Robotos gepkiszolgalas, és ami mogotte van
Tipary Bence
HU-MATHS-IN Challenge Day

2021.03.04.



Ipari robotok

Alkalmazasok:

- hegesztes

. festékszoras
. soOrjazas

. szereles

. gepkiszolgalas
. palettazas

https://enterpriseiotinsights.com/20160929/channels/news/connect
ivity-new-customers-qualcomme-adapts-go-market-strategy
https://www.staubli. com/en- sg/robotlcs/oroduct range/industrial-
robots/4-axis-scara-robots/ts2-80/
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https://enterpriseiotinsights.com/20160929/channels/news/connectivity-new-customers-qualcomm-adapts-go-market-strategy
https://www.staubli.com/en-sg/robotics/product-range/industrial-robots/4-axis-scara-robots/ts2-80/

Ipari
robotok
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https://grabcad.com/library/scara-2-1

: https://www.cfr-qc.com/en/custom-designed-robot/
https://www.artstation.com/artwork/v1AwgO
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https://www.cfr-qc.com/en/custom-designed-robot/
https://grabcad.com/library/scara-2-1
https://www.artstation.com/artwork/v1AwqO

Kollaborativ
robotok

7 tengely 6 tengely

. Nincs szukség keritésre

. Biztonsagos mukodés
emberi jelenlét mellett is

https://3dprintingindustry.com/news/fraunhofer-institute-combines-sim-green-laser-
copper-3d-printing-robotic-lasertab-technology-micro-join-battery-cells-122032/
https://www.airgate.dk/arcs2-2/
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https://3dprintingindustry.com/news/fraunhofer-institute-combines-slm-green-laser-copper-3d-printing-robotic-lasertab-technology-micro-join-battery-cells-122032/
https://www.airgate.dk/arcs2-2/

Elterjedt
megfogotipusok

(> o
»
_-ROBOTIQ A

EroroTiQ

Ujjas megfogdk
.- Kulonb6z6 geometriakhoz
. Cserelhet6 pofak

Vakuum-megfogdk
- Sima feluletek megfogasahoz
- Megfogas egy iranybal

https://rozum.com/the-helping-robot-hand/
httos //www.hteautomation.com/item/index/End-Effectors
httDs //vicosystems.com/robotig-lanza-tres-nuevos-productos-

gue-complementan-su-gama- -de-herramientas- para-robotica- RObOt UtOlSé CSUkléjéra Szerelve

colaborativa/
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https://rozum.com/the-helping-robot-hand/
https://www.hteautomation.com/item/index/End-Effectors
https://vicosystems.com/robotiq-lanza-tres-nuevos-productos-que-complementan-su-gama-de-herramientas-para-robotica-colaborativa/

Hagyomanyos
automatizalas

Tervezéshez, Gzemeléshez o
. s . oy ’r ranszfer
szUkséges informacio elore ~ sor

- nyomaték szenzor

Ismert foesd
transzfer _vizualis
sor " érzékel6
=S

programozhato6
munkadarab
adagolo

S. Kalpakjian, S.R. Schmid: Manufacturing Engineering and Technology, Fourth Edition,
Prentice Hall, Upper Saddle River, NJ, 07458, 2001, ISBN 0-201-36131-0
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Flexibilis
megoldasok

.- Elore nem ismert tényez6k

. Szenzorok és adatfel-
dolgozé algoritmusok
alkalmazasa

Felvételi és lerakasi helyeket kamerakeép
alapjan kell szamolni

https://gifer.com/en/KT19

) J021. 05,08 T @ SZTAKI



https://gifer.com/en/KT19

Raktari Haztartasi targyak
alkalmazasok felismerése, megfogasa &

és pakolasa

Folyamatosan valtozo

tenyezok: 3D helyzet ‘
+ munkadarabok helye, meghatarozas Megfogas és lerakas
tipusa, alakja ’ e
. ‘\ ) \
W)

. lerakasi hely

http://arxiv.org/abs/1609.09475
https://vision.princeton.edu/projects/2017/arc/
https://www.youtube.com/watch?v=qDI459EIIBc
&ab_channel=nimbro
https://youtu.be/yVIRLaolE28
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http://arxiv.org/abs/1609.09475
https://vision.princeton.edu/projects/2017/arc/
https://www.youtube.com/watch?v=qDl459EIlBc&ab_channel=nimbro
https://youtu.be/yVIRLao1E28

Gyartouzemi
alkalmazasok

Valtozo tényezOk:

kornyezet

munkadarabok helye, tipusa
lerakasi hely

Alkatreszek felismerése és
pakolasa ladabdl,
szallitoészalagrol

https://www.youtube.com/watch?v=mySU2teAtmA
&ab_channel=Pickit3D
https://www.youtube.com/watch?v=HMEIXm20OgFo
&app=desktop&ab channel=acrovisionl
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https://www.youtube.com/watch?v=mySU2teAtmA&ab_channel=Pickit3D
https://www.youtube.com/watch?v=HMElXm2OqFo&app=desktop&ab_channel=acrovision1
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Gépkiszolgalasi S O rovorar [
kutatasunk o O T
’ Presgep
Kihivasok
munkadarabok helye
ismeretlen
extrém konfiguraciok
zsufolt kornyezet

Kamera =i s o
-\ AN
Munkadarabok

' Lerakasi hely
-
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Digitalis modell

3D modell alapu tervezes
Ismert téenyezok:

- munkadarab geometria
. robot és cella geometria
- lerakasi pozicio

Transzformaciok
Grafmuveletek
Kinematikai
modellek

12 2021. 03. 08. www.sztaki.hu @ SZTAK|

Munkadarab -
3D modell .




Megfogés A munkadarab stabil helyzetei
tervezeés - —

Geometriai vizsgalatok a
munkadarab modelljén

« Konvex burkol6
. Sulypont Sik és parhuzamos Megfogasi pont
. Haromszog topoldgia felUletek keresése meghatarozasa -

« Klaszterezés /' y
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Megfogasi oldal

M egfogés Utkdzésmentes megfogas
tervezeées tervezése

Munkadarab és
megfogo kapcsolata

Merev test Utkozes

« Terbeli indexeles

e Haromszoghalok
metszese, legkisebb
tavolsaga
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Lerakasi oldal
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Ké pfe|_ Nyers fénykép Hattér kiegyenlitése
dolgozas 4

Ismeretlen
tenyezOk feltarasa

Képfeldolgozas

e |ntenzitas
transzformaciok

« SzUrés
« Morfologiai
mUveletek
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Munkadarab Felismert
felismerés munkadarabok

Szegmentalt kepek Ossze- Fényképen
hasonlitasa a referenciaval 1évd alak

Eltérés a
referenciatdl S\ s

Ismeretlen
objektumok

b 4
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3D modell
frissitése

Az Uj informaciok atultetese a
2D fenykeprol a 3D modellbe
« Homografia

« Feature detektalas

\

Akadalyok
17 2021. 03. 08. www.sztaki.hu @ SZTAK|

Helymeghatarozas



Megfogasi
pontok

Az Utkozes-
mentes megfogasi
helyzetek
kivalasztasa

18 2021. 03. 08.

Ugyanahhoz a munkadarabhoz tobb konfiguracio
lehetseges

o sstaki @ SZTAKI



Megfogasi pontok
és sorrendtervezés

Az Utkozés-
mentes megfogasi

helyzetek kivalasztasa Sy
==

Sorrendtervezés
 Precedencia
. Ttk 7d<vizeoAlat: Utkozés
VRP <7abad Utkozeswzs’ga@t
megfogasi Megfogo-kornyezet

Robot-kornyezet

pontok
| Robot 6nmagaval
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Palyatervezés
elokészitése

. 3D térkep készitese
Utkdzésmentes palyak a
szomszédos csucspontok
kozott (interpolacio)
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Palyak

21 2021. 03. 08.
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Lerakasi konfiguraciok




Palya-
tervezes

Tervezett Utkozésmentes

vak Szimulacio
palya
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KOSZONOM A FIGYELMET!

www.sztaki.hu
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