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OFERTA HANDLOWA

Robot z systemem wizyjnym: zdalna
konfiguracja i obstuga w dowolnym
kraju

Konfigurujemy oprogramowanie przez Internet, trenujemy sie¢ neuronowa na podstawie

Panstwa produktow, przeprowadzamy uruchomienie robota wspolnie z Panstwa inzynierem i
szkolimy personel online.

. | anamaly

Nasza platforma testowa: kamera widzi pudetko w obszarze kontroli, sie¢ neuronowa
odpowiada "wada", a robot wykonuje odpowiedni ruch w oparciu o te odpowiedz.

Robot widzi element. Jeden robot wykonuje wiele zadan.

Kamera i sie¢ neuronowa informuja robota o Kazda odpowiedz sieci neuronowej uruchamia
obecnosci elementu, jego rodzaju i orientacji. Nie sa okreslony ruch robota: uktadanie, sortowanie,
wymagane zadne podpory ani prowadnice do odrzucanie lub oczekiwanie.

precyzyjnego uktadania elementow.

Widzenie 2D i 3D. Praca zdalna na catym swiecie.

Jedna kamera rozpoznaje i weryfikuje produkty. Konfiguracja, uruchomienie, szkolenie i wsparcie
System stereo sktadajacy sie z dwoch kamer lub odbywaja sie przez Internet. Na miejscu potrzebny jest
pojedynczy modut stereo mierzy wysokosc i wymiary. tylko Panstwa inzynier.

Sergey Kuntsevich, specjalista techniczny firmy "Vector Technologies", Minsk, Biatorus
+375 33 380-78-10 (Viber, WhatsApp, Telegram) - support@engi.live - engi.live - vec-tech.by
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Szanowni kierownicy i specjalisci!

Firma "Vector Technologies" z Minska (Biatorus) dziata w branzy automatyzacji przemystowej od 17 lat,
od 2009 roku. OpracowaliSmy wtasne oprogramowanie dla robotéw wyposazonych w systemy wizji
komputerowej i oferujemy jego wdrozenie w Panstwa zaktadzie produkcyjnym w dowolnym kraju, bez
koniecznos$ci wysytania naszych inzynierow.

Prace, ktore zazwyczaj wykonuje integrator na miejscu, realizujemy zdalnie, przez Internet. Analizujemy zadanie
na podstawie nagran wideo, tworzymy specyfikacje sprzetu, konfigurujemy oprogramowanie zdalnie, trenujemy
sie¢ neuronowa na podstawie dostarczonych przez Panstwa produktow, wspieramy uruchomienie robota razem z
Panstwa inzynierami i szkolimy personel online. Panstwo nie ponosza kosztow zwigzanych z podrézami
stuzbowymi, a terminy realizacji prac nie zalezg od wiz i lotow.

Programy do wizji komputerowej i do sterowania robotem zostaty opracowane w naszej firmie. Dlatego tez
odpowiadamy za caty proces, od obrazu z kamery do ruchu robota, i mozemy dostosowa¢ programy do Panstwa
konkretnych potrzeb.

Co otrzymujesz:

Mniej pracy recznej. Mniej wady.

Robot wykonuje powtarzalne operacje w kazdej Ta sama kamera, ktéra steruje robotem, sprawdza kazdy

zmianie: chwytuje, orientuje, uktada i sortuje produkty. produkt i, w przypadku wykrycia wady, kieruje go do
odrzutéw.

Szybka wymiane. Jednego odpowiedzialnego pracownika.

Nowy produkt wymaga nowego modelu sieci Programowanie, konfiguracja i uruchomienie sg

neuronowej i nowych algorytmow, a nie nowej realizowane przez jeden zespdt, ktéry sam opracowat

mechanicznej konstrukgji. oprogramowanie.

Z powazaniem,

Sergey Kuntsevich

specjalista techniczny firmy "Vector Technologies”, inzynier programista, programista engiAl i Robot1
+375 33 380-78-10 (Viber, WhatsApp, Telegram) - support@engi.live
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01 Robot, ktory widzi

Zwykty robot przemystowy powtarza zaprogramowang trajektorie. Nie wie, czy element znajduje sie na
swoim miejscu, jaki to element i jak jest ustawiony.

Dlatego wokoét klasycznego robota buduje sie skomplikowane urzadzenia mechaniczne: podpory, platformy,
wibratory i stacje centrowania. Czesto koszt takiego urzadzenia jest porownywalny z kosztem samego robota, a
zmiana na inny produkt wymaga jego modyfikacji. W takim podejsciu automatyzacja matych serii jest
nieoptacalna.

Robot wyposazony w system wizyjny najpierw "oglada”, a nastepnie wykonuje ruchy. Kamera rejestruje element,
sie¢ neuronowa odpowiada na pytania dotyczace tego elementu, a na podstawie tej odpowiedzi robot wybiera
odpowiednie dziatanie.

Co rejestruje kamera? Co robi robot?

Czy element znajduje sie w zasiegu chwytaka, czy = Robot rozpoczyna cykl pracy, gdy element zostanie wykryty, i czeka,

nie. az przestrzen bedzie pusta.

Typ produktu: model, kolor, rozmiar lub wariant Robot wykonuje trase zaprogramowana specjalnie dla danego typu
wykonania. produktu.

Kat obrotu produktu wynosi od 0 do 359 stopni Robot obraca chwytakiem pod produkt, a elementy do orientacji nie
z krokiem 1 stopien. s wymagane.

Wady: odprysk, przesuniecie elementu, brak Robot odktada produkt do strefy odrzutdw, a zdarzenie jest
elementu, obcy przedmiot. zapisywane w dzienniku.

Wysokos¢, diugosé i szerokos¢ pudetka sa Robot opuszcza sie doktadnie do powierzchni i nie wywiera nacisku
mierzone za pomoca kamery stereoskopowe;j. na karton.

" @
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Kamera umieszczona z gory okresla kat obrotu skrzynki z doktadnoscia do 1 stopnia. Po lewej stronie znajduje sie program wizji
komputerowej engiAl, a po prawej — tréjwymiarowy model robota w programie Robot1, ktéry odwzorowuje ruch rzeczywistego
robota.
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02 Jak dziata ten system?

System sktada sie z dwdch programéw, ktére opracowalismy: engiAl odpowiada za przetwarzanie
obrazu, a Robot1 steruje robotem. Programy moga dziata¢ na jednym komputerze lub na réznych
urzadzeniach, komunikujac sie ze sobg za posrednictwem standardowej sieci.

Aparat. engiAl Przekazywanie Robot1 Robot

Kamera Sie¢ neuronowa polecenia. Program Robot wykonuje
rejestruje - analizuje kazd.y _ Polecenie wysyta - przmeUJ.e ' - trase, akt.yWUJe
produkt obszar kadru i instrukcje przez polecenie i chwytak i wysyta
nieprzerwanie okresla: norma, sie¢ TCP/IP lub wybiera trase sygnaty do

lub w oparciu o wada, typ aktywuje wyjscie dla robota. urzadzen.
sygnat z produktu lub kamery.

czujnika. kat.
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Nasza platforma testowa jest w uzyciu. Po lewej stronie kamera widzi pudetko w obszarze kontroli, a sie¢ neuronowa odpowiada
"anomalia" (wada). Po prawej stronie robot Robot1 otrzymat te komende i wykonuje trase zaprogramowang dla klasy "wada". Kadr
jest analizowany przez karte graficzng w 4-5 milisekund.

Otwarta komunikacja. Praca w miejscu pracy.

Obraz z kamery moze by¢ odbierany nie tylko przez Sie¢ neuronowa dziata na komputerze znajdujacym sie
robota. Moze go réwniez odebraé sterownik PLC, przy linii produkcyjnej. Obrazy nie sg przesytane do
obrotowy stét, inny manipulator lub system SCADA, pod Internetu, a dziatanie systemu nie zalezy od ustug
warunkiem, ze urzadzenie jest w stanie nawigzac chmurowych.

pofaczenie sieciowe.
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Odpornos¢ na wahania odpowiedzi. Przewidywany czas reakg;ji.

Sie¢ neuronowa odpowiada dziesiatki razy na sekunde. Od zmiany pozycji elementu do rozpoczecia ruchu osi
Robot1 akceptuje nowy cel dopiero po upewnieniu sie, uptywa okoto 1 sekundy. Wszystkie parametry sa

ze jest stabilny, i ignoruje drobne wahania odpowiedzi, ustawiane w konfiguracji.

dzieki czemu napedy robota nie ulegaja awarii.

03 Jeden robot wykonuje wiele zadan

W programie Robot1 kazdy z odpowiedzi sieci neuronowe;j jest powigzany z okreslonym ruchem
robota. Ruch ten sktada sie z sekwencji pozycji, predkosci i liczby powtorzen.

Gdy kamera sygnalizuje "norma", robot wykonuje trase dla produktu zgodnego ze specyfikacja. Gdy kamera
sygnalizuje "wada", robot wykonuje trase do odrzutéw. Powtorzenie tego samego polecenia podczas ruchu nie
powoduje zatrzymania robota, a dla waznych tras mozna zablokowa¢ mozliwos¢ przerwania.

Odpowiedz sieci Trasa robota Przyktad na naszym stanowisku testowym
neuronowej:

"norma” Robot pobiera produkt zgodny ze Trasa sktadajaca sie z dwoch pozygji dla
specyfikacja i przenosi go do miejsca produktu zgodnego ze specyfikacja.
pakowania.

"wada" Robot przenosi produkt do strefy odrzutéw.  Trasa sktadajgca sie z dwoch pozygji dla

produktéw wadliwych.

"puste” Robot wraca do pozycji oczekiwania i czeka  Jedna pozycja oczekiwania.
na kolejny produkt.

Kat: 0-359°. Robot obraca chwytak pod katem 05 J6 obraca sie razem z pudetkiem.
odpowiadajacym katowi produktu.

Jakie operacje robot taczy w jednej komorce?

Pakowanie do pudetka. Sortowanie. Orientacja.
Robot uktada produkty w pudetku Robot sortuje produkty wedtug Robot obraca produkt pod katem
w rzedach i warstwach. Program typdw, rozmiaréw lub gatunkow okreslonym przez kamere.
automatycznie oblicza potozenie na podstawie danych z sieci
kazdego miejsca. neuronowej.
Kontrola jakosci. tadowanie maszyn. Odrzucenie.
Kamera, ktéra steruje robotem, Robot zataduje maszyne, praske Robot usuwa wadliwe produkty z
jednoczesnie kontroluje produkt lub tasme produkcyjna na linii i umieszcza je w oddzielnym
pod katem wad. podstawie sygnatéw z czujnikéw i pojemniku.

wejsé.

Przejscie na inny produkt.
Dla nowego produktu tworzony jest nowy model sieci neuronowej i nowy zestaw Sciezek. Wszystkie dane
dotyczace danego produktu sg przechowywane w pliku projektu. Przejscie do innego produktu odbywa sie

poprzez wybor projektu i zestawu modeli, bez koniecznosci reprogramowania robota ani wymiany
oprzyrzadowania.
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04 Zdalne uruchomienie i serwisowanie w dowolnym kraju

Nasze programy sa zaprojektowane w taki sposob, aby system mozna byto przygotowac, przetestowac
i uruchomi¢ bez obecnosci inzyniera integracji. Pracujemy z klientami z kazdego kraju i strefy czasowej,

zgodnie z ustalonym harmonogramem, z siedziba w Minsku.

Nasz inzynier w Internet. Twoja komoérka.

Minsku. Mozliwos¢ zdalnego Komputer, kamera i

Specjalista —  dostepu do komputera —  robot na Twojej -
przygotowuje projekt, sterujgcego i produkgji, w dowolnym
konfiguruje programy i potaczenia wideo z kraju.

trenuje sie¢ Panstwa inzynierem.

neuronowa.

Dlaczego zdalne uruchamianie jest niezawodne?

Twoj inzynier.
Urzadzenie znajduje sie
przy robocie,
monitoruje jego ruch i
umozliwia dostep do
przycisku zatrzymania
awaryjnego.

Cyfrowy blizniak.

Komorke robota montujemy w
tréjwymiarowym modelu

Szkolenie oparte na
nagraniach z Twojego
aparatu.

Gotowy projekt.

Pozycje, trasy, zasady wjazdu i
wyjazdu, ustawienia kamery i

programu Stend. Zasieg, plan
rozmieszczenia elementéw i czas

modele sa przechowywane w
plikach. Przygotowujemy projekt u

Model sieci neuronowej jest
trenowany na zdjeciach Twoich
produktow. Zdjecia mozna
przesta¢ w postaci plikow lub

cyklu sa weryfikowane przed
pierwszym ruchem rzeczywistego

nas i przekazujemy go do Ciebie.

robota. wykona¢ podczas zdalnego
potaczenia.
Szczegotowe dzienniki. Interfejs dostepny w 14 Wersja prébna.
Oba programy rejestrujg kazde jezykach. Programy engiAl i Robot1 mozna

dziatanie. Dzigki dziennikom Operator pracuje w programie w pobrac ze strony internetowej

swoim jezyku. Instrukcje do
programow sa réwniez dostepne

mozemy zobaczy¢, co sie
wydarzyto na stanowisku, bez
koniecznosci wyjazdu na miejsce.

engi.live i przetestowac od razu:
bez licencji dziataja przez 20

w 14 jezykach. minut.

Jak przebiega zdalne wdrozenie?

_ Co robimy zdalnie: Co robicie Panstwo na miejscu:

1. Analiza zadania. Przeprowadzamy spotkanie wideo, analizujemy
zdjecia i nagrania wideo z obszaru, a nastepnie

proponujemy schemat stanowiska.

Prosimy o przestanie nagrania operadji,
wymiaréw i masy produktow.

2. Specyfikacja Opracowujemy liste niezbednego sprzetu: robot,
kamera, obiektyw, oswietlenie, komputer z kartag

graficzng, chwytak, czujniki.

Zakupuja Panstwo sprzet u lokalnych
dostawcow, zgodnie z nasza
specyfikacja.

3. Projekt stanowiska Tworzymy cyfrowy model stanowiska, obliczamy

trasy, zasieg i czas cyklu.

Prosimy o przestanie wymiarow miejsca
instalacji oraz zdje¢ obszaru.
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_ Co robimy zdalnie: Co robicie Panstwo na miejscu:

4. Montaz
czujnikow i wyjsc.

5. System wizyjny.

Udzielamy wsparcia przez wideokonferencje,
przesytamy schematy podtaczenia kamer,

Podtaczamy sie do komputera stanowiska,
konfigurujemy kamere, oznaczamy obszary i

Panstwa mechanik i elektryk montuja
sprzet.

Prosimy o umieszczenie produktéw
pod kamera.

trenujemy sie¢ neuronowa na podstawie Panstwa

produktéw.

6. Uruchomienie robota:

7. Szkolenia

nagrania tych szkolen.

8. Wsparcie techniczne:

Nauka zdalna naszych programow

Program engiAl: widzenie komputerowe.

® Podtaczanie i konfiguracja kamer przemystowych.

e (Oznaczanie obszaréw kontroli na obrazie w czasie

rzeczywistym.

® Zbieranie zdje¢ i danych syntetycznych do celéw
szkoleniowych.

® Szkolenie sieci neuronowej i weryfikacja wynikéw.

® Zasady dziatania: wydawanie polecen robotowi i
sterownikowi PLC, wyjscia dyskretne, dzwiek.

® Praca na podstawie sygnatu z czujnika i z
enkoderem tasmy transportowej.

Bezpieczenstwo podczas uruchamiania zdalnego.

Przeprowadzamy uruchomienie krok po kroku:
symulacja, ruch jednej osi z niska predkoscia, a
nastepnie petny cykl z ograniczong predkoscia.

Przeprowadzamy szkolenia online dla operatoréw,
serwisantéw i technologdw, a takze udostepniamy

Udoskonalamy modele, dodajemy nowe trasy,
analizujemy logi i modyfikujemy programy.

Panstwa inzynier znajduje sie przy
robocie, w poblizu przycisku
zatrzymania awaryjnego.

Pracownicy ucza sie na swoim
stanowisku.

Informuja Panstwo nas o nowych
produktach lub zadaniach.

Robot jest zawsze uruchamiany w obecnosci osoby na miejscu. My konfigurujemy system i monitorujemy
proces zdalnie, a ruch robota jest uruchamiany i kontrolowany przez Panstwa inzyniera przy przycisku
zatrzymania awaryjnego. Podczas pierwszych uruchomien predkosé robota jest ograniczona przez program.

Program Robot1: sterowanie robotem.

Podtaczanie robota, sterowanie osiami reczne i
zapisywanie pozycji.

Trasy i cykle, uktadanie w pudetka w rzedach i
warstwach.

Zasady dziatania wejs¢ i wyjs¢, chwyt
pneumatyczny, zabezpieczenia czujnikowe.
Odbieranie polecen z systemu wizyjnego.

Cyfrowy blizniak systemu Stend i bezpieczna
migracja do rzeczywistego urzadzenia.
Wyeksportowanie cyklu do programu panelu
operatora robota.

Do pracy zdalnej potrzebne sa stabilne potgczenie internetowe na komputerze, program do zdalnego dostepu, zgodny z dziatem IT

firmy, oraz mozliwos$¢ wideokonferencji ze smartfona lub laptopa, uzywana przez operatora.

05 Widzenie za pomoca jednej kamery: engiAl

engiAl to program do analizy obrazu wykorzystujaca sieci neuronowe. W ramach jednego programu

operator podfacza kamery, definiuje obszary monitoringu, trenuje sie¢ neuronowa, kontroluje produkty

i zarzadza procesem odrzucania wadliwych wyrobdw.
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Dostepnos¢ czesci i
kompletnos¢ zestawu.

Program sprawdza, czy dana cze$é
jest obecna i czy wszystkie
elementy znajduja sie na swoim
miejscu.

Wyszukiwanie: wada.

Program wykrywa odpryski,
przesuniecia elementéw, btedy
montazu oraz obecnos¢ obcych
przedmiotow.

Klasyfikacja.

Sie¢ neuronowa okresla typ, kolor
lub wariant produktu w celu
sortowania.

Kat obrotu.

Sie¢ neuronowa okresla kat
nachylenia produktu w zakresie od
0 do 359 stopni, z doktadnoscia
do 1 stopnia.

Metoda STREFA-PARA.

Pojedynczy model sprawdza setki
obszarow plytki drukowanej, a
kazdy obszar ma swoje wtasne
kryteria akceptowalnosci.

Wyszukiwanie przedmiotu w
dowolnej pozycji.

Program lokalizuje ptytke na linii
produkcyjnej, nawet jesli jest

przesunieta lub obrécona o
maksymalnie 180 stopni.

Ta sama ptytka z symulowana wada: element przesuniety i
obrécony, oba obszary oznaczone na czerwono.

Tabletki w blistrze: kontrola jakosci w
strefach na ruchomej linii produkcyjnej z
enkoderem.

Element metalowy: sie¢ neuronowa Kontrola profilu elementu za pomoca linii
poréwnuje strefe z wartoscig referencyjna.  laserowe;.

Uczenie sie bez koniecznosci posiadania duzego zbioru danych

Zazwyczaj do wytrenowania sieci neuronowej potrzebne sg tysiace oznaczonych obrazéw. W systemie engiAl
operator robi kilka zdje¢ produktu, a program automatycznie tworzy z nich zbiér danych treningowych. Program
przesuwa i obraca obszar, zmienia jasnos¢ i kontrast, dodaje odbicia lustrzane i klasyfikuje obrazy. W przypadku
ptyt drukowanych, program automatycznie generuje syntetyczne obrazy: przesuwa komponent wraz z rzeczywistg
tekstura ptyty. Z jednego zdjecia mozna uzyskac setki obrazéw treningowych.

Szkolenie jest uruchamiane jednym przyciskiem. Proces ten odbywa sie na karcie graficznej NVIDIA lub na
procesorze. Caty cykl "prezentacja produktu, szkolenie modelu, system dziata" jest realizowany przez technologa
lub operatora linii, a nie przez zewnetrznego specjaliste od uczenia maszynowego.
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Kamery i wyjscia

Kamery Hikrobot.

Kamery SICK picoCam.

Kamery USB i IP.

Czujniki i enkoder

Wyjscia

Skala

Kamery przemystowe GigE i USB3: czas naswietlania, wzmocnienie, rozdzielczos¢,
dyskretne wejscia i wyjscia.

Kamery przemystowe IDS uEye: czas naswietlania, wzmocnienie, wyjscie do
urzadzenia sterujacego.

Kamery internetowe i kamery monitoringu wideo wykorzystujace protokét RTSP.
Nawet kamera smartfona moze by¢ odpowiednia do projektu pilotazowego.

Kadr jest rejestrowany na podstawie sygnatu z czujnika, a rozrzut momentu
rejestracji nie przekracza 4 milisekund. Odrzucanie jest synchronizowane z
enkoderem tasmy transportowe;j.

Zespdt moze sterowac urzadzeniem lub sterownikiem PLC przez protokoét TCP/IP, a
dyskretne wyjscie kamery moze by¢ podtaczone do elementu wykonawczego,
takiego jak ttok lub lampa, lub do sygnalizatora dzwiekowego.

Jeden program moze obstugiwac jednoczesnie kilka kamer, a kazda kamera moze
mie¢ do 20 modeli sieci neuronowych. Zestawy "kamera i model" sg przetaczane
jednym kliknieciem podczas zmiany produktu.

06 Widzenie stereoskopowe: wysokos¢ i wymiary w 3D

Jedna kamera rejestruje ptaski obraz. Gdy robot potrzebuje znac¢ wysokos$¢, na przyktad gére stosu
pudetek lub poziom produktu w opakowaniu, do systemu podtgczany jest system stereowizji.

Dwie kamery obserwujg scene z niewielkim przesunieciem, podobnie jak ludzkie oczy. Na podstawie réznicy
miedzy dwoma obrazami, program tworzy mape gtebi i oblicza w milimetrach wysokos$¢, diugosc i szerokosc
pudetka, a takze odlegtos¢ od kamery do jego gornej krawedzi. Mozna uzy¢ dwéch kamer przemystowych SICK,
dwéch kamer USB lub jednego gotowego modutu stereoskopowego, czyli jednej kamery z dwoma obiektywami.

H Wysokos¢ obudowy nad stotem, wyrazona w
milimetrach.

z L, W  Diugos¢ i szerokos¢ gérnej krawedzi obudowy.

3D Odlegtosc od kamery do gornej krawedzi pudetka.
Kiedy kamera jest zamontowana na gtowie robota, ta
odlegtos¢ ogranicza zakres ruchu osi.
Mapa gtebi 3D: Kazdy punkt obrazu jest przypisywany
do odlegtosci od kamery, a obiekt wydaje sie unosic
nad powierzchnia stotu.

Co potrafi system stereowizji w naszym systemie

* Kalibracja w dwéch trybach. Precyzyjna kalibracja odbywa sie przy uzyciu planszy szachowej. Uproszczona
konfiguracja odbywa sie bez planszy, na podstawie odlegtosci od stotu i jednego wzorcowego pudetka.
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® Projektor punktowy laserowy. Projektor dodaje wzér do jednolitych powierzchni, co sprawia, ze mapa
gtebokosci staje sie bardziej szczegotowa. Oddzielne ustawienia sg przechowywane dla trybu z laserem i bez
lasera.

® Kamera zamontowana na gtowie robota. Program Robot1 uwzglednia aktualng wysokos¢ gtowy robota i
przelicza odlegtos¢, biorac pod uwage jej potozenie w pionie.

® Zasady dotyczace wysokosci. Dla kazdego zakresu odlegtosci od powierzchni, okreslone sg ograniczenia
dotyczace osi robota. Im wyzsza stosowana warstwa, tym mniejsza jest dopuszczalna wysokos¢, na jaka robot
moze sie opusci¢, a przyssawka nie wywiera nacisku na karton. Zasady te obowigzujg dla wszystkich zrodet
ruchu robota.

® Ochrona w przypadku przestaranych danych. Jesli dane kamery sa przestarzate, osie wskazane w
ustawieniach nie beda sie poruszad. Takie dziatanie mozna wytaczyé w ustawieniach.

Niedrogi modut stereowizji: dwa czujniki o Btad pomiaru wysokosci pudetka wynosi od 1 do 3 mm, bez uzycia
rozdzielczosci 1280 x 720 pikseli, odlegtos¢ miedzy  lasera i bez wzornika.

obiektywami wynosi okoto 60 mm, kamera

umieszczona na wysokosci 255 mm.

Ten sam modut stereo w trybie uproszczonej Btad pomiaru dtugosci i szerokosci wynosi okoto 10%. Doktadnos¢
konfiguracji. zwieksza sie przy uzyciu projektora laserowego i kalibracji za
pomoca planszy szachowej.
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07 Robot1: Sterowanie robotem z komputera

Robot1 steruje bezposrednio robotem przemystowym przez sie¢, za posrednictwem kontrolera robota.

Nie jest wymagane zadne specjalne oprogramowanie od producenta robota. Panel operatora robota

stuzy do wiagczania trybu pracy oraz do zatrzymania awaryjnego.

Sterowanie reczne:

Pozycje i cykle:

Pakowanie do pudetka:

Wejscia i wyjscia:

Ograniczenia:

Polecenia z systemu wizyjnego:

Praca bez komputera:

Projekty i dziennik:

Kazda oS jest sterowana przyciskami, z mozliwoscig wyboru kroku i predkosci. Gtowa
robota porusza sie Scisle w pionie i po linii prostej, a element chwytany zachowuje
swoja orientacje.

Pozycje sa zapisywane jednym kliknieciem i fgczone w cykl z okreslona predkoscia,
przerwami i liczbg powtdrzen.

Operator okresla liczbe elementéw w rzedzie, odstep i liczbe warstw, a program
oblicza potozenie kazdego miejsca. Pudetko jest dostosowywane do rzeczywistego
robota.

Chwyt pneumatyczny jest aktywowany w pozycji chwytania. Cykle sa uruchamiane i
zatrzymywane sygnatami z czujnikéw. Jesli czujnik nie wykryje elementu po
chwyceniu, robot powtarza chwyt lub zatrzymuje sie.

Program umozliwia ustawienie miekkich granic osi, obszaréw niedozwolonych,
ograniczenia predkosci oraz przycisk ptynnego zatrzymania z oczyszczeniem kolejki
polecen.

Program odbiera polecenia przez sie¢. Dla kazdej osi mozna zdefiniowac polecenie,
predkos¢, przesuniecie i kierunek, a dla kazdej klasy — wtasna sciezke.

Gotowy cykl jest eksportowany na pamie¢ USB w postaci plikdbw programu panelu
operatora, a robot wykonuje go samodzielnie.

Wszystkie dane dotyczace konkretnej aplikacji sg przechowywane w jednym pliku
projektu. Dziennik rejestruje kazde polecenie wystane do robota.

Cyfrowy blizniak firmy Stend

W module Stend robot, skrzynka, miejsce poboru i sama cze$¢ sg rozmieszczane za pomocg myszy na
tréjwymiarowej scenie. Chwytak jest sktadany bezposrednio na modelu z uzyciem stupka, belki i przyssawki.
Program oblicza zasieg, plan uktadania i czas cyklu, a nastepnie prezentuje caty cykl, symulujac dziatanie

czujnikdw i pneumatyki.



Vector Technologies - Robot z wizjag maszynowa

B Stend - npoext «Ockoskoiis — PABOTA

Coxy

» Play P PlayR

Hacrpofika | Cyxofi nporon | Toneko J1

1 B Havanskyro

PABOTA

o e—

MMUT...

-~ Otmenuts | A BepryTe o

Coepyy

Cnepean

[m]

PoGormorsr Mosiuan Jerans nkopobra Broge usosayc Limct

BbicTpbifi pacuer
Cronsko geranedi ynoxurs (0 — sce)
C kakoii geranu HavaTs

Hosas geTans nosenseTca uepes, c: ot
0, ¢

PlayR: ckopocTs pobora e esilue, %

Paccunmatbnce | Paccuutats u Play

Mporpamma ans nyneta
Cropocts & MporpamMe MyAeTa, %
Koa xomanae! saxeaa (0 — ne 3gan)

BeIrpyzuTE NPOTPaMIy..

Mnan yknags
CronsKo ynoxus (0— ece)

Werounne

Hosas kopobka

Asto

5%

X

Peanbubiii pobor: 11 83,68 -J2 -11,82 - 13 41,67 - 14 1,98 - J5 -89,99 - J6

169,92

BupryaneHeii — cpobota | Orpanmuenus.. 1

Str. 12

Modut Stend: po lewej stronie znajduje sie tréjwymiarowa scena przedstawiajaca robota, pudetko i utozone elementy, a po prawej

stronie znajduje sie obliczenie cyklu oraz wygenerowanie programu dla operatora panelu robota.

Najpierw model, a potem prawdziwy robot.

Przejscie do rzeczywistej pracy odbywa sie etapami. Najpierw cykl jest prezentowany na modelu. Nastepnie,

w trybie symulacji, zapisywane sa poszczegolne kroki w dzienniku, bez wysytania zadnych polecen do
robota. Nastepnie robot obraca tylko jedng osig, przy predkosci nie przekraczajacej 5%. Ostatecznie,
uruchamiany jest petny cykl, z potwierdzaniem punktéw i ograniczeniem predkosci.

08 Wszystkie oprogramowania sa naszym wiasnym

produktem

Programy engiAl i Robot1 zostaty opracowane przez specjalistow firmy "Vector Technologies". Dla
Panstwa oznacza to kilka konkretnych korzysci.

Dostosowanie do Twoich
potrzeb.

Jesdli zadanie wymaga nowej
funkgji, nowego protokotu
komunikacji lub nowego raportu,
sami je dodajemy.

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

Jeden odpowiedzialny
pracownik.

System wizyjny, komunikacja i
sterowanie robotem s3
realizowane przez jeden zespot, co
eliminuje koniecznos¢
korespondencji miedzy réznymi
dostawcami.

Niezaleznos¢ od chmury.

Przetwarzanie obrazéw odbywa
sie na komputerze znajdujgcym sie
w hali produkcyjnej, co zapewnia,
ze nagrania z produkgji nie
opuszczaja zaktadu.
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Interfejs dostepny w 14 Przejrzystosc. Kopiowanie komorek.
jezykach. Dzienniki pracy i baza danych Druga identyczna instancja jest
Programy dziataja w jezykach: oprogramowania przechowuja uruchamiana poprzez skopiowanie
rosyjskim, angielskim, niemieckim, historie zdarzen. Te dane s3 projektu oraz modelu sieci
francuskim, hiszpanskim, wioskim, przydatne do analizy statystycznej neuronowej, a hie poprzez
portugalskim, chifskim, i oceny wydajnosci systemu. utworzenie nowego projektu
japonskim, koreanskim, hindi, integradji.

arabskim, indonezyjskim i
wietnamskim.

Wymagania. Znaczenie.

Komputer. Windows 10 lub Windows 11, wersja 64-bitowa. Karta graficzna NVIDIA przyspiesza
proces uczenia sie i analizy; bez niej program dziata przy uzyciu procesora.

Robot Dzisiaj robot typu Robot1 steruje robotami BORUNTE za pomoca kontrolera HC1.
Roboty innych marek oraz sterowniki PLC otrzymuja polecenia od systemu engiAl
przez sie¢ TCP/IP.

Wersja probna. Programy mozna pobrac ze strony internetowej engi.live. Bez licencji, kazdy
program dziata przez 20 minut.

09 O firmie "Vector Technologies™

"Vector Technologies" to firma z Minska, ktora zajmuje sie projektowaniem, produkcja i dostarczaniem
urzadzen do automatyzacji przemystowej. Firma oferuje kompleksowy zakres ustug inzynieryjnych, od
opracowania projektu do wdrozenia i uruchomienia w srodowisku produkcyjnym.

17 lat

Ponad 50 2500 metrow

ISO 9001

na rynku, od 2009 roku system zarzadzania

pracownikéw kwad ratOWyCh

powierzchni produkcyjne;.

JELECHCE!

Projekty firmy
Widzenie komputerowe i roboty Automatyzacja produkgji
e Adaptacja robota przemystowego do pozycji obiektu za e System AGV do transportu cewek i rolek z drutem,
pomoca widzenia komputerowego. tadunek do 2900 kg.
¢ 3DStereo: bezkontaktowy pomiar wymiaréw przy uzyciu ¢ Modernizacja linii ciecia tasmy bimetalicznej.
dwoch kamer. ¢ Kompleksowa modernizacja linii kontroli wtasciwosci
e Automatyczna analiza ptyt drukowanych. tasmy bimetalicznej.
¢ Inspekcja tabletek w podziale na strefy. ¢ Modernizacja systemu sterowania piecem prozniowym.
e System kontroli pakowania lekéw. ¢ Kompleks do uzdatniania, przygotowywania i rozlewania
e Automatyczna inspekcja etykiet. wody pitnej.
* Kontrola etykietowania i izolaji kabli i przewodéw. e Stanowisko testowe w laboratorium firmy Belshina S.A.

e Automatyczna stacja mycia.

Opisy projektéw zostaty opublikowane na stronie internetowej vec-tech.by w sekgji "Projekty".
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Firma produkuje falowniki serii VTD o mocy od 0,4 do 630 kW oraz VTD20 o mocy od 0,75 do 15 kW, urzadzenia
do miekkiego rozruchu o mocy od 11 do 600 kW, przektadnie z silnikiem, szafy sterownicze oraz urzadzenia
elektroniczne, produkowane na wtasnych liniach SMT i DIP. "Vector Technologies” jest autoryzowanym
dystrybutorem produktéw firm YASKAWA, SICK, WEG, VIPA i FATEK. Projektowanie uktadow, systemdw automatyki
przemystowej oraz szaf sterowniczych realizujemy na podstawie danych dostarczonych przez klienta, a
dokumentacja niezbedna do montazu jest przekazywana do instalacji. Dostawa sprzetu do Panstwa kraju jest
ustalana indywidualnie.

10 Gdzie to jest stosowane i jak okresla sie korzysci?

Pakowanie i logistyka: Orientacja i uktadanie pudetek, paletyzacja, sortowanie, pomiar wymiaréw za
pomoca kamery stereoskopowej.

Farmaceutyka: Kontrola tabletek w blistrach, kontrola opakowania i etykietowania,
odrzucanie wadliwych produktow.

Elektronika: Kontrola montazu ptyt drukowanych metodg STREFA-PARA: obecnos¢,
przesuniecie i obrét elementow.

Budownictwo maszyn i obrébka metali: ~ Zatadunek maszyn i pras, kontrola elementéw, uktadanie elementéw w
opakowania.

Produkcja kabli: Kontrola oznaczen i izolagji, transport cewek za pomoca automatycznych
wozkdw.

Przemyst spozywczy i napojowy: Kontrola przeptywu produktéw na linii produkcyjnej, wykrywanie upadtych

opakowan, uktadanie.

Magazyny: Paletyzacja i odpaletyzacja, pomiar wymiaréw fadunkow.

Dlaczego robot z systemem wizyjnym jest bardziej optacalny niz tradycyjna

automatyzacja?

® Brak kosztownego oprzyrzadowania. Nie sg potrzebne specjalne uchwyty, podpory ani wibratory
dostosowane do kazdego produktu, poniewaz robot sam dostosowuje sie do obrabianego elementu.

* Konfiguracja urzadzenia zajmuje kilka godzin. W przypadku nowego produktu tworzony jest nowy model i
zapisywane sg nowe $ciezki, natomiast mechanizm dziatania urzadzenia pozostaje niezmieniony.

* Mate partie staja sie optacalne. Kiedy koszty przestawiania s minimalne, automatyzacja moze by¢ optacalna
nawet dla partii produkcyjnych wystarczajgcych na jednag zmiane.

* Jedna kamera pelni trzy funkcje. Kamera steruje robotem, kontroluje jakosc i zarzadza procesem odrzucania
wadliwych produktéw.

® System dziata w rzeczywistych warunkach. Jesli element zostat umieszczony nieprawidtowo lub dostarczono
partie o innym odcieniu, robot wyposazony w system wizyjny kontynuuje prace, poniewaz analizuje element, a
nie jego wspétrzedne.
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11 Jak zaczac?

Napiszcie do nas. Mozecie skontaktowac sie przez Viber, WhatsApp, Telegram lub e-mail i krétko opisaé
proces, ktory chcielibyscie zautomatyzowac.

Prosze przestad film. Krotkie nagranie operacji oraz zdjecia produktow pozwalajg ocenic zakres prac bez
koniecznosci osobistej wizyty.

oraz robota na naszym stanowisku testowym.

o Dotacz do nas online. Podczas spotkania wideo omowimy zadanie i zaprezentujemy dziatanie programéw
° Sprawdz to na swoich produktach. Przeszkolimy sie¢ neuronowa na zdjeciach Twoich produktéw i
pokazemy wyniki rozpoznawania.

Otrzymaj wycene. Przygotujemy dla Ciebie specyfikacje sprzetu, plan uruchomienia zdalnego,
harmonogram oraz kosztorys.

Uruchom komérke. Przeprowadzimy zdalne wdrozenie, uruchomienie i szkolenie personelu.

Jak obliczamy zwrot z inwestyc;ji?

Okres zwrotu z inwestycji obliczamy na podstawie danych dostarczonych przez Panstwa. Do obliczen potrzebne
sg dane z ponizszej tabeli, a wynik zostanie uwzgledniony w kalkulacji kosztorysowe;j.

Liczba pracownikéw zaangazowanych w proces Liczba godzin pracy rocznie, ktore zastepuje robot.
produkcyjny w jednej zmianie oraz liczba zmian w ciggu

doby.

Koszt jednej godziny pracy, uwzgledniajacy podatki. Roczna oszczednosé zwigzana z kosztami pracy.
Procentowy udziat btedow i koszt pojedynczego btedu. Oszczednosci wynikajace z automatycznej kontroli jakosci.

Liczba zmian produktu w miesigcu oraz czas potrzebny na Oszczednosci zwigzane z wyposazeniem i przestojami.
przestawienie linii produkcyjne;.

Koszt miejsca lub przestrzeni potrzebnej do realizacji Okres zwrotu z inwestycji: koszt podzielony przez roczna
danego zadania. oszczednosc.

Wyprébuj programy juz teraz.
Programy engiAl i Robot1, instrukcje oraz filmy sa dostepne na stronie internetowej engi.live. Bez licencji,
kazda z tych programéw dziata przez 20 minut.
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12 Cena

a Licencja na kazda komérke. Kazda komérka zrobotyzowana jest licencjonowana oddzielnie. Jedna licencja
dotyczy jednej komorki zrobotyzowanej, czyli jednego komputera, na ktérym dziataja engiAl i Robot1. Do
drugiej komorki, czyli do drugiego komputera, potrzebna jest druga licencja.

0 Pierwsza komérka: od 1000 do 1500 USD. To cena licencji na pierwsza komorke zrobotyzowana. Ptatnos¢
jest jednorazowa: nie ma optat rocznych, a oprogramowanie dziata bez ograniczen czasowych. W cene
wchodza programy engiAl i Robot1, nasze wsparcie techniczne programéw oraz wszystkie aktualizacje
przez rok.

Kolejne komorki. Cena licencji na kazdg kolejng komérke zalezy od zakresu wsparcia. Z naszym wsparciem
technicznym cena jest wyzsza. Bez naszego wsparcia cena jest nizsza: Panstwa inzynier pracuje z
oprogramowaniem samodzielnie, korzystajac z instrukgji.

szkolimy Panstwa inzyniera w zakresie pracy z engiAl i Robot1 oraz odpowiadamy na jego pytania
dotyczace tych programdw. Projekt u klienta prowadzi Panstwa inzynier. Jesli chca Panstwo, abySmy to my
prowadzili projekt, jest to kwestia do osobnej umowy.

Aktualizacje. Programy sa stale aktualizowane. W pierwszym roku wszystkie aktualizacje sa bezptatne,

zardwno dla pierwszej, jak i dla kolejnych komorek zrobotyzowanych. Od drugiego roku za korzystanie z
programow nie trzeba ptaci¢, a optaty moga dotyczy¢ tylko nowych aktualizacji. Jesli ich cena nie bedzie

° Co to jest wsparcie techniczne? Chodzi o wsparcie dla oprogramowania, a nie dla catego projektu:

Panstwu odpowiada¢, omowimy ja.

Sergey Kuntsevich

specjalista techniczny firmy "Vector Technologies", inzynier

programista, programista engiAl i Robot1 - Minsk, Biatorus

engiAl — system wizji Robot1 — sterowanie
komputerowe;j. robotem.
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Strona internetowa firmy Potgczenie przez..
"Vector Technologies" WhatsApp

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

Poczta elektroniczna

support@engi.live

Programy, przewodniki i filmy
engi.live

Strona internetowa firmy

vec-tech.by
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