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| vantagqgi delle soluzioni di visione 3D standard nelle
applicazioni complesse di Pick & Place
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Introduzione al Bin Picking

Con Bin Picking si intende un’applicazione che consiste
nella presa di oggetti disposti alla rinfusa all’interno di
cassette o cassoni

Applicazioni tipiche:

« Posaggio oggetti su pallet
« Caricamento oggetti su nastro

 Asservimento macchina
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Esempio applicativo: cliente mercato material
handling

Bin Picking di pezzi metallici da cassone a nastro trasportatore
tramite riconoscimento della posizione degli oggetti e operazioni
di prelievo e posizionamento.

@
Obiettivi:

* Riduzione di lavoro manuale poco stimolante ‘
per l'operatore

* Impiego delle risorse umane per operazioni a
maggior valore aggiunto ﬁ
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Automatizzazione

Robot
collaborativo

Visione 3D
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Tecnologia di Visione 3D impiegata

Active One Shot:
» Acquisizione ed elaborazione di una singola immagine bidimensionale
» Elevate velocita e performance

Proiezione luce Acquisizione del Elaborazione
strutturata pattern dell’immagine
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Soluzione proposta per I'applicazione

La soluzione proposta € composta da un robot collaborativo con camera al polso che garantisce:

Eliminazione dei

Ampia estensione
dellarea di lavoro punti ciechi e
| conseguente
svuotamento
completo del
cassone
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Soluzione proposta per I'applicazione

La soluzione proposta per mette di svincolare la calibrazione dalla
posizione del robot, rendendolo utilizzabile in diverse applicazioni e
Integrabile con robot mobili
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| 1st. NG unit I Next NG unit |m

Setup de”a Soluzione o1 i 0.Camera Image Input A0S =
Lo sviluppo del software e semplificato grazie a programmi '.* 1.Container Detection
gia predisposti per I'applicazione S
L | 23D Search
o - I —
.. . v 3.Grasp Planning _
Programmi inclusi: 2 e
_ _ 4 Calculation :‘ “Er]

- Calibrazione fid ol Q
« Gestione di posizioni di presa multiple s o] 5 Resulloutput (Mes - u“ =4
 Individuazione oggetti 0] ¢ e .
« Gestione collisioni ‘ | A y f
» Logica e comunicazione = ?
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Setup della soluzione

Il setup dei parametri da impostare e guidato da wizard interattivi

Wizard inclusi:

* Predisposizione della calibrazione (automatica)
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 Individuazione dell’'oggetto
 Individuazione della cassa (bin)
» Registrazione del modello 3D dell'oggetto
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La soluzione all’'opera

Individuazione del miglior Invio delle coordinate al - i
pezzo da prelevare robot e prelievo del pezzo =i
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Per ulteriori iInformazioni:

Link Sito Omron FH3D
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https://industrial.omron.it/it/products/fh-3d

