3D-POSITIONS-
ERKENNUNGSSYSTEM

FUR GIESSBUHNENROBOTER

Prozessstabilitit & Produktivitatszuwachs

gesichert

Das Positionserkennungssystem besteht aus zwei Kame-
ras, die auf das Objekt gerichtet werden. Je nach Anfor-
derungen werden die Kameras in einem Schutzgehause
untergebracht, um selbst in den hartesten Umgebungsbe-
dingungen eingesetzt zu werden. Eine Stereokalibrierung
der beiden Kameras ermdglicht die Bestimmung der Posi-
tion jedes Punktes in den Kamerabildern und somit auch
die Bestimmung der Position und Orientierung des zu
Uberwachenden Objektes.

lhre Vorteile

2 Sekundenschnelle Bestimmung der Position von Ob-
jekten

7 Hohe Genauigkeit bei groRen Abstanden

7 Hohe Robustheit der Positionsbestimmung

7 Roboterbewegung wird online angepasst

Technischen Daten

Je nach Abstand der Kameras zum Objekt und aufgrund
des Sichtbereiches der Kameras kdnnen unterschiedliche
Genauigkeitswerte erzielt werden.

Beim 3D-Positionserkennungssystem flr GieRblihnenrobo-
ter wurden folgende Genauigkeitswerte erzielt.
7 Abstand Kameras zu Objekt: ~2 m

7 Sichtbereich Kameras: ~1x1m
7 Positionsgenauigkeit: 1T mm
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Giel3blihnenrobotersystem

Kameraschutzgehause fur besonders schwierige
Umgebungen

3-Achs-Positionierung mit 2 Kameras

Osterreichs Nr. 1

in der angewandten
Produktionsforschung

LEADING INNOVATIONS



