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Artificial Vision

Guia de mapeo 3D con vision artificial para
operaciones automaticas de gran precision

NTO32

El apriete automatico de tornillos
requiere de una gran precisidon de
centrado de la carroceria o de la
pieza a atornillar (en torno a 1 mm),
para guiar al robot (o automatismo)
correctamente.

Para la ejecucibn de estas
operaciones, se emplean celdas muy
complejas y voluminosas. Para
garantizar la correcta posicion se
cuenta con mesas de centrado que
limitan el espacio de la celda vy
anaden complejidad a los sistemas
de apriete. En muchas ocasiones se
crean interferencias que hay que
salvar para ejecutar la operacion.

El objetivo ha consistido en buscar
una nueva solucién que guie a los
robots de apriete mediante un
sistema de vision 3D.

El sistema captura una nube de
puntos del bajo del coche
compardndolo con un patrén

aplicar tanto de posicién como de
rotacién, sin necesidad de centrar
mecanicamente la carroceria de
forma externa.

La principal problematica ha
consistido en fijar correctamente el
equipo de visibn debido a la
sensibilidad del dispositivo durante
el calibrado.

La solucién ha permitido:

> eliminar las mesas de centrado

> disminuir la complejidad de la
instalacioén

> mejorar el acceso al bajo del
coche lo que disminuye Ila
complejidad de los grippers de los
robots

> habilitar la automatizacién de
NUevVoSsS procesos

> disminuir las operaciones de
mantenimiento de la celda

> aumentar su disponibilidad
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