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PROPOSTA COMERCIAL

Robo com visao computacional:
inicializacao e suporte remotos em
qualquer pais.

Nos configuramos os programas pela internet, treinamos a rede neural com seus produtos,
realizamos a inicializagdo do robd junto com seu engenheiro e treinamos a equipe online.

| anamaly

Nosso sistema de teste: a camera detecta uma caixa na area de controle, a rede neural
identifica "defeito" e o robd executa a sequéncia de a¢des correspondente a essa
identificacao.

O rob6 vé a peca Um rob6 pode realizar varias tarefas

A camera e a rede neural informam ao robo se ha uma Cada resposta da rede neural inicia uma rota
peca, qual é ela e como esta orientada. Nao sdo especifica do robo: posicionamento, classificacao,
necessarios suportes ou dispositivos de fixagcdo para o rejeicdo ou espera.

posicionamento preciso da peca.

Visdo 2D e 3D Remoto, no mundo inteiro

Uma camera reconhece e verifica os produtos. Um A configuracdo, a inicializacdo, o treinamento e o
sistema estéreo, composto por duas cameras ou um suporte sdo realizados pela internet. Apenas seu
Unico médulo estéreo, mede a altura e as dimensdes. engenheiro precisa estar presente no local.

Sergey Kuntsevich, especialista técnico da empresa "Vector Technologies”, Minsk, Bielorrussia.
+375 33 380-78-10 (Viber, WhatsApp, Telegram) - support@engi.live - engi.live - vec-tech.by
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Prezados lideres e especialistas!

A empresa "Vector Technologies”, de Minsk (Bielorrussia), atua na area de automacéao industrial ha 17
anos, desde 2009. Desenvolvemos nosso proprio software para robos com visdo computacional e
oferecemos implementa-lo em sua producao, em qualquer pais, sem a necessidade de deslocamento
de nossos engenheiros.

O trabalho que normalmente é realizado por um integrador no local, nés o realizamos através da internet.
Analisamos o projeto em video, elaboramos a especificacdo dos equipamentos, configuramos os programas
remotamente, treinamos a rede neural com seus produtos, acompanhamos a inicializacdo do rob6 junto com seu
engenheiro e treinamos a equipe online. Vocé ndo precisa arcar com custos de viagens, e os prazos de execucao
nao dependem de vistos ou voos.

Os programas para visdo computacional e para o controle do rob6 foram desenvolvidos em nossa empresa.
Portanto, somos responsaveis por toda a cadeia, desde a imagem capturada pela camera até o movimento do
robo, e podemos adaptar os programas para atender as suas necessidades especificas.

O que vocé obtém

Menos trabalho manual Menos defeitos

O robd executa operagdes repetitivas em cada turno: A mesma camera que guia o robo verifica cada produto

pega, orienta, empilha e classifica os produtos. e, caso detecte um "defeito”, o envia para a area de
descarte.

Reconfiguracéo rapida Um unico fornecedor responsavel

O novo produto exige um novo modelo de rede neural Um Unico grupo de especialistas é responsavel pelos

e novas rotas de operagdo, e ndo novos equipamentos programas, configuragéo e inicializacdo, e este grupo

mecanicos. desenvolveu o software.

Com os melhores cumprimentos,

Sergey Kuntsevich

Técnico da empresa "Vector Technologies", engenheiro de programacao, desenvolvedor de software engiAl e
Robot1

+375 33 380-78-10 (Viber, WhatsApp, Telegram) - support@engi.live
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01 Um rob6 que enxerga

Um robd industrial convencional repete a trajetoria programada. Ele ndo sabe se a peca esta no lugar
correto, qual é a peca e como esta orientada.

Por isso, em torno do robo tradicional, sdo construidos equipamentos mecanicos: suportes, bases, vibradores e
estacdes de centralizacdo. Esses equipamentos, projetados para uma Unica peca, muitas vezes custam tanto
quanto o préprio robd, e a mudanga para outro produto exige sua modificagdo. Com essa abordagem, a
automacao de pequenas producdes ndo é economicamente viavel.

Um robd com visdo computacional primeiro "observa" e depois se move. A camera captura a imagem do
produto, a rede neural responde a perguntas sobre ele, e com base nessa resposta, o rob6 escolhe a acdo a ser
executada.

O que a camera determina O que o rob6 faz

Verifica se a peca esta na area de alcance da O robo inicia um ciclo quando uma pega é detectada e espera até
garra ou nao. que a area esteja livre.

Tipo de produto: modelo, cor, tamanho ou O robd executa a sequéncia de movimentos programada
variagao. especificamente para esse tipo de produto.

O angulo de rotacdo do produto varia de 0 a 359 O rob0 ajusta a garra para posiciona-la sob o produto, e ndo séo

graus, com incrementos de 1 grau. necessarios suportes para orientacao.
Defeito: lasca, deslocamento de componente, O rob6 move o produto para a area de rejeicao, e o evento é
auséncia de elemento, objeto estranho. registrado no log.

As dimensdes (altura, comprimento e largura) da O robo desce precisamente até a superficie e ndo pressiona a caixa.
caixa sao determinadas por meio da camera
estéreo.
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A cadmera superior determina o angulo de rotacio da caixa com uma precisio de até 1 grau. A esquerda, esta o programa de visio
computacional engiAl, e a direita, um modelo tridimensional do rob6 no programa Robot1, que replica os movimentos do robé real.
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02 Como o sistema funciona

O sistema é composto por dois programas desenvolvidos por nos: o engiAl é responsavel pela visao, e
0 Robot1 controla o robd. Os programas podem ser executados em um Unico computador ou em
computadores diferentes, e se comunicam através de uma rede comum.

Camera engiAl Transmissao Robot1 Robo
A camera Uma rede neural de comando O programa O robd executa
captura imagens analisa cada i recebe um a rota, ativa a

p 9 N ; N A regra envia N - '
do produto area do quadro um comando comando e garra e envia
continuamente e identifica: pela rede TCP/IP seleciona a rota sinais para os
ou mediante um normal, defeito, ou ativa a saida do robo. equipamentos.
sinal do sensor. tipo de produto da cAmera.

ou angulo.

LIVE (SICK): 19201080 | 32,0 fps [SICK 0018200002 AI: ¢ ms) | EFf: 11,8 fps

# CKPBITh BUAED ¥ BBIXOAb + TPUITEPHE 3 OBLUME MOAENN

~Hesan  Ynpanaenwe poSorom —ocw n 3D-monens

FOTOB x gewxcennio e

Exp Load:

an ag9.010 B9 21100 2 s
s (2] (B
an -8a.64° |-T000 e =
SICK 0018200002 - -
an s10.00° 1000 S 100 =3 ¥
oK +0.00° |0

ans -27.97° 000
(mpl] +69.98° 100,00

Cropoct, % 100 3~ roscemocam

CTOMN — samepers a wecre.

Munsures cceit

Knace: |empty Ve ® el ikl L@ san
TCP canon - xpyr 111 370n 1/2: cup-an
femely

Kpyrow | C|[ @cron | TePe

Nosso sistema de testes esta em funcionamento. A esquerda, a cdmera detecta uma caixa na area de controle, e a rede neural
identifica como uma "anomalia" (defeito). A direita, o robd Robot1 recebeu essa instrucdo e esta executando a rota programada para
a classe "defeito". O quadro é analisado pela placa de video em 4 a 5 milissegundos.

Comunicacao aberta Processamento local

A imagem capturada pela camera pode ser recebida A rede neural é processada em um computador local.
ndo apenas pelo robd. Ela também pode ser acessada As imagens ndo sdo enviadas para a internet, e o

por um controlador de automacgao programavel (PLC), funcionamento do sistema ndo depende de servicos em
uma mesa rotativa, outro manipulador ou um sistema nuvem.

SCADA, desde que o dispositivo seja capaz de
estabelecer uma conexdo de rede.
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Resisténcia a variagdes na resposta Tempo de resposta previsivel

O tempo que passa entre a mudanca de posicdo da
peca e o inicio do movimento do eixo é de
aproximadamente 1 segundo. Todos os tempos de
espera sdo definidos nas configuracdes.

A rede neural responde dezenas de vezes por segundo.
O robd Robot1 sé aceita um novo objetivo apds
verificar a estabilidade e ignora pequenas varia¢des na
resposta, o que evita que os sistemas de acionamento
do robd entrem em modo de emergéncia.

03 Um robo executa varias tarefas

No programa Robot1, cada resposta da rede neural corresponde a um percurso especifico do robo. O
percurso € definido por uma sequéncia de posicdes, velocidade de movimento e niUmero de
repeticoes.

Quando a camera indica "normal", o robd executa a rota para pegas aprovadas. Quando a camera indica
"defeito”, o robs executa a rota para pecas rejeitadas. A repeticdo do mesmo comando durante o movimento
nao desorienta o robd, e é possivel desativar a interrupcdo para rotas importantes.

Resposta da rede neural Rota do robo Exemplo em nossa bancada de testes

"normal” O rob0 pega a pega aprovada e a Rota de duas posi¢des para pegas
transporta para o local de empilhamento. aprovadas.

"defeito” O robo transporta a peca para a area de Rota com duas posi¢des para pecas
descarte. defeituosas.

"vazio" O robo retorna a posicdo de espera e Uma posicao de espera.

aguarda a préxima peca.

Angulo de 0-359° O robd orienta a garra de acordo com o

angulo da peca.

O eixo J6 gira em sincronia com a caixa.

Quais operacoes o roboé combina em uma unica célula?

Colocagdo em caixas

O robo organiza as pegas na caixa
em fileiras e camadas. O programa
calcula automaticamente a
posicdo de cada compartimento.

Triagem

O robé separa as pecas por tipo,
tamanho ou qualidade, com base
na analise da rede neural.

Orientacao

O rob6 orienta a pega no angulo
determinado pela camera.

Controle de qualidade

A camera que guia o robg, ao
mesmo tempo, verifica o produto
em busca de defeitos.

Carregamento de maquinas

O rob6 carrega a maquina, a
prensa ou a esteira, seguindo os

sinais dos sensores e das entradas.

Rejeicao de defeituosos

O rob6 remove os produtos
defeituosos da linha de producéo
e os coloca em um recipiente
separado.
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Mudanca para outro produto
Para cada novo produto, é criada uma nova rede neural e um novo conjunto de rotas. Todas as informacdes
relacionadas a célula sdo armazenadas em um arquivo do projeto. A mudanca para outro produto é

realizada selecionando o projeto e o conjunto de modelos, sem a necessidade de reprogramar o robo ou
usar novas ferramentas.

support@engi.live - +375 33 380-78-10 - engi.live
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04 Inicializacao e suporte remotos em qualquer pais

Nossos programas sao projetados para que o sistema possa ser preparado, testado e iniciado sem a
presenca de um engenheiro de integracao no local. Trabalhamos a partir de Minsk com clientes em
qualquer pais e fuso horario, sequindo um cronograma acordado.

Nosso engenheiro Internet Sua célula
em Minsk

Seu engenheiro

Ele esta localizado no
rob6, monitora os
movimentos e mantém
o botédo de parada de
emergéncia ao alcance.

Acesso remoto ao
computador da célula e
videoconferéncia com
seu engenheiro.

Um computador, uma
camera e um robd na
sua fabrica, em
qualquer pais.

. -
Ele prepara o projeto,

configura os
programas e treina a
rede neural.

Por que a inicializacao remota é confiavel?

Treinamento baseado nos

Gémeo digital

Montamos a célula robdtica em
um modelo tridimensional
chamado Stend. A area de
alcance, o plano de layout e 0
tempo de ciclo sao verificados
antes do primeiro movimento do
robd real.

quadros da sua camera

O modelo de rede neural é
treinado com imagens dos seus
produtos. As imagens podem ser
enviadas em arquivos ou
capturadas durante a conexao
remota.

Projeto pronto

Posicdes, rotas, regras de entrada
e saida, configuracdes da camera
e modelos sdo armazenados em
arquivos. Nos preparamos o
projeto aqui e o entregamos a
VOCé.

Registros detalhados

Ambos os programas registram

cada acdo. Através dos registros,
podemos ver o que aconteceu na
célula, sem precisar ir até o local.

Interface disponivel em 14
idiomas

O operador trabalha no programa
em seu proprio idioma. Os
manuais dos programas também
sdo disponibilizados em 14
idiomas.

Versao de avaliacao

Os programas engiAl e Robot1
podem ser baixados do site
engi.live e testados
imediatamente: eles funcionam
por 20 minutos sem a necessidade
de uma licenca.

Como ocorre a implementacao remota

_ O que fazemos remotamente O que vocé faz no local

1. Analise da tarefa Vocé nos envia videos da
operacao, as dimensdes e 0

peso dos produtos.

Realizamos uma videoconferéncia, analisamos
fotos e videos da area, e propomos um esquema
da célula de trabalho.

2. Especificacdo técnica Elaboramos uma lista de equipamentos: robo,
camera, lente, iluminagdo, computador com placa

de video, garra, sensores.

Vocé adquire os equipamentos
de fornecedores locais,
seguindo nossa especificagdo
técnica.

Montamos a célula de trabalho em um modelo
digital, calculamos as rotas, o alcance e o tempo
do ciclo.

Vocé nos envia as dimensdes do
local de instalagdo e fotos da
area.

3. Projeto da célula de trabalho
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_ O que fazemos remotamente O que vocé faz no local

4. Instalacao

5. Visdo computacional

6. Inicializacao do robo

7. Treinamento

8. Suporte

Oferecemos suporte por videoconferéncia,
fornecendo diagramas de conexao para as
cameras, sensores e saidas.

Conectamos o sistema ao computador da célula,
configuramos a camera, definimos as areas e
treinamos a rede neural com seus produtos.

Realizamos a inicializacdo em etapas: teste inicial,
movimento de um Unico eixo em baixa
velocidade, seguido de um ciclo completo em
velocidade limitada.

Realizamos aulas online para operadores, técnicos
e engenheiros, e fornecemos as gravagdes das
aulas.

Aprimoramos o modelo, adicionamos rotas,
analisamos os registros e ajustamos os
programas.

Seguranca na inicializacdo remota

Seu técnico e eletricista instalam
0s equipamentos.

Vocé posiciona os produtos sob
a camera, conforme solicitado.

Seu engenheiro esta proximo ao
robo, ao lado do botdo de
parada de emergéncia.

Os funcionarios sdo treinados
em sua prépria célula.

Vocé nos informa sobre novos
produtos ou novas tarefas.

O robd é sempre iniciado com a presenca de uma pessoa no local. Nés configuramos o sistema e
acompanhamos o processo por videoconferéncia, enquanto seu engenheiro ativa e controla o movimento
do robd, proximo ao botédo de parada de emergéncia. Nas primeiras inicializa¢bes, a velocidade do robd é

limitada por programacao.

Aprendizagem remota em nossos programas

P

rograma engiAl: Visao computacional

Conexdo e configuracdo de cameras industriais.

Marcacdo de areas de controle em imagens em
tempo real.

Coleta de imagens e dados sintéticos para
treinamento.

Treinamento da rede neural e verificacdo dos
resultados.

Regras de saida: comandos para o robd e o
controlador PLC, saidas discretas, audio.

Captura de imagens por sinal do sensor e
operacao com o encoder da esteira.

Programa Robot1: controle de robo

Conexao do robo, controle manual dos eixos e
salvamento de posig¢oes.

Rotas e ciclos, empilhamento em caixas em fileiras
e camadas.

Regras de entrada e saida, sistema pneumatico de
fixacdo, protegdes por sensores.

Recepcao de comandos do sistema de visao
artificial.

Gémeo digital da Stend e transicdo segura para o
robd real.

Exportacdo do ciclo para o programa da consola
de programacdo do robd.

Para o trabalho remoto, sé@o necessarios uma conexao de internet estavel no computador da célula, um programa de acesso

remoto, aprovado pelo seu departamento de Tl, e videoconferéncia a partir de um smartphone ou laptop no robé.
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05 Visao com uma unica camera: engiAl

engiAl é um programa de visdo computacional que utiliza redes neurais. Em um Unico programa, o
operador conecta as cameras, define as areas de monitoramento, treina a rede neural, inspeciona os
produtos e gerencia o processo de descarte de itens defeituosos.

Presenca de pecas e Deteccao de defeitos Classificacao

completude O programa detecta lascas, A rede neural determina o tipo, a

O programa verifica se a peca esta desalinhamento de componentes, cor ou a variante do produto para

presente e se todos os elementos erros de montagem e objetos fins de classificacao.

estdo no lugar. estranhos.

Angulo de rotacio Método ZONA-PAR Detec¢do do produto em

A rede neural determina o angulo Um Unico modelo verifica qualquer posicao

do produto de 0 a 359 graus, com centenas de areas da placa de O programa localiza a placa no

uma precisdo de 1 grau. circuito impresso, e cada area transportador, mesmo com
possui um perfil de referéncia. desalinhamentos e rotacées de

até 180 graus.
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Placa de circuito impresso: ambas as areas de controle dentro A mesma placa com um defeito simulado: o componente esta
da faixa normal. desalinhado e rotacionado, e ambas as areas estdo marcadas em

vermelho.

normal .
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Comprimidos em embalagem blister: Peca metalica: a rede neural compara a Inspecédo do perfil da peca por linha de
inspe¢do por zonas em uma esteira zona com um padrao de referéncia. laser.
transportadora com encoder.

Treinamento com um conjunto limitado de imagens

Normalmente, o treinamento de uma rede neural requer milhares de imagens rotuladas. No engiAl, o operador
tira algumas fotos do produto, e o programa gera automaticamente um conjunto de dados de treinamento. O
programa desloca e rotaciona a area, altera o brilho e o contraste, adiciona imagens espelhadas e organiza as
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imagens em diferentes categorias. Para placas de circuito impresso, o programa cria automaticamente um defeito
sintético: desloca um componente juntamente com a textura real da placa. A partir de uma Unica imagem, sdo
geradas centenas de imagens de treinamento.

O treinamento é iniciado com um Unico botdo. Ele é executado na placa de video NVIDIA ou no processador.
Todo o ciclo, que envolve "apresentar o produto, treinar o modelo e colocar o sistema em funcionamento”, é
realizado pelo técnico ou operador da linha de producao, e ndo por um especialista externo em aprendizado de
maquina.

Cameras e saidas

O que pode ser conectado Funcionalidades

Cameras Hikrobot Cameras industriais GigE e USB3: tempo de exposicdo, amplificacdo, resolugao,
entradas e saidas discretas.

Cameras SICK picoCam Cameras industriais IDS uEye: tempo de exposicdo, amplificacdo, saida para
atuador.
Cameras USB e IP Webcams e cameras de vigilancia via protocolo RTSP. Para um projeto piloto, até

mesmo a camera de um smartphone pode ser utilizada.

Sensores e codificadores O quadro é capturado com base no sinal do sensor, e a variagdo no momento da
captura ndo excede 4 milissegundos. A rejeicdo é sincronizada com o codificador da
esteira transportadora.

Saidas A equipe pode controlar o rob6 ou o controlador de automagao programével (PLC)
via TCP/IP, e a saida discreta da cdmera pode ser conectada a um atuador ou a uma
lampada, além de emitir um sinal sonoro.

Escalabilidade Um Unico programa controla varias cameras simultaneamente, e cada camera pode
utilizar até 20 modelos de rede neural. Os conjuntos de "camera e modelo" sédo
alternados com um Unico clique ao trocar o produto.

06 Visao estereoscopica: altura e dimensoes em 3D

Uma camera captura uma imagem bidimensional. Quando o rob6 precisa determinar a altura de algo,
como a parte superior de uma pilha de caixas ou o nivel de um produto em uma embalagem, um
sistema de visdo estereoscopica é conectado.

Duas cameras observam a cena com um pequeno deslocamento, como os olhos de uma pessoa. A partir da
diferenca entre as duas imagens, o software constrdi um mapa de profundidade e calcula, em milimetros, a
altura, o comprimento e a largura da caixa, bem como a distancia da camera até a parte superior dela. Séo
necessarias duas cameras industriais SICK, duas cameras USB ou um mddulo estéreo pronto, ou seja, uma camera
com dois objetivos.
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'\ ' H Altura da caixa acima da mesa, em milimetros.

TN & § L, W  Comprimento e largura da face superior da
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' St ! 74 caixa.
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) F Sy, f 3D z Distancia da camera até a parte superior da

caixa. Quando a camera é instalada na cabega do robg,
essa distancia limita o alcance dos eixos.

H Mapa de profundidade 3D: Cada ponto da imagem

/ recebe uma distancia em relacdo a camera, e o objeto
«— » w se destaca em relacdo ao plano da mesa.

O que a visao estereoscopica faz em nosso sistema

Calibragdo de duas maneiras. A calibracdo precisa é realizada utilizando um tabuleiro de xadrez. Uma
configuracdo simplificada é feita sem o tabuleiro, utilizando a distancia até a mesa e uma Unica caixa de
referéncia.

Projetor de pontos a laser. O projetor adiciona um padrao a superficies uniformes, tornando o mapa de
profundidade mais detalhado. As configuragdes sdo separadas para o modo com laser e para 0 modo sem
laser.

Camera montada na cabeca do rob6. O programa Robot1 leva em consideragdo a altura atual da cabeca do
robd e recalcula a medicao, levando em conta o seu deslocamento vertical.

Regras de altura. Para cada faixa de distancia em relacdo a superficie, sdo definidas restricdes para os eixos
do robo. Quanto mais alta a pilha, menor é a distancia que o robo pode descer, e a ventosa ndo pressiona o
papeldo. Essas regras se aplicam a todas as fontes de movimento do robé.

Protecdo com dados desatualizados. Se os dados da camera estiverem desatualizados, os eixos especificados
nas configuracdes ndo se moverdo. E possivel desativar esse comportamento nas configuracdes.

Teste em bancada Resultado

Moddulo estereoscédpico de baixo custo: dois A precisdo na medicdo da altura de uma caixa varia de 1 a 3 mm,

sensores de 1280 x 720 pixels, distancia entre as sem o uso de laser ou de um padréo de tabuleiro de xadrez.
lentes de aproximadamente 60 mm, a camera esta
a uma altura de 255 mm.

O mesmo modulo estéreo, em um modo de A margem de erro no comprimento e na largura é de
configuragdo simplificado. aproximadamente 10%. A precisdo aumenta com o uso de um

projetor a laser e a calibragdo com um padrao de tabuleiro de
xadrez.
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07 Robot1: Controle de robo via computador

Robot1 controla diretamente um robd industrial através da rede, utilizando o controlador do rob6. N&o
é necessario software especifico do fabricante do robo. O console de programagdo do robo é utilizado
para ativar o modo de operacao e para realizar paradas de emergéncia.

Controle manual Cada eixo é movido por botdes, com um passo e velocidade selecionaveis. A cabeca
do rob0 se move estritamente na vertical e em linha reta, enquanto a peca, presa,
mantém sua orientacao.

Posicdes e ciclos As posicdes sdo salvas com um Unico clique e podem ser combinadas em um ciclo,
com a velocidade, pausas e nimero de repeti¢des desejados.

Colocacdo em caixas O operador define o nimero de pecas por linha, o espacamento e o nimero de
camadas, e o programa calcula a posicdo de cada local. A caixa é ajustada para se
adequar ao robo real.

Entradas e saidas A pinca pneumatica é ativada na posicdo de pegada. Os ciclos sdo iniciados e
interrompidos por sinais de sensores. Se o0 sensor ndo detectar a peca apés a
pegada, o robd repete a operacdo ou para.

Limitacoes O programa define limites suaves para os eixos, zonas proibidas, restricdo de
velocidade e um botéo de parada suave que limpa a fila de comandos.

Comandos do sistema de visao O programa recebe comandos através da rede. Para cada eixo, sdo definidos o
comando, a velocidade, o deslocamento e a direcéo, e para cada classe, é definido
um percurso especifico.

Funcionamento sem computador = Um ciclo de trabalho completo é exportado para um pendrive através dos arquivos
do programa "console de programacao”, e o robd o executa de forma auténoma.

Projetos e registro Tudo o que se refere a uma célula é armazenado em um Unico arquivo de projeto.
O registro (log) registra cada comando enviado ao robo.

Gémeo digital Stend

No moddulo Stend, o robd, a caixa, o ponto de coleta e a prépria peca sdo posicionados com o mouse em uma
cena tridimensional. A garra é montada diretamente no modelo, a partir de suportes, vigas e ventosas. O
programa calcula o alcance, o plano de montagem e o tempo do ciclo, e entao exibe todo o ciclo, simulando
sensores e sistemas pneumaticos.
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Médulo Stend: A esquerda, uma cena tridimensional com um robd, uma caixa e pecas organizadas. A direita, o calculo do ciclo e a
exportacdo do programa para o console de programacao do robé.

Primeiro, o modelo; depois, o robo real

A transicdo para a operacao real é realizada em etapas. Inicialmente, o ciclo é demonstrado em um modelo.
Em seguida, uma simulacgdo a seco registra os passos em um log, sem enviar nenhum comando para o robé.
Posteriormente, o robd move apenas um eixo, com uma velocidade maxima de 5%. Finalmente, o ciclo
completo é iniciado, com a confirmacdo de pontos especificos e um limite de velocidade.

08 Todo o software é desenvolvido por nés

Os programas engiAl e Robot1 foram desenvolvidos por especialistas da "Vector Technologies". Isso
significa varias vantagens praticas para vocé.

Adaptacdo para atender as Um unico fornecedor Independéncia da nuvem

suas necessidades responsavel O reconhecimento de imagem é
Se uma tarefa requer uma nova A visdo, a comunicacdo e o realizado em um computador na
fungdo, um novo protocolo de controle do robo séo realizados linha de producéo, e as imagens
comunicacdo ou um novo por uma Unica equipe, o que do seu processo de fabricacao ndo
relatorio, nds os adicionamos. significa que os problemas séo saem da empresa.

resolvidos sem a necessidade de
correspondéncia entre diferentes
fornecedores.

support@engi.live - +375 33 380-78-10 - engi.live
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Interface disponivel em 14 Transparéncia Replicacdo de células
idiomas Os registros de operacéo e o robaticas
Os programas funcionam em banco de dados dos programas Uma segunda célula idéntica é
russo, inglés, alemao, francés, armazenam o historico de iniciada copiando o projeto e o
espanhol, italiano, portugués, eventos. Esses dados sdo (teis modelo da rede neural, em vez de
chinés, japonés, coreano, hindi, para analise estatistica de defeitos criar um novo projeto de
arabe, indonésio e vietnamita. e para a analise do desempenho integracao.
do sistema.
Computador Windows 10 ou Windows 11, versdo de 64 bits. A placa de video NVIDIA acelera o

treinamento e a analise; sem ela, o programa funciona utilizando o processador.

Robo Hoje, o sistema Robot1 controla robos da marca BORUNTE utilizando o controlador
HC1. Robos de outras marcas e controladores de automacao industrial (CLP)
recebem comandos do sistema engiAl através da rede TCP/IP.

Versao de avaliagdo Os programas podem ser baixados do site engi.live. Sem uma licenca, cada
programa funciona por apenas 20 minutos.

09 Sobre a empresa "Vector Technologies"

"Vector Technologies" € uma empresa de Minsk, desenvolvedora, fabricante e fornecedora de
equipamentos para automacao industrial. A empresa oferece uma gama completa de servicos de
engenharia, desde o desenvolvimento do projeto até a sua implementacao em producao.

17 anos Mais de 50 2.500 m? ISO 9001

no mercado, desde 2009 funcionarios de area de produgéo sistema de gestdo da

qualidade

Projetos da empresa

Visao computacional e robética Automacao da producao

e Adaptacdo de um rob6 industrial a posicdo do objeto e Sistema AGV para transporte de bobinas e carretéis de
por meio de visdo computacional. fio, com capacidade de carga de até 2.900 kg.

e 3DStereo: Medicao de dimensdes sem contato, e Modernizagdo da linha de corte de fitas bimetalicas.
utilizando duas cameras. ¢ Modernizacdo abrangente da linha de controle de

e Anélise automatica de placas de circuito impresso. propriedades de fitas bimetalicas.

¢ Inspecdo de comprimidos por zonas. e Modernizagdo do sistema de controle do forno a vacuo.

¢ Sistema de controle de embalagem de medicamentos. ¢ Sistema completo de tratamento, preparacao e

 Inspecdo automatica de marcagdes. distribuicdo de agua potavel.

e Controle de marcacdo e isolamento de cabos e fios. ¢ Banco de testes no laboratério da Belshina S.A.

e Estacdo de lavagem automatizada.
As descricoes dos projetos estdo disponiveis no site vec-tech.by, na secdo "Projetos".

A empresa produz inversores de frequéncia das séries VTD, com poténcia de 0,4 a 630 kW, e VTD20, com
poténcia de 0,75 a 15 kW, dispositivos de partida suave com poténcia de 11 a 600 kW, redutores de velocidade,
painéis de controle e dispositivos eletronicos, fabricados sob as linhas SMT e DIP. A "Vector Technologies" é
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distribuidora oficial das marcas YASKAWA, SICK, WEG, VIPA e FATEK. Projetamos a instalacdo, os sistemas de
controle e os painéis de controle com base nos seus dados e fornecemos a documentagdo necessaria para a
montagem no local. A entrega de equipamentos para o seu pais é discutida separadamente.

10 Onde é aplicado e como se calcula o beneficio?

Setor de atuacao O que sera automatizado

Embalagem e logistica Orientagao e empilhamento de caixas, paletizacao, triagem, medicdo de
dimens&es por camera estéreo.

Industria farmacéutica Controle de comprimidos em embalagens blister, controle de embalagem e
rotulagem, rejeicdo de produtos.

Eletronica Controle da montagem de placas de circuito impresso pelo método ZONA-PAR:
verificacdo da presenca, alinhamento e orientagdo dos componentes.

Engenharia mecanica e metalurgia  Carregamento de maquinas e prensas, controle de pecas, empilhamento de pecas
em embalagens.

Industria de cabos Controle da marcacdo e isolamento, transporte de bobinas por meio de carrinhos
automatizados.

Industria alimenticia e de bebidas ~ Controle do fluxo de produtos em esteiras transportadoras, deteccdo de
embalagens caidas, empilhamento.

Armazéns Paletizagcdo e despaletizacdo, medicdao das dimensdes das cargas.

Vantagens do rob6 com visao em comparacao com a automacao tradicional

* Nao requer equipamentos caros. Nao sdo necessarias fixacdes, suportes ou vibragdes especificas para cada
produto, pois o robd se adapta a peca individualmente.

* A reconfiguracdo leva horas. Para cada novo produto, é treinado um novo modelo e sdo definadas novas
rotas, enquanto a mecanica da célula permanece a mesma.

® Pequenos lotes tornam-se economicamente viaveis. Quando a adaptacdo da producdo tem um custo muito
baixo, automatizar pode ser vantajoso mesmo para lotes que correspondem a apenas um turno de trabalho.

® Uma camera desempenha trés funcdes. A camera guia o rob0, verifica a qualidade e controla o processo de
descarte de produtos defeituosos.

® O sistema opera em condicdes reais. Se uma peca estiver posicionada incorretamente ou se chegar um lote
com uma tonalidade diferente, o robé com visdo continua a funcionar, pois ele analisa a peca em si, e ndo as
coordenadas.
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Como comecar

Escreva para nés. Entre em contato via Viber, WhatsApp, Telegram ou e-mail e descreva brevemente a
operacdo que vocé deseja automatizar.

Envie um video. Um video curto da operacao e fotos dos produtos permitem avaliar a situacdo sem a
necessidade de uma visita presencial.

Conecte-se conosco online. Durante a videoconferéncia, analisaremos o problema e demonstraremos o
funcionamento dos programas e do robé em nossa plataforma de testes.

Teste nos seus produtos. Vamos treinar a rede neural com imagens dos seus produtos e mostrar os
resultados do reconhecimento.

Obtenha um orcamento. Elaboraremos uma especificacdo detalhada dos equipamentos, um plano para a
instalagdo remota, os prazos e o custo.

Execute a célula. Realizaremos a implementacdo, o lancamento e o treinamento da equipe remotamente.

Como calculamos o retorno do investimento

O periodo de retorno do investimento é calculado com base nos seus dados. Para o calculo, sdo necessarias as
informacdes da tabela abaixo, e o resultado sera incluido na analise comercial.

Dados fornecidos por vocé O que se conclui

Numero de funcionarios envolvidos na operacdo em um Numero de horas de trabalho por ano que o rob6

turno e nUmero de turnos por dia.
Custo de uma hora de trabalho, incluindo impostos.

Taxa de defeitos e custo de cada erro.

NUmero de vezes que o produto é alterado por més e
duracdo da reconfiguracao.

Custo do espaco ou da area necessaria para a sua
aplicacao.

Experimente os programas agora mesmo

substitui.
Economia anual com salarios.

Economia resultante do controle de qualidade
automatizado.

Economia em ferramentas e tempo de inatividade.

Prazo de retorno do investimento: o custo total dividido
pela economia anual gerada.

Os programas engiAl e Robot1, juntamente com os manuais e videos, estdo disponiveis no site engi.live.

Sem uma licenca, cada programa funciona por 20 minutos.
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Sergey Kuntsevich

Técnico da "Vector Technologies", engenheiro de software,

desenvolvedor dos programas engiAl e Robot1 - Minsk,

Bielorrussia

Telefone, Viber, WhatsApp, Telegram
+375 33 380-78-10

Correio eletronico

support@engi.live

Programas, guias e videos
engi.live

Site da empresa

vec-tech.by

engiAl — visdo Robot1 - controle do robé.
computacional.
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