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Makine gorisu ozellikli robot:
Herhangi bir lilkede uzaktan baslatma
ve destek

Programlari internet Gzerinden yapilandiriyoruz, robotun 6grenmesi icin yapay zekayi trinleriniz
Uzerinde egitiyoruz, robotun baslatilmasini mihendisinizle birlikte gerceklestiriyoruz ve personeli
online olarak egitiyoruz.

| anamaly

Test sistemimiz: Kamera, kontrol bélgesindeki kutuyu algiliyor, yapay zeka sistemi
"kusur" cevabini veriyor ve robot, bu cevaba uygun bir rota izleyerek harekete geciyor.

Robot, parcayi goriiyor. Bir robot, ayni anda birden fazla gorevi yerine

Kamera ve yapay zeka, robota bir parcanin olup getirebilir.

olmadigini, ne tir bir parca oldugunu ve nasil Yapay zekanin her yaniti, robotun farkli bir islem
konumlandigini bildirir. Hassas yerlestirme icin gerceklestirmesine neden olur: yerlestirme, siralama,
destekler veya yuvalar gerekmez. kalite kontrolu veya bekleme.

2 boyutlu ve 3 boyutlu gérme. Diinya capinda, uzaktan calisma imkani.

Tek bir kamera Grtinleri tanir ve kontrol eder. iki Yapilandirma, baslatma, egitim ve destek islemleri
kameradan olusan stereo sistem veya tek bir stereo internet Gzerinden yapilr. Yerinde sadece
modiil, yuksekligi ve boyutlar dlcer. muhendisinizin bulunmasi yeterlidir.

Sergey Kuntsevich - "Vector Technologies" teknik uzmani, Minsk, Belarus
+375 33 380-78-10 (Viber, WhatsApp, Telegram) - support@engi.live - engi.live - vec-tech.by
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Sayin yoneticiler ve uzmanlar!

"Vector Technologies" sirketi, Belarus'un Minsk sehrinde, 2009'dan beri 17 yildir endUstriyel otomasyon
alaninda faaliyet gostermektedir. Goriintl isleme yeteneklerine sahip robotlar icin gelistirdigimiz ozel
yazilimi, mihendislerimizin seyahat etmesine gerek kalmadan, herhangi bir tGlkede Uretim tesislerinize
entegre etme imkani sunuyoruz.

Genellikle bir saha entegratdriiniin yaptigi isleri, biz internet tzerinden gerceklestiriyoruz. Videolar araciligiyla
projeyi analiz ediyoruz, ekipman &zelliklerini belirliyoruz, programlari uzaktan yapilandiriyoruz, yapay zeka
sistemlerini sizin Urlinleriniz Gzerinde egitiyoruz, robotun devreye alinmasini sizin miihendisinizle birlikte
yUritlyoruz ve personelinizi online olarak egitiyoruz. Seyahat masraflarini 6demek zorunda kalmiyorsunuz ve
islerin tamamlanma slresi, vize veya ucak seyahatleriyle ilgili gecikmelerden etkilenmiyor.

Goruntu isleme ve robot kontrol yazilimlari sirketimizde gelistirilmistir. Bu nedenle, kameranin goériintlsiinden
robotun hareketine kadar tim siirecten biz sorumluyuz ve yazilimlari, sizin 6zel ihtiyaglariniza gore gelistirebiliriz.

Ne Elde Ediyorsunuz:

Daha az manuel is. Daha az kusur.

Robot, her vardiyada ayni tekrarlayan islemleri Robotu yonlendiren ayni kamera, her bir Grtini kontrol
gerceklestirir: Urtinleri alir, ydnlendirir, yerlestirir ve eder ve kusurlu olanlari ayirma alanina goénderir.
siniflandirr.

Hizl bir sekilde yeniden ayarlama. Bir sorumlu kisi.

Yeni bir Griin, yeni bir yapay sinir agi modeli ve yeni Programlama, ayar ve calistirma islemlerini ayni ekip
yollar gerektirir, ancak yeni bir mekanik aparat gerceklestirir ve bu ekip kendi yazilimini gelistirmistir.

gerektirmez.

Saygilarimla,

Sergey Kuntsevich

"Vector Technologies" sirketinin teknik uzmani, yazilim miihendisi, yazihm gelistiricisi engiAl Ve Robot1
+375 33 380-78-10 (Viber, WhatsApp, Telegram) - support@engi.live
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01 Goren robot

Standart bir endUstriyel robot, kaydedilmis bir yolu tekrar eder. Parcanin yerinde olup olmadigini, hangi
parca oldugunu ve nasil konumlandigini bilmez.

Bu nedenle, klasik robotlarin etrafinda mekanik aparatlar bulunur: destekler, yuvalar, titresimli bunkerler ve
merkezleme istasyonlari. Tek bir Grtin igin kullanilan bu aparatlarin maliyeti, bazen robotun kendisi kadar olabilir
ve farkl bir Urline gegis, aparatin yeniden dizenlenmesini gerektirir. Bu yaklasim, kiiclk tretim partileri icin uygun
degildir.

Goriunti isleme yetenegine sahip bir robot, dnce bakar ve sonra hareket eder. Kamera, trlint goruntdler, yapay
sinir ag, Urtin hakkinda sorulara cevap verir ve robot, bu cevaba goére bir eylem secer.

Kamera neyi belirler? Robot ne yapar?

Parca, "tutucu" alaninda mi, yoksa degil mi? Robot, bir parca algilandiginda dongtyl baslatir ve alanin bos
kalmasini bekler.

Uriin tipi: model, renk, boyut veya varyant. Robot, bu irtn tipine 6zel olarak kaydedilmis bir rotayi takip eder.
Uriintin dénis acisi 0 ile 359 derece arasinda, 1 Robot, trlin sabitleyen bir parcayi (tutucu) Griine gore

dereklik artislarla ayarlanabilir. konumlandirir ve yonlendirme icin ek desteklere gerek yoktur.
Hata: cizik, parcanin kaymasi, eksik bir eleman, Robot, kusurlu Griini hurda alanina yerlestirir ve bu olay bir log
yabanci bir cisim. dosyasina kaydedilir.

Kutunun yiksekligi, uzunlugu ve genisligi, stereo  Robot, kutuyu tam olarak ytizeye kadar indirir ve kartona baski
kamera tarafindan o6lculdr. yapmaz.
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Ustteki kamera, kutunun déniis acisini 1 derece hassasiyetle dlcmektedir. Solda, engiAl adli makine 6grenimi programi bulunmaktadir.
Sagda ise, Robot1 programindaki ti¢ boyutlu robot modeli yer almaktadir ve bu model, gercek robotun hareketlerini taklit etmektedir.
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02 Sistem nasil yapilandirilmistir?

Sistem, iki adet kendi gelistirdigimiz programdan olusuyor: engiAl gorsel isleme gorevini Ustlenirken,
Robot1 robotun kontrollini sagliyor. Bu programlar, tek bir bilgisayarda veya farkli bilgisayarlarda
calisabilir ve normal bir ag Gzerinden komut aligverisi yapabilirler.

Kamera.

engiAl Komut Robot1 Robot
Kamera, GriinG Yapay zeka ag, gonderme. Program, bir Robot,
surekli olarak her bir kare Bu komut, veriyi komut alir ve belirlenmis
veya bir sensor bolgesine gore _, TCP/IPag robotun rotay! takip eder,
sinyaliyle su bilgileri Uizerinden izleyecegi rotayi "tutucu" (tutucu
kaydeder. saglar: normal, gonderir veya belirler. cihaz)
hata, Urln tipi kameranin etkinlestirir ve
veya acl. cikisini ekipmanlara
etkinlestirir. sinyaller
gonderir.
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Test sistemimiz calisiyor. Solda, kamera bir kutuyu kontrol bélgesinde goriyor ve yapay zeka sistemi "anormallik” (kusur) olarak
tanimliyor. Sagda, Robot1 bu komutu aliyor ve "kusur" sinifi igin programlanmis rotayi takip ediyor. Kareler, video karti tarafindan 4-5
milisaniyede analiz ediliyor.

Acik iletisim. is yerinde calisma.

Kamera tarafindan gelen komutlari sadece robotlar
degil, ayni zamanda bir PLC kontrol cihazi, donebilen bir
tabla, baska bir manipilator veya bir SCADA sistemi de
alabilir; ancak bunun icin cihazin bir ag baglantisi
kurabilmesi gerekir.

Bu yapay zeka sistemi, verileri dogrudan bilgisayar
Uzerinde isler. Goruntuler internete gdnderilmez ve
sistemin calismasi bulut tabanli hizmetlere bagh degildir.
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Cevaplardaki dalgalanmalara karsi dayaniklilk.

Sinir agl, saniyede onlarca kez yanit veriyor. Robot1,
kararlihgi sagladiktan sonra yeni bir hedef alir ve
yanitlarindaki kiiciik dalgalanmalari g6z ardi eder, bu
nedenle robotun motorlar arizalanmaz.

Bir parcanin

yapilabilir.

Tahmini tepki siiresi.

konumunun degismesinden eksenin

harekete baslamasina kadar yaklasik 1 saniye
ge¢mektedir. Tim ayarlar, ayarlar mendsiinden

03 Bir robot, ayni anda birden fazla gorevi yerine

getirebilir

Robot1 programinda, her bir yapay sinir agi yaniti icin farkli bir robot yolu tanimlanmistir. Bu yol,
robotun almasi gereken pozisyonlarin, hareket hizinin ve tekrar sayisinin bir dizisidir.

Kamera "normal” olarak algiladiginda, robot, kusursuz bir Grintn Gretimi icin belirlenmis rotayi izler. Kamera
"kusurlu" olarak algiladiginda, robot, triiniin hurdaliga gonderilmesi i¢in belirlenmis rotayi izler. Ayni komutun

hareket halindeyken tekrar verilmesi, robotun isleyisini etkilemez. Ayrica,
engellemek icin bir kisitlama uygulanabilir.

onemli bir rotada, islemin kesilmesini

(")rnegimiz, test cihazimiz lizerinde

denenmektedir.

"normal” Robot, uygun kalitede olan parcayi alir ve

yerlestirilecegi yere tasir.

"kusur" (veya "hata") Robot, kusurlu parcayi hurda alanina tasiyor.

"Bos" Robot, bekleme pozisyonuna geri doniyor
ve bir sonraki parcayi bekliyor.
Aci: 0-359° Robot, parcanin tutucusunu belirli bir agiya

getiriyor.

Robot, tek bir hiicrede hangi islemleri birlestiriyor?

lyi bir Giriin elde etmek icin iki asamali bir
sureg.

Kusurlu parcalar icin iki farkl pozisyon
tanimlanmis.

Tek bir bekleme pozisyonu mevcut.

J6 ekseni, kutunun hareketine paralel olarak
doénuyor.

Kutuya yerlestirme. Siralama.

Robot, parcalar kutuya siralar
halinde ve katmanlar halinde

Robot, parcalar, bir yapay zeka
aginin verdigi yanita gore,

yerlestiriyor. Program, her bir
parcanin konumunu otomatik
olarak hesapliyor.

turlerine, boyutlarina veya
kalitelerine gore ayiryor.

Yonlendirme.

Robot, kameranin belirledigi aclya
gore parcayr dondirtyor.

Kalite kontrolii.

Robotu yénlendiren kamera, ayni
zamanda Urind kusurlara karsi
kontrol eder.

Makine montaiji.

Robot, sensorlerden ve girislerden
gelen sinyallerle tezgahi, presi
veya konveyori yukler.

Reddedilme.

Robot, kusurlu Grinleri Gretim
hattindan ayirir ve ayri bir
bdlmeye yerlestirir.
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Farkli bir iirline gecis.

Yeni bir Grtin igin, yeni bir yapay sinir agi modeli ve yeni bir rota seti olusturulur. Hiicreyle ilgili her sey, proje
dosyasinda saklanir. Farkl bir Griine gecis, robotun yeniden programlanmasi veya yeni ekipman
kullanilmasina gerek kalmadan, proje ve model setinin secilmesiyle yapilr.

support@engi.live - +375 33 380-78-10 - engi.live
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04 Herhangi bir iilkede uzaktan baslatma ve destek

hizmetleri

Programlarimiz, sistemin bir mihendis tarafindan yerinde olmadan hazirlanabilmesi, test edilebilmesi ve
calistirilabilmesi icin tasarlanmistir. Minsk'ten, diinyanin her Ulkesindeki ve zaman dilimindeki

musterilerimizle, belirlenen bir program cercevesinde calisiyoruz.

Minsk'teki internet. Kisisel alaniniz.

muhendisimiz.

Hicrenin bilgisayarina Uretim tesisinizdeki

Miihendisiniz.

Cihaz, robotun yaninda

O, projeyi hazirlar, —  uzaktan erisim ve bilgisayar, kamera ve —  bulunur, hareketleri
programlari yapilandirir sirketinizdeki robot, hangi tlkede izler ve acil durdurma
ve yapay sinir agin muhendisle video olursa olsun. digmesine kolay erisim
egitir. konferans imkani. saglar.

Uzak calistirmanin giivenilirligi
Dijital ikiz. Kameranizin gorintiileriyle Hazir proje.

Robotun calisma alanin, tic egitim.
boyutlu bir model olan Stend
Uzerinde tasarliyoruz. Calisma
alaninin erisilebilirligi, parca
yerlestirme plani ve déngu suresi,
gercek robotun ilk hareketinden

once kontrol ediliyor.

Yapay zeka modeli, Griinlerinizin
fotograflariyla egitilir. Fotograflari
dosya olarak génderebilir veya
uzaktan baglanti sirasinda
cekebilirsiniz.

Pozlar, rotalar, giris ve ¢ikis
kurallari, kamera ayarlari ve
modeller, dosyalarda saklanir. Biz
projeyi hazirlayip size iletiriz.

Detayl kayitlar. Arayiiz, 14 farkli dilde

Her iki program da her eylemi mevcuttur.

kaydeder. Kayitlari inceleyerek,
sahaya gitmeden hiicrede neler
oldugunu gorebiliriz.

Operator, kendi dilinde programi
kullanir. Programlarin kullanim
kilavuzlari da 14 farkh dilde
yayinlanir.

Uzak kurulum siireci

Deneme stirimu.

engiAl ve Robot1 programlarini
engi.live web sitesinden indirebilir
ve hemen deneyebilirsiniz: Lisans
gerektirmeden 20 dakika boyunca
kullanilabilirler.

Biz uzaktan neler yapiyoruz Siz yerinde neler yapiyorsunuz

1. Gorev analizi Video konferans diizenliyoruz, alanin fotograflarini
ve videolarini inceliyoruz ve hiicre diizeni icin bir

sema Oneriyoruz.

2. Teknik 6zellikler Gerekli ekipmanlarin listesini hazirliyoruz: robot,
kamera, lens, aydinlatma, video karti olan

bilgisayar, kontrol cihazi, sensorler.

3. Hiicre projesi Hicreyi dijital bir model tzerinde birlestiriyoruz,
rotalari, erisilebilirligi ve déngl slresini

hesapliyoruz.

Operasyonun videosunu, Urtnlerin
boyutlarini ve agirliklarini bize génderin.

Ekipmanlari, bizim teknik 6zelliklerimize
uygun olarak yerel tedarikgilerden satin
aliyorsunuz.

Kurulum alaninin boyutlarini ve alanin
fotograflarini bize génderin.
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Biz uzaktan neler yapiyoruz Siz yerinde neler yapiyorsunuz

4. Montaj

semalarini iletiyoruz.

5. Gorsel sistemler.

Video konferans yoluyla size rehberlik ediyoruz ve
kameralarin, sensorlerin ve cikislarin baglant

Hicredeki bilgisayara baglaniyoruz, kamerayi
ayarliyoruz, bolgeleri isaretliyoruz ve noral ag,

sizin Urlnleriniz tzerinde egitiyoruz.

6. Robotun calistiriimasi

hizda tam bir dongd.

7. Egitim Operatorler, teknisyenler ve teknoloji uzmanlari
icin online egitimler diizenliyoruz ve egitim
kayitlarini paylasiyoruz.

8. Destek Modeli daha da gelistiriyoruz, yeni rotalar

ekliyoruz, kayitlar inceliyoruz ve programlari

optimize ediyoruz.

Uzak baslatma sirasinda giivenlik.

Programlarimiza yonelik uzaktan egitim

engiAl programi: Makine 6grenimi (veya yapay

zeka) ile desteklenen goriintii isleme teknolojisi.

® Endustriyel kameralarin baglanmasi ve ayarlanmasi.

® Canh gorlntl uzerinde kontrol bdlgelerinin
isaretlenmesi.

® Egitim icin gorintilerin ve sentetik verilerin
toplanmasi.

¢ Sinir aginin egitilmesi ve sonuglarin kontrol
edilmesi.

® (Calisma prensipleri: Robot ve PLC kontrol Ginitesine

komutlar verilmesi, dijital cikislar, ses.

® Sensor sinyaline gore ¢ekim yapilmasi ve konveyor

enkoderi ile birlikte calisilmasi.

Calistirma islemini adim adim gerceklestiriyoruz:
oncelikle sistemin baslatilmasi, ardindan bir
eksenin disik hizda hareketi ve son olarak, sinirli

Sizin mekanik ve elektrik
teknisyenleriniz ekipmanin montajini

yapiyor.

Lutfen drdnleri, istegimiz Gizerine
kameranin altina yerlestirin.

Mihendisiniz, robotun yaninda, acil
durdurma digmesinin yakininda
bulunmaktadir.

Calisanlar, kendi hiicrelerinde egitim
alirlar.

Yeni bir Urtin veya yeni bir gérev
hakkinda bize bilgi verin.

Robot, her zaman birinin gozetiminde calistirilir. Biz sistemi ayarliyor ve siireci video konferans yoluyla
yonetiyoruz, ancak robotun hareketi, miihendisiniz tarafindan, acil durdurma diigmesinin yaninda baslatilir
ve kontrol edilir. ilk calistirmalarda, robotun hizi program tarafindan sinirlandiriimistir.

"Robot1 programi: Robot kontrolii."

Robotun baglanmasi, eksenlerin manuel olarak
kontrol edilmesi ve pozisyonlarin kaydedilmesi.

Yollar ve dénguler, kutuya sirali ve katl olarak
yerlestirme.

Giris ve cikis kurallari, pndmatik tutucu, sensorlerle
koruma.

Goruntl isleme sisteminden gelen komutlarin
alinmasi.

Stend'in dijital ikizi ve gercek bir robota guvenli
gegis.
Ddéngliniin, robotun kontrol terminaline aktarilmasi.

Uzak calisma icin, hlicredeki bilgisayarda istikrarli bir internet baglantisi, sirketinizin BT departmani ile uyumlu bir uzaktan erigsim
programi ve robotun akill telefon veya dizlsti bilgisayar tizerinden video baglantisi gereklidir.

05 Tek kamera ile goriintii isleme: engiAl

engiAl, yapay zeka tabanli bir gorunti isleme yazilimidir. Bu yazilim sayesinde operatorler kameralari
baglayabilir, izleme bdlgelerini tanimlayabilir, yapay zeka modelini egitebilir, Grtinleri kontrol edebilir ve

hatali Grlinlerin ayiklanmasini yonetebilir.
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Parcalarin durumu ve "Kusur" kelimesinin aranmasi. Siniflandirma.
eksiksizligi. Program, catlaklari, bilesenlerin Yapay zeka, Griintin tirind, rengini
Program, parcanin mevcut olup yer degistirmesini, montaj veya modelini siniflandirmak igin
olmadigini ve tiim elemanlarin hatalarini ve yabanci cisimleri kullanilir.
yerinde olup olmadigini kontrol tespit eder.
eder.
Déniis acisl. BOLGE-CIFT YONTEMI. Uriinii herhangi bir
Yapay zeka, Grinin 0 ila 359 Tek bir model, baskil kart pozisyonda bulma.
derece arasindaki agisini 1 dereklik Gzerindeki ylzlerce alani kontrol Program, baskili karti, 180
adimlarla belirler. eder ve her alanin kendine 6zgu dereceye kadar kayma ve
bir referans degeri vardir. dénmeyle birlikte, bir Gretim

hattinda bulur.

] = < Fieghn) T
Ayni baskili kart, sentetik bir kusur ile: Bilesen yer degistirmis ve
doénmds, her iki alan kirmizi renkle isaretlenmistir.

Blister ambalajli tabletler: Hareketli bir Metal parca: Yapay zeka, bolgeyi referans Lazer hatti ile parcanin profilinin kontrol.
konveyor Uzerinde, enkoder ile birlikte degerlerle karsilastirir.
bdlgesel kontrol.

Daha az sayida ornekle egitim

Genellikle bir yapay sinir agini egitmek icin binlerce etiketlenmis goriintiye ihtiyag vardir. engiAl platformunda,
operator birkag trln fotografi ceker ve program otomatik olarak bir egitim veri seti olusturur. Program, alani
kaydirir ve dondurdr, parlakhigr ve kontrasti degistirir, aynali kopyalar ekler ve goriintileri siniflara ayirir. Baskili
devre kartlari igin, program kendisi sentetik hatalar olusturur: bir bileseni, gercek devre karti dokusuyla birlikte
kaydirir. Tek bir goriintiden yuzlerce egitim goriintisu elde edilir.

Egitim, tek bir digmeyle baslatilir. Bu islem, NVIDIA ekran karti veya islemci tarafindan gerceklestirilir. "Uriini
gOster, modeli egit, sistem calisiyor” dongusu, genellikle bir Gretim mihendisi veya Uretim hatti operatori
tarafindan tamamlanir, 6zel bir makine 6grenimi uzmani tarafindan degil.
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Baglanabilecek cihazlar. Ozellikler.

Hikrobot kameralari.

SICK picoCam kameralari.

USB ve IP kameralari.

GigE ve USB3 endustriyel kameralar: Enkoder, pozlama, kazang, ¢ézunarlik, dijital
girisler ve cikislar.

IDS uEye endustriyel kameralari: pozlama, kazang ayari, ¢ikis kontrold.

Web kameralari ve RTSP protokoli ile giivenlik kameralari. Pilot proje igin, hatta bir

akill telefon kamerasi bile kullanilabilir.

Sensorler ve Enkoder

Kareler, sensoér sinyalinden alinir ve ¢cekim zamanindaki sapma 4 milisaniyeyi

ge¢mez. Reddedilen Uriinler, konveydriin enkoderiyle senkronize edilir.

Cikiglar Bu sistem, TCP/IP Gizerinden bir robota veya PLC kontrol Unitesine baglanabilir,
kameranin diskret cikisi bir iticiye veya lambaya baglanabilir ve bir sesli uyari sinyali

tetiklenebilir.

Olcek Tek bir program, ayni anda birden fazla kamerayi calistirabilir ve her kamera icin
20'ye kadar farkli yapay zeka modeli kullanilabilir. "Kamera ve model"
kombinasyonlari, Grlin degistirildiginde tek bir tiklamayla degistirilebilir.

06 Stereo goriis: 3 boyutlu ortamda yiikseklik ve boyutlar

Tek bir kamera, duz bir goriintl saglar. Robotun yuksekligi bilmesi gerektigi durumlarda (6rnegin, kutu
yigininin tst kismi veya bir kap igindeki Grlin seviyesi), sisteme stereoskopik gorus eklenir.

iki kamera, insan gézleri gibi hafif bir aciyla sahneyi izler. Program, iki gériintii arasindaki farki kullanarak derinlik

haritasi olusturur ve kutunun ytksekligini, uzunlugunu ve genisligini milimetre cinsinden hesaplar, ayrica
kameradan kutunun st kismina olan mesafeyi belirler. Kullanilabilecek secenekler arasinda iki adet SICK
enduUstriyel kamera, iki adet USB kamera veya tek bir stereo modiil (yani, iki objektife sahip tek bir kamera)

bulunmaktadir.

3D

H Masanin Uzerindeki kutunun ylksekligi
(milimetre cinsinden).

L, W  Kutunun Ust ylzeyinin uzunlugu ve genisligi.

z Kameradan kutunun st kismina olan mesafe.
Robotun kafasina monte edildiginde, bu mesafe
eksenlerin hareket araligini sinirlar.

3D Derinlik haritasi: Her bir goriinti noktasinin
kameraya olan uzakligi belirlenir ve kutu, masa
dizleminin Gzerinde yukselir.

Sistemimizdeki stereoskopik goriisiin yetenekleri

e ki farkli ydntemle kalibrasyon. Hassas kalibrasyon, bir satranc tahtasi kullanilarak yapilir. Basitlestirilmis
kalibrasyon ise, tahtaya olan mesafeye ve tek bir referans kutusuna gore, tahta kullaniimadan gergeklestirilir.

® Lazerli nokta projektori. Projektor, tek renkli ylizeylere desenler ekler ve derinlik haritasini daha belirgin hale

getirir. Lazerli ve lazerli olmayan modlar icin ayri ayri ayarlar kaydedilir.
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® Robotun kafasina monte edilmis kamera. Robot1 programi, robotun mevcut bas ylksekligini dikkate alir ve
Olciim, basin ylkselmesiyle birlikte buna gore ayarlar.

® Yiikseklik Kurallari. Her mesafe araligi icin, robotun eksenleriyle ilgili kisitlamalar belirlenir. Yigin ne kadar
yuksekse, robotun o kadar az asagi inmesine izin verilir ve vakum pompasi kartonu sikmaz. Bu kurallar,
robotun tiim hareket kaynaklari igin gecerlidir.

® Eski verilere sahipken olusan sorunlar. Eger kamera verileri giincel degilse, kurallarda belirtilen eksenler
hareket etmez. Bu davranisi ayarlar mentstinden devre disi birakabilirsiniz.

Uygun fiyath stereoskopik modiil: iki adet 1280 x Lazer veya satrang tahtasi kullanilmadan, kutu ylksekliginin 6l¢ciim
720 piksel sensor, lensler arasindaki mesafe yaklasik  hatasi 1 ila 3 mm arasindadir.
60 mm, kamera yuksekligi 255 mm.

Ayni stereo modiill, daha basit bir yapilandirmaile.  Uzunluk ve genislik hatalari yaklasik %10 civarindadir. Dogruluk,
lazer projektor ve satrang tahtasi kalibrasyonu ile artar.

07 Robot1: Bilgisayar lizerinden robot kontrolii

Robot1, endustriyel bir robotu, dogrudan ag Gizerinden ve robot kontrol cihazi araciligiyla yonetir. Robot
dreticisinin ayn bir yazihmina gerek yoktur. Robotun terminali, calisma modunu etkinlestirmek ve acil
durdurma islemlerini gerceklestirmek igin kullanilir.

Manuel kontrol Her eksen, segilen adim ve hizda digmelerle hareket ettirilir. Robotun basi kesinlikle
dikey ve diz bir sekilde hareket ederken, parcanin tutucu tzerindeki yoni korunur.

Pozisyonlar ve dongtler Pozisyonlar tek bir tiklamayla kaydedilir ve istenen hiz, duraklama sureleri ve tekrar
sayisi ile bir dongu olusturulur.

Kutuya yerlestirme Operatdr, sira basina dlisen parca sayisi, adim ve katman sayisi gibi degerleri belirler ve
program, her bir yerin konumunu hesaplar. Kutunun konumu, gercek robotla uyumlu
olacak sekilde ayarlanir.

Girisler ve cikislar Pneumatik tutucu, "yakalama" pozisyonunda etkinlestirilir. Dongdiler, sensér sinyalleriyle
baslatilir ve durdurulur. Sensor, parca yakalandiktan sonra pargayi algilamazsa, robot
yakalama islemini tekrarlar veya durur.

Sinirlamalar Program, eksen limitlerini, yasak bdlgeleri, hiz sinirlamasini ve komut kuyrugunu
temizleyerek yumusak bir durdurma digmesini tanimlar.

Gorsel Komutlar Program, ag Gzerinden komutlari alir. Her eksen igin komut, hiz, kayma ve yon
tanimlanir, ayrica her sinif icin ayri bir rota belirlenir.

Bilgisayar Olmadan Calisma Hazir bir dongd, "el terminali" programinin dosyalariyla bir USB bellege aktarilir ve
robot, bu donguyi kendi basina calistirir.

Projeler ve Giinliik Hucreyle ilgili her sey, tek bir proje dosyasinda saklanir. Glnlik, robota génderilen her
komutu kaydeder.

Stend'in dijital ikizi
"Stend moddliinde, robot, kutu, alma noktasi ve parca, fare kullanilarak ti¢ boyutlu ortamda yerlestirilir. Tutucu, bir
direk, bir kiris ve vantuzlardan olusur ve dogrudan modelin Gizerine monte edilir. Program, ulasilabilirligi,

yerlestirme planini ve dongii suresini hesaplar ve ardindan tim dénglyd, sensdr ve pndmatik sistemlerin
similasyonuyla birlikte gosterir."
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Sayfa 12

"Stend modyili: Solda, bir robot, bir kutu ve diizenlenmis parcalarin bulundugu t¢ boyutlu bir sahne bulunmaktadir. Sagda ise, déngi

hesaplamalari ve robotun el terminali i¢cin programin indirilmesi yer almaktadir."

Once model, sonra gercek robot.

08 Tium yazilimlar tarafimizca gelistirilmistir

islem baslatma, asamalar halinde gerceklesir. Oncelikle, islem modeli tizerinde gosterilir. Daha sonra, "kuru
calistirma" (similasyon) asamasinda, robot herhangi bir komut almadan, islemlerin adimlari bir log dosyasina
kaydedilir. Ardindan, robot sadece tek bir ekseni, maksimum %5 hizla hareket ettirir. Son olarak, tim islem
baslatilir; bu asamada, belirli noktalar dogrulanir ve hiz siniri uygulanir.

"engiAl" ve "Robot1" programlari, "Vector Technologies” sirketinin uzmanlari tarafindan gelistirilmistir.
Bu, sizin icin birkag pratik avantaj anlamina gelmektedir.

ihtiyaclariniza gére
ozellestirme.

Bir goreve yeni bir 6zellik, yeni bir
iletisim protokoll veya yeni bir
rapor eklenmesi gerektiginde,
bunlari biz kendimiz ekleriz.

Bir sorumlu kisi.

Robotun gorsel isleme, iletisim ve
kontroll ayni ekip tarafindan
yapildigr icin, sorunlar farkli
tedarikgiler arasinda yazismalara
gerek kalmadan ¢ozilur.

Bulut bagimsizlig.

Tanima islemi, Gretim hattindaki
bir bilgisayarda yapilir ve
dretiminizin goruntileri
isletmeden disar ¢cikmaz.

Arayliz, 14 farkh dilde
mevcuttur.

Programlar, Rusca, ingilizce,
Almanca, Fransizca, ispanyolca,
italyanca, Portekizce, Cince,
Japonca, Korece, Hintce, Arapga,
Endonezce ve Vietnamca
dillerinde galismaktadir.

support@engi.live - +375 33 380-78-10 - engi.live

Seffaflik.

Programlarin ¢alisma kayitlari ve
veritabani, hatalarin gecmisini
kaydeder. Bu veriler, hata analizi ve
sistem performansinin
degerlendirilmesi icin kullanilabilir.

Hiicrelerin ¢ogaltiimasi.

ikinci birim, yeni bir entegrasyon
projesi yerine, mevcut projenin ve
yapay zeka modelinin
kopyalanmasiyla baslatilir.
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Bilgisayar Windows 10 veya Windows 11, 64 bit. NVIDIA ekran karti, 6grenme ve analiz
streclerini hizlandirir; bu kart olmadan program, islemci tizerinde calisir.

Robot Bugiin, Robot1, BORUNTE robotlarini HC1 kontrol cihazi araciligiyla yénetiyor. Diger
markalara ait robotlar ve PLC kontrol cihazlari, engiAl tarafindan génderilen
komutlari TCP/IP agi tzerinden aliyor.

Deneme siirlimi Programlar, engi.live adresindeki web sitesinden indirilebilir. Lisans olmadan, her bir
program 20 dakika boyunca calisir.

09 Vector Technologies hakkinda

"Vector Technologies", Minsk merkezli, endustriyel otomasyon ekipmanlari gelistiren, Greten ve tedarik
eden bir sirkettir. Sirket, proje gelistirme asamasindan, Uretim ortamina entegrasyonuna kadar genis bir
yelpazede muhendislik hizmetleri sunmaktadir.

17 yildir 50

2.500

ISO 9001

piyasada, 2009'dan beri ‘den fazla calisan. kalite yonetim sistemi

metrekarelik

Uretim alani

Sirketin Projeleri

Gorsel Sistemler ve Robotlar Uretim Otomasyonu

e Gorsel sistemler kullanarak bir endUstriyel robotun, bir e AGV sistemi, tel sarili bobinlerin ve makaralarin tasinmasi
parcanin konumuna uyum saglamasi. icin kullanilir, tasima kapasitesi 2900 kg'a kadar ulasir.

o 3DStereo: iki kamera kullanarak, temas gerektirmeyen, e Bimetal serit kesme hattinin modernizasyonu.
boyut Slcimd. * Bimetal serit &zelliklerinin kontrol hattinin kapsamli

e Baskili devre kartlarinin otomatik analizi. modernizasyonu.

e Tabletlerin bolgelere gére kontrold. e Vakum firin kontrol sisteminin modernizasyonu.

e ilag ambalajlarinin kontrol sistemi. * icme suyu aritma, hazirlama ve siseleme tesisi.

¢ Etiketlerin otomatik kontrold. e Belshina A.S. laboratuvarindaki test platformu.

e Kablo ve tel etiketleme ve yalitiminin kontrolu. e Otomatik ylkama istasyonu.

Proje aciklamalari, vec-tech.by web sitesinin "Projeler" béliminde yaymlanmistir.

Sirket, 0,4 ila 630 kW gui¢ araligindaki VTD serisi ve 0,75 ila 15 kW gli¢ araligindaki VTD20 serisi frekans
konvertorleri, 11 ila 600 kW gli¢ araligindaki yumusak baslaticilar, motor rediktorler, kontrol panelleri ve kendi
SMT ve DIP markalariyla elektronik cihazlar Gretmektedir. "Vector Technologies”, YASKAWA, SICK, WEG, VIPA ve
FATEK'in resmi distribltoridar. Proje tasarimi, endustriyel otomasyon sistemleri ve kontrol panellerini, sizin
sagladiginiz verilere gore gerceklestiriyor ve montaj icin gerekli belgeleri sagliyoruz. Ekipmanin llkenize
gonderimi, ayrica gorisullecektir.
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10 Bu ne amagcla kullanilir ve faydasi nasil hesaplanir?

Sektorler: Otomasyonun uygulanacagi alanlar:

Ambalaj ve lojistik:

Farmasotik:

Elektronik:

Makine miihendisligi ve metal isleme.

Kablo tretimi

Gida ve icecek endiistrisi

Depolar

Kutularin yonlendirilmesi ve yerlestirilmesi, paletleme, siralama, stereokamera
ile boyut 6l¢cima.

Blisterlerdeki tabletlerin kontroll, ambalaj ve etiketlemenin kontrold, hatali
arlnlerin ayiklanmasi.

Bolge-Cift yontemiyle baskili devre karti montajinin kontrolu: bilesenlerin
varhgi, kaymasi ve donmesi.

Makine ve preslerin ylklenmesi, parcalarin kontrold, parcalarin ambalaja
yerlestiriimesi.

Etiketleme ve izolasyonun kontroli, bobinlerin otomatik arabalarla tasinmasi.

Uriin akisinin konveydr hattinda kontroli, diisen ambalajlarin tespiti ve
yerlestiriimesi.

Paletleme ve paletlerden urinlerin indirilmesi, ylklerin boyutlarinin él¢tlmesi.

Goriis yetenegine sahip bir robotun, geleneksel otomasyona gore avantajlar

nelerdir?

* Maliyetli ek parcalar gerekmiyor. Her Urlin igin 6zel olarak tasarlanmis aparatlar, destekler ve titresim Uniteleri
kullanilmamaktadir, ¢linki robot, parcaya kendisi uyum saglamaktadir.

® Ayarlamalar saatler siirebilir. Yeni bir Grln igin, yeni bir model egitilir ve yeni Gretim strecleri kaydedilirken,
hicrenin temel mekanizmasi ayni kalir.

® Kiiglik tretim partileri daha avantajli hale geliyor. Makine ayarlarinin neredeyse hi¢ maliyeti olmadigi

durumlarda, hatta tek bir vardiyada Uretilecek kiiglik partileri otomatiklestirmenin avantajlari olabilir.

® Bir kamera li¢ farkl islevi yerine getiriyor. Bu kamera, robotun ydnlendirilmesini saghyor, triin kalitesini
kontrol ediyor ve hatali Grlinlerin ayiklanmasini yonetiyor.

® Sistem, gercek diinya kosullarina dayaniklidir. Eger bir parca yanlis bir sekilde yerlestiriimisse veya farkli bir
renkte bir parti gelmisse, goriintli sensoriine sahip robot calismaya devam eder ¢linki parcayi, koordinatlari

degil, kendisini inceler.
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11 Nasil baslanir?

Bize yazin. Viber, WhatsApp, Telegram veya e-posta yoluyla bizimle iletisime gegin ve otomatiklestirmek
istediginiz islemi kisaca aciklayin.

Lutfen videoyu gonderin. Kisa bir operasyon videosu ve urlnlerin fotograflari, yerinde gitmeden gorevin
kapsamini degerlendirmemizi saglar.

Bizimle cevrimigi olarak tanisin. Video gériismemizde, sorunu analiz edecegiz ve programlarin ve robotun
test platformumuzdaki calisma prensiplerini gdsterecegiz.

Uriinleriniz iizerinde deneyin. Uriinlerinizin fotograflarini kullanarak bir yapay zeka modelini egitecegiz ve
sonugclari size gosterecegiz.

Fiyat teklifi alin. Ekipman ozelliklerini, uzaktan kurulum planini, teslim strelerini ve maliyeti iceren bir teklif
hazirlayacagiz.

Hiicreyi baslatin. Uzaktan kurulum, baslatma ve personel egitimi hizmetleri sunacagiz.

Geri 6deme siiresini nasil hesapliyoruz?

Geri 6deme siiresini, sizin sagladiginiz verilere gore hesapliyoruz. Hesaplama icin asagidaki tablodaki verilere
ihtiyac duyulmaktadir ve sonug, ticari hesaplamaya dahil edilecektir.

Veriler sizden alinmaktadir. Bunlardan ne cikar?

Tek vardiyada kag calisanin gorev aldigi ve giinde kag Bir robotun yilda kag isci saatini esdeger oldugu.
vardiya oldugu.

Vergiler dahil, bir calisma saatinin maliyeti. Yillik isgtici maliyetlerindeki tasarruf.
Hatalarin orani ve bir hatanin maliyeti. Otomatik kalite kontroliinden kaynaklanan tasarruf.

Uriiniin ayda kac kez degistirildigi ve yeniden ayarlamanin Ekipman ve Uretim duruslarindan kaynaklanan tasarruf.
ne kadar stirdiga.

ihtiyaclariniza uygun bir alanin veya bélimiin maliyeti. Geri 6deme slresi: Maliyetin, yillik tasarrufa bolinmesiyle
elde edilen deger.

Programlari hemen deneyin.

engiAl ve Robot1 programlari, kilavuzlari ve videolari engi.live web sitesinde yayinlanmistir. Lisans olmadan
her bir program 20 dakika calisir.
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12 Fiyat

a Her hiicre icin ayri bir lisans gereklidir. Her bir robotik hiicre ayri ayri lisanslanmaktadir. Bir lisans, bir
robotik hiicreye, yani bir bilgisayara karsilik gelir. Bu bilgisayar, engiAl ve Robot1 yazilimlarini
calistirmaktadr. ikinci bir hiicre, yani ikinci bir bilgisayar icin, ikinci bir lisans gereklidir.

0 ik hiicre icin: 1000 ila 1500 ABD Dolari. By, ilk robotik hiicre icin olan lisans ticretidir. Odeme tek seferliktir:
yillik bir Gcret yoktur ve yazilimlar herhangi bir stire sinirlamasi olmaksizin calisir. Fiyata engiAl ve Robot1
yazilimlari, yazihmlar icin destek hizmetimiz ve bir yil boyunca tiim gtincellemeler dahildir.

° Sonraki hiicreler. Her bir sonraki hiicre icin lisans fiyati, destek hizmetine baghdir. Destek hizmetimizle
birlikte fiyat daha ylksektir. Destek hizmetimiz olmadan, fiyat daha distktir: Mihendisiniz, yazilimlari
kendi basina, talimatlar dogrultusunda kullanir.

o Destek hizmeti nedir? Bu, proje degil, yazilim destek hizmetidir: Mihendisinizi engiAl ve Robot1
yazilimlarini kullanma konusunda egitiyoruz ve yazilimlarla ilgili sorularini yanitliyoruz. Musterideki projeyi
sizin mUhendisiniz ylritir. Projenin yonetimini bizim Gstlenmemizi isterseniz, bu ayri bir anlagsmadir.

o Giincellemeler. Programlar siirekli olarak giincellenmektedir. ilk yil, tiim giincellemeler hem ilk robotik
hiicre icin hem de sonraki hiicreler icin tcretsizdir. ikinci yildan itibaren, programlarin kullanimi icin Gcret
o6denmesi gerekmez; yalnizca yeni glincellemeler Ucretli olabilir. Bu glincellemelerin fiyati sizi memnun
etmezse, bu konuyu sizinle gorusebiliriz.

Sergey Kuntsevich

"Vector Technologies" sirketinin teknik uzmani, yazilim mahendisi,

engiAl ve Robot1 yazilimlarinin gelistiricisi. Minsk, Belarus. .
engiAl — yapay zeka Robot1 — Robot kontrold.
destekli gorintd isleme
Telefon Viber, WhatsApp, Telegram teknolojisi.

+375 33 380-78-10

P EiE
=] 44 EE,

. "Vector Technologies” web  Baglanti su sekilde saglanir:
engl.llve sitesi WhatsApp

E-posta
support@engi.live

Programlar, kilavuzlar ve videolar

Sirketin web sitesi

vec-tech.by


tel:+375333807810
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