Alykéasta robottipoimintaa

Robominds on tekodlypohjainen konendkdjérjestelma robottipoimin-  gemsmnm s

taa varten. Jarjestelmén avulla robotti pystyy poimimaan miltei mita ?’EL:LLLj
tahansa kappaleita laatikosta. Kappaleen tunnistaminen perustuu &
laatikosta havaittuihin eri tasopintoihin, joiden perusteella jarjestel-
mad laskee parhaimman tartuntapisteen laatikossa olevaan kappa-

leeseen.
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Kappaleidien tunnistaminen ja tartuntapisteen madrittely tehdadan
koneoppimismallin avulla, minkd ansiosta jdarjestelmalle ei tarvit-
se ennakkoon opettaa poimittavan kappaleen 3D-mallia. Tdmé& no-
peuttaa ohjelman tekemistd ja tekee robotin kdyttdmisestd joustavaa
vaihtelevien tuotteiden tai esimerkiksi pienien tuotantoerien kanssa.

Robominds-jarjestelmd& kertoo robotille sopivan liikeradan, miten Tarkeimmat
tyokalupiste liikkutetaan tunnistetun kappaleen tartuntapisteeseen. ominaisuudet
Robotille tarvitsee madritelld vain kuvauspiste, tarttujan ohjaukset ja
mihin nostettu kappale siirretdaan.

Joustavaa kappaleenkdsittelyd.
Koneoppimismallia
Jarjestelma sisdltaa 2.5D-kameran seka tietokoneen, missd laskenta hyddyntéva tunnistaminen ja
ja tunnistus suoritetaan. Tieto tunnistettavasta pisteestd ja robotin lii- tartuntapisteen laskenta.
keradasta |dhetetddn robottiohjaimelle ethernet-kommunikoinnilla.

Poimittavasta tuotteesta ei
Lisatietoja laitteesta |6ytyy valmistajan sivuilta: www.robominds.de tarvita 3D-mallia.

. s . Laatikoiden paikoitus ja
Kysy lisad testauksista indikointi 2D-koodien avulla.
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Euroopan aluekehitysrahasto

REACT-EU-hankkeet rahoitetaan osana Euroopan unionin COVID-19-pandemian johdosta foteuttamia toimia.




