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Besser Sehen 
Bildgeführte Roboter arbeiten arn effizientesten, wenn sie die zu verbauenden Teile lageunabhängig 
und auch unter wechselnden Licht- und Kontrastverhältnissen zuverlässig identifizieren und lokalisie­
ren. Die in den ln-Sight Sensoren der Rrma COC3NEX verwendete PatMax®-Technologie eliminiert die 
üblichen Fehlerquellen in der Mustererkennung. Systemintegratoren steht mit ln-Sight Explorer V 3.3 
ein T ool zur beschleunigten, flexiblen Entwicklun~~ der Bildverarbeitungsaufgaben zur Verfügung. 

Fertigungsroboter sind auf die zuverlässi­
ge Lokalisierung von Bauteilen angewie­

sen. Der klassische Bildmustervergleich 
mittels Grauwert-Korrelation erfordert 
eine exakte Positionierung der vom Ro­
boter zu verbauenden Teile und stets 
gleiche Uchtverhältnisse mit hohem Kon­
trast. Soll die Maschine effizient arbeiten, 
muss die Erkennung auch unter schlech­
ten oder wechselnden Uchtverhältnissen 
zuverlässig funktionieren. Auch Abwei­
chungen der Lage, Farbe oder Größe der 
Objekte sollten nicht dazu führen, dass 
der Roboter passende Teile nicht mehr 
findet. 

Lageunabhängige Lokalisierung 

Das Ziel intelligenter Bildverarbeitung zur 
Mustererkennung ist, dass Roboter die 
aufzunehmenden Teile auch dann schnell 
und zuverlässig erkennen und finden, 
wenn sie nicht in teuren Präzisionshal­
terungen fixiert sind. Im Extremfall sollen 
Mehrachsen-Roboter Teile auch dann 
noch finden, wenn sie ungeordnet auf 
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einem Fließband transportiert werden, 
selbst im Fall von Komponenten, die sich 
zum Teil überdecken. 

Die COGNEX ln-Sight Vision Sensoren 
bedienen sich der PatMax®-Technologie, 
bei der Modelle der zu lokalisierenden 
Teile als Referen:z.objekt im Speicher hin­
terlegt sind. ln einem dreistufigen Verfah­
ren werden zunächst nur die wichtigsten 
Einzelmerkmale oines Objektes - Kanten, 
Abmessungen, Formen, Winkel, Bögen 
und SchattierungJen - identifiziert und die 
räumlichen Verhältnisse zwischen diesen 
mit dem Echtbild verglichen. Lage und 
räumliche Beziehung zwischen diesen 
Merkmalen lasse!n anschließend die ge­
naue Position de~s Objektes bestimmen. 
Dadurch können auch kontrastarme Kon­
turen zuverlässig, genau und schnell er­
kannt werden. 

Die wirtschaftlichen Auswirkungen auf 
den Produktionsprozess liegen auf der 
Hand: Der Aufwand für das exakte Posi­
tionieren der ang•3lieferten Teile in Präzisi-

1, 2 Cognex unterstützt Stäubli 
Robotics im Rahmen eines 
strategischen Partnerschafts­
abkommens mit Know-how 
in der Bildverarbeitung. 
Hochleistungs-Vision-Sensoren 
der Serie ln-Sight 5000 mit 
der geometrieorientierten 
Bildverarbeitungs-software 
PatMax® verhelfen den 6-
Achsen Robotern zu exzellenter 
Wiederholgenauig-keit 

onshalterungen entfällt, ebenso wie deren 
oft großer Platzbedarf. Zusätzlich kann 
mit weniger aufwändiger Beleuchtung 
das Auslangen gefunden werden. Inter­
essanter Nebeneffekt: Derselbe Sensor 
kann dazu verwendet werden, mit Strich­
code oder Beschriftung versehene Teile 
anhand ihrer Markierung zu identifizieren. 
Auch wird es durch die Genauigkeit der 
Teileerkennung möglich, die Qualität der 
angelieferten Teile vor dem Verbauen zu 
kontrollieren, indem Teile mit zu großen 
Abweichungen übergangen werden. 
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Mehrachsen-Roboter sollten auch Teile finden, wenn sie 
ungeordnet auf einem Fließband transportiert werden, selbst im Fall 

von Komponenten, die sich zum Teil überdecken. 

Schnelle Roboter-Sehschule 

Industrieroboter müssen aber auch leistbar und innerhalb ei­
ner kurzen Zeit verfügbar sein. Daher ist eine kurze Entwick­
lungszeit der Bildverarbeitungsaufgaben essentiell, denn sie 
hat Auswirkungen auf die gesamten Projektkosten. Auch soll­
ten Roboteranwendungen in Fertigungsprozessen möglichst 
f lexibel gestaltet sein, um auf rasche Anforderungsänderun­
gen reagieren zu können. 

COGNEX bietet daher speziell für Entwickler von Roboter­
Systemen eine erweiterte Entwicklungsumgebung für Vision­

Sensoren an. Diese enthält neben dem PatMax® - Kern zur 
Lokalisierung unfixierter Teile eine ganze Reihe von Softwa­
retreibern und Beispielsprogramme für die verschiedensten 
Roboter-Fabrikate sowie ein Software-Entwicklungsset (SDK) 
zur Entwicklung kundenspezifischer Schnittstellen und zur 
Integration der Anwendung in den Automatisierungsprozess. 
Eine zusätzliche Verbesserung des Entwicklungsergebnisses 
und damit der Effizienz der visionsgeführten Roboter in der 
Produktion bringt die nichtlineare Kalibrierung. Sie erhöht die 
Genauigkeit und Wiederholbarkeit der Teileauffindung durch 
Korrektur von Unsenverzerrung und perspektivischer Ver­
zeichnung. 

Von Standardmodellen bis zu hochauflösenden Megapixel­
Modellen lassen sich mit Hilfe dieser Software die Vision­
Sensoren der Serie ln-Sight schnell und einfach auf nahezu 
jeder Roboterplattform integrieren und so die Integrationszeit 
bei der Einrichtung von Bildverarbeitung für Roboterführungs­

und Inspektionsanwendungen beträchtlich verringern. 

(}) KONTAKT 

Schmachtl GmbH 
Pummererstraße 36 
A-4020 Unz 
Tel. +43 732 7646 0 
www.schmachtl.at 

I/VINVI/.automation.at 

www.sta u bl i ro botics.com 

Stäubli bietet Ihnen eine einzig­
artige Vielfalt an industriellen 
Robotern für Traglasten von 1 kg 
bis 220 kg und Reichweiten von 
400 mm bis 3000 mm. 
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