AUTOMATISIERUNGSTECHNIK

BIN PICKING

| Beratung
| Sensortechnik

| Bildverarbeitung
| Bahnplanung

BLUMENBECKER

WIR LIEFERN ANTWORTEN

ENGINEERING INDUSTRIEHANDEL INDUSTRIESERVICE TECHNIK

| Werkzeug- und Maschinenbau | Inbetriebnahme
| Roboter- und SPS-Programmierung | Schulung
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BIN PICKING - __
AUTOMATISIERTE UND PRAZISE

TEILEPOSITIONIERUNG

ZUSAMMENSPIEL ZWISCHEN
ROBOTER UND KAMERATECHNIK

Immer anspruchsvoller werden die Aufgaben, die von Robotern zu erfiillen
sind. Trotz aller Automatisierung gibt es auch in der modernen Fertigung
Situationen, in denen es wirtschaftlicher ist, Kisten oder Gitterboxen unge-
ordnet zu beladen, weil eine geordnete Beladung zu viel Zeit oder Manpower
kosten wirde. Damit wird das Problem allerdings nur von einer Stelle des
Fertigungsprozesses auf eine andere verlagert. Denn um die chaotisch an-
geordneten Objekte zu entladen und ihrer weiteren Verwendung zuzufihren,
missen haufigwieder Mitarbeiter eingesetzt werden, sofern die Aufgabe nicht

Uber Vereinzelungssysteme wie beispielsweise Riitteltopfe erfolgt.
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OBJEKTER-
KENNUNG

Die Objekterkennung - wobei
Messverfahren, Kamera-
technik und Auflésung auf
unterschiedliche Lichtver-
haltnisse und Bauteilober-
flachen abgestimmt werden
mussen.

POSITIONS-
BESTIMMUNG

Die dreidimensionale Positi-
onsbestimmung der Objekte
Uber entsprechende mathe-
matische Verfahren.

ABLAUF-
BEWEGUNG

Berechnung der Roboter-
bahn und kollisionsfreie
Greiferfihrung.

GREIFER

Konstruktion der bauteilspe-
zifischen Greifer.

LOSUNGS-PAKET

Die Verbindung all dieser
Elemente zu einem funktio-
nierenden Roboterpaket.



BIN PICKING

BIN PICKING oder ..Griff in die Kiste" ist eine Technologie, bei der
ein Roboter mit Hilfe einer 3D-Kamera aus einem Behalter mit
ungeordneten und haufig unregelmafig geformten Einzelteilen
bestimmte Teile entnimmt und diese in korrekter Ausrichtung der
weiteren Bearbeitung zufihrt. Die Herausforderung liegt dabei
im Verarbeiten von Objekten mit unterschiedlicher Geometrie, die

sich in véllig chaotischer Anordnung in Behaltern befinden.
Blumenbeckerist auf diesem Gebiet einer der Pioniere, insbeson-

dere bei der Entwicklung von Sensorik fir den Einsatz mit Indus-
trierobotern und der Konstruktion spezieller Greifwerkzeuge.

Beispiele fiir ungeordnete Teile in Behaltern

Qen

Bolzen-
schrauben

HERSTELLERUNABHANGIGE LOSUNG

Eine der Herausforderungen beim BIN PICKING ist die Unmenge
von Daten, die in Echtzeit zu verarbeiten sind. So muss zum Bei-
spiel das zu greifende Teilaus einer Vielzahlvon 3D-Daten heraus-
gesucht werden. Ein ebenso bedeutsamer Faktor ist die Entwick-
lung eines Rechenverfahrens fir die Fihrung der Roboterachsen
mit dem Greifer zum ausgewahlten Punkt. Um das gewiinschte
Bauteil zu erreichen, bestehen fiir die Roboterachsen mehrere
Bewegungsmadglichkeiten. Einige wiirden allerdings zur Kollision
mit der Kiste fihren. Blumenbecker hat hier eine eigene Losung
entwickelt, die vor dem Start der Roboterbewegung Kollisionsge-
fahren prift, Alternativen berechnet und dann dem Robotersy-
stem die korrigierte Bahn vorgibt.

Neben der vom Robotertyp unabhangig einsetzbaren Sensorik
und Software verfiigt Blumenbecker tiber eine eigene Konstruk-
tionsabteilung, welche die erforderlichen Greifer selbst entwi-
ckelt und baut.

_ Rohre

Kurbelwellen



WIR FREUEN UNS AUF
IHRE AUFGABEN.

Blumenbecker Industrie-Robotik GmbH, Bornaer Strafie 205, 09114 Chemnitz
M: +49 162 2421124, bir@blumenbecker.com, www.robotics.blumenbecker.com



