakosci. W apli-
kacjach pakowania sprawdzane jest
potozenie i orientacja detalu. Podczas
przenoszenia weryfikowane sg zasad-
nicze cechy obiektu i na ich podstawie
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generowany sygnat klasyfikacji pro-
duktu jako dobrego lub ztego. Uktady
ztozone z robota przemystowego oraz
systemu wizyjnego mozna stosowacd
przy stanowiskach produkcyjnych czy
liniach montazowych. Woéwczas w pro-
sty sposob realizuje sie weryfikacje po-
prawnosci montazu.

Dobrym przyktadem z branzy
automotivgiestkontrolapoprawno-
Sci ztozenia zagtéwka samochodowe-
go prezentowana przez firme SELS
na targach ROBOTshow 2011 w So-
snowcu. Stanowisko byto zbudowane
w oparciu o robota przemystowego
Kawasaki RS005L. Na koncu ramie-
nia robota umieszczono obiektowy
SensoPart VISOR
V10 do inspekcji kompletnosci i jako-

czujnik wizyjny

Sci zagtdbwka. Zadaniem robota byto
przemieszczanie czujnika i zatrzyma-
nie go w $&cisle zaprogramowanych
miejscach przed zagtéwkiem. W kaz-
dej pozycji czujnik wizyjny wykony-
wat zdjecie i weryfikowat poprawnos$¢
montazu poszczegoélnych czesci. Su-
maryczny sygnat informowat robota
o0 wyniku przeprowadzonej inspekciji.

Aby taki system mogt dziatac¢
stabilnie, nalezy odpowiednio dobrac¢
jego czesci sktadowe. W systemach
wizyjnych szczego6lng uwage zwraca
sie na rozdzielczo$¢ i rodzaj matrycy,
poniewaz to ona decyduje o czutoSci
na o$wietlenie i stopien odwzorowania
obiektu. Nalezy tez zapewni¢ oswie-
tlenie uwypuklajgce cechy, ktére bedg
decydujgce w zadaniu inspekcji oraz
zminimalizowa¢ wplyw zmiennego
oSwietlenia zewnetrznego w roéznych
porach dnia.

Obecnie budowane linie produk-
cyjne sg coraz bardziej inteligentne
i autonomiczne. Dlatego wzrasta za-
interesowanie aplikacjami zrobotyzo-
wanymi, ktére widzg i na podstawie
zebranych informacji decydujg o dzia-
taniu. Zachecam do przeczytania opisu
wiasnie takiej aplikacji w artykule ,Pa-
letyzacja na miare” na stronie 46. M
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