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BIN-PICKING PRO PRESNE
ZAKLADANI PREDMETU ROBOTEM

Robotické pracovisté nahrazujici lidskou pracovni silu pFi zakladani vyrobka, nebo
polotovartd do vyrobni linky. ZaFizeni zcela nahradi monoténni a mnohdy naméhavou
¢innost ¢lovéka, jehoZ aktivni role v celé operaci se z(zi na pfisun vstupld pro
pracoviSté, tj. po vyprazdnéni predchozi bedny, palety, resp. jiné nadoby
S nasypanymi predméty umisti clovék do predem urceného prostoru dalsi, jesté
nezpracovanou bednu (paletu, klec, ...). Stroj predméty sam vyhleda, prenese a
nasledné presné umisti do predem definované pozice.

Rentabilita

Kalkulovana navratnost investice do dvou let pri dvousménném provozu
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Reseni pod jednou stiechou

| Ctyri zakladni casti robotického pracovisté

| Bedna (paleta, klec atd.) jako ,vstup“, ve kterém jsou vyrobky
urcené pro dal$i zpracovani nahodile nasypany.

| Robot jako ,silnd paze bez Unavy“. Pracovisté je nezavislé na
typu robota. (Kuka, BB, FANUC, KAWASAKI..).

I Uchopovaci mechanizmus jako ,ruka“. Je konstruovan podle
tvaru vyrobku, ktery manipulujeme. Dlraz je kladen na pFesnost
a pevnost ichopu bez poSkozeni povrchu vyrobku.

| 3D kamera SICK Ranger jako ,,0¢i robota“, a software, ktery
témto ocim da inteligenci. Vyrobek vyhleda a robota Uspésné
navede. Bez kolizi a co nejrychleji.

| Test proveditelnosti
| Praktické ovéreni odhadnutého cyklu stroje a test, zda navrzeny

zplsob manipulace nepo3kodi Va3 vyrobek.

Ukéazka ruky robota

| Dobré investice
I Blumenbecker Prag s.r.o. nabizi optimalizaci svého robotického
pracovisté Bin-Picking podle pozadavkid zakaznika tak, aby byla
zarucena kompatibilita s technologiemi pouzitymi ve stavajici
vyrobé. S tim souvisi samozrejmé i optimalizace porizovacich
nakladi pFi nakupu tohoto stroje.

| Technické parametry W

| Typicka scéna 1200x800x500mm (Velikost scény lze pFizplsobit RSANGER .
velikosti vyrobku — obecné je velikost omezena dosahem robota). g ,«,4’
| Takt 12-25 sekund (dle tvaru vyrobku — napr. osova soumérnost, Ly
rozliSeni rub-lic atd.)
| Komunikace mezi PC a PLC po Ethernetu, mezi PLC a robotem 3D kamera SICK Ranger

po pramyslovych sbérnicich (Profinet, Profibus ..)

Priklady tvarG manipulovanych pfredméta
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