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Partners and pioneers in automation.
Worldwide

Kopieren & Spiegeln
in der Robotik und in der Bildverarbeitung
- die Messtechnik macht's moglich.

Dr. Adrian Krzizok
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1. Motivation

N pu;
'/\‘X Roboter + externe Zustellachse L— : j/
A =
N 1)
Kamera 1 Applikation links u
_ —4 =l
S — @
Spiegeln | ﬁ p% 1
- - \\ N _ / /’\ ‘ ‘M‘“" . |n
Linie 1, Zelle 1 | merkmals- INNE AN s, Sp'ige
daten) \’\N || el \\/ﬁ / (RO oter-
= ﬂﬁ programme)
K 2 i — i
amera Applikation rechts ‘ﬁl«
" ==Y
0\ Roboter + externe Zustellachse (LEM@YT* , \ >

Roboter + externe Zustellachse H 7

Kamera 1

Linie 2, Zelle 1

Kamera 2

Applikation links

Applikation rechts

=

ol . N
i Sl
\1?’—@&\5 » /
liié

A

% \Fj“ﬂw
e
i

Autor: Dr. Adrian Krzizok

06.10.2015

il \
Roboter + externe Zustellachse [Eg TN
= % ﬁwa}/‘ \

d
-

Messsystem

Kopieren
(Roboterprogramme
& Priifplane)

q

Messsystem

www.vmt-vision-technology.com



VMT

EPPERL+FUCHS

2. Anwendungsbereiche

Feinnaht — Applikationen

= von aul3en am Werkstuck: z.B. Heckdeckel
= von innen am Werkstlck: z.B. Tur (im Spalt)

Innenraum — Lackierung

= Turoffner

Behandlung von Oberflachen
= z.B. Fullerschleifen

Schweil3en von Baugruppen
= Industriemaschinen

Presswerk
= Stapelanlagen
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3. Vortelle

Definierter Bezug zum CAD — Ursprungsystem
= Robotik & Vision-System

Minimierung der Inbetriebnahmezeiten
= Parallelentwicklung am CAD-System

Erweiterbarkeit (Integration von neuen Werksttcken)

Optimale Programm- & Systempflege

Konstante Qualitat

Minimierung der Fehlerguellen
= Parametersatze, Korrekturdaten, Werkstuck-Koordinaten
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4. Problemstellungen

Roboter

= Achsstellungen der Robotergelenke, Singularitat
= Absolutgenauigkeit

Externe Verfahreinheit

= Achsprofil (unberiicksichtigte Nichtlinearitaten)
= Integration Roboter -> externe Achse, Montageposition Roboter -> Schlitten

Applikationswerkzeuge

Definition der Messbereiche fir das Kamerasystem

Die resultierenden Fehler:

= Applikationspunkt nicht anfahrbar bzw. entspricht nicht dem CAD-Sollwert
= Messmerkmale nicht im Sichtfeld bzw. nur bedingt geeignet fir die Messung
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5. LOsungen und unsere Leistungen

|dentifikation der Fehlerquellen
= Betrachtung des Gesamtsystems (Roboter, Kamerasystem, Werksttick)

Ermittlung der Ungenauigkeiten in der Applikationskette
= Messverfahren: Laser-Technik (z.B. Leica-Laser-Tracker), Photogrammetrie

= statische & dynamische Messungen

Offline — Prufplanerstellung & Engineering
= 2D-Projektion aus einem 3D-Datensatz

= Simulation der Messbereiche & Bestimmung der Messmerkmale

Kundenspezifische Softwareldsung inkl. Messung

Beratung
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5. LOsungen und unsere Leistungen

= Unsere Leistungen vor Ort

1. Unterstitzung bei der mechanischen Justage
Mathematische Integration der Komponenten
Ermittlung bzw. Korrektur der Roboter-Transformationen
Kalibrierung der Kamerasysteme
Verifikation der Roboter- & Vision-Genauigkeit
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Vielen Dank
far Ihre Aufmerksamkeit.
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